po’iféi;_ijﬁ“; ;“’m-ca'
BTDOGS

%
— !
4 % 4
§

Prof. Michael Ansorge Michael
Prof. Wolfram Luithardt Defferrard




Table des matieres,

* Bref rappel du cahier des charges

* Concept

* Sighaux et traitements

* Implémentation matérielle et logicielle

e Conclusion



N
—
-
N
e
O
O
O
L
>
LL]




Positionnement
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Concept

10 - 100 Hz
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Concept

Vitesse rotation
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Concept

H

Photodiode / Phototransistor IR |

l l

Algorithme de triangulation \

Matériel

| Filtre passe-bande + amplificateur & gain programmable |

l{

- Convertisseur analogique / numérique ]

Logiciel

l b |

Analyse modulation : . Mesure temps début et fin |

discrimination balises
et rejet bruit IR

l |

Rejet si ordre incorrect
des balises ou si une

balise apparait 2 fois Moyenne des temps
Rejet / correction si vitesse incorrecte :

temps entre 2 méme balises différent
du temps entre 2 temps0

Rejet si durée incorrecte

Calcul angles

Rejet des trop grandes différences d'angle
par rapport a la mesure précedente

l

Moyenne / Filtre de Kalmann / Markov / Monte Carlo . \ o
l l ogicie

Couche réseau : adresse
+ codage + gestion canal

l l

’ Emetteur radio ]
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| Récepteur radio ]
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Couche réseau : décodage \

, l |

Enregistrement données (position, angle et qualité)

Modules radio

des différents modules
l l Logiciel

Traitement des demandes et envoi des données \

! !

Couche réseau : adresse + codage \
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Sighaux

Dual Tone Frequency Modulation

T
DTMF I 2
!



or ] TR




X9(t) [V]

=
=1

x(t) [V]

-0.05

-0.1

-0.15

SDFT m=7, M=40, fmes=87.5kHz

': n"ﬂ': -l'n"‘ ..n'i" "| |I|1 "|| | | |.n |.v- i '!l il i""i..| ||"':"T | |'=|.,_ |i' |.—. |":.I" | | o f’i_“l“..s,nr" = w"‘v :n"ﬁ"
B R IR S IR LR L I A
| | | | |
100 200 400 500
time [us]
SDFT m=11, M=40, fmes=137.5kHz
n.os T T T T

=
=

X11(t) [V]

time [us] time [us]

SDFT m=9, M=40, fmes=112.5kHz

time [us]

10




Traltement analogiqugs

Filtre passe-haut
Butterworth 2éme ordre

Photodiode IR Amplificateur a transconductance Gain=2, fc=1.6 kHz
VR=165V G =50 kohm
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Traitement numérigug

1 . Energie
porteuse 0

1 . Energie
porteuse 1

1 : Energie
porteuse 2

Energie
M/2 . °fenétre M
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Capteurs

Signaux optiques
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Architecture logicielle

Mémoire CPU

localization
[NROBOTS][NLOCAL]
X

angles
= lambda1
* lambda2
*lambda3

OptSwitchArray
[NOPTSWITCH]
* presence

* tApp
= tDisp
* tPres

beacon[0,1,2]

- presence
« carrier 1{App
= carrier1tDisp
= carrier2tApp
« camrier2iDisp
- tApp
* Disp
- tPres

j

Mémoire
partagée
carrier[0,1,2]

* presence

- Ab:
| ~\

*tApp

+ tDisp

optSwitch

T N

* tDisp

Mémoire CLA

* res0Sin
« res0Cos
*res18in
=res1Cos
= res2Sin

*res2Cos

* zRes0Re
«zRes0lm
*zRes1Re
= zRes1lm
* ZRes2Re
= zRes2lm

= zn[M]
= zSquare[M]

* zPtr

* zintMinus

+ combResult
= energyResult
« tCounter

* dcValue

xm
A TR
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CPU

Programmé en C

INT9.5
CAN-Aline 0

=]
I
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CLA

Programmeé en ASM

' Commande moteur

INTO.1
SCI-ARX

CPU interrupt
INT12

INT12.8
CLALUF

ADCINT3
MPERINT3

TINT2
ADCTRIGZ |

Polling




Conclusion
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