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Avertissement

Le présent document fait office de notice et de complément pour la mise en œuvre et l’utilisation de la carte mère du robot Snooky. Les autres documents de ce dossier sont au format électronique et comportent le projet complet de la carte mère au niveau matériel : schéma électrique & placement – routage au format ORCAD.
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Chapitre 1  Objectifs

Le club de robotique de l’Ecole Supérieure d’Electronique de l’Ouest participe chaque année à la Coupe de France de robotique E = M6. Dans le cadre de la mise au point d’un robot pour cette compétition, il a été prévu la conception d’une carte de commande centrale du robot Snooky dont les principales fonctions à effectuer sont :

· communiquer avec les autres cartes électroniques,

· servir de centre de commande,

· accueillir les programmes de commande (stratégies).

En plus des fonctionnalités et contraintes liées à la coupe 2002, il est envisagé de développer la carte de commande de manière évolutive. Dans la mesure du possible, et pour disposer d’une carte qui puisse être réutilisable dans le futur, i.e. après la date de la compétition, des fonctionnalités supplémentaires sont étudiées pour être intégrées (intégration de ports supplémentaires, qui pourront être directement utilisables après une conception logicielle appropriée et laissée aussi libre que possible). Ceci implique évidemment d’inclure une documentation la plus complète possible sur les fonctionnalités de la carte, au niveau matériel (ports, caractéristiques électriques et mécaniques, normes respectées) et au niveau logiciel (logiciels de programmation, état du processeur et des mémoires, … : manuel d’utilisation).

Chapitre 2  Présentation de la carte de commande

2.1 Contexte

La carte de commande Snooky est au centre d’un système global qui va fournir les fonctions attendues de la carte et les contraintes d’environnement pour sa conception et son fonctionnement, en termes de protocoles de communication, de traitement des données, et d’élaboration de la stratégie.

Figure 1 L’ensemble des cartes du robot
2.2 Architecture

La carte de commande Snooky doit communiquer avec de nombreux matériels mais est également chargée de la commande générale du robot, en fonction de paramètres de stratégie, définis préalablement et intégrés en mémoire. Une puissance de calcul suffisante doit donc être mise en œuvre pour satisfaire à ces données, ainsi qu’un espace de stockage adéquat en vitesse et en taille.

Les composants qui forment le cœur de la carte de commande ont été sélectionnés selon plusieurs critères :

· le processeur est un microcontrôleur Motorola MC68332, performant et assez souple à mettre en œuvre : l’ESEO dispose d’un ensemble de développement pour MC68332 et du matériel pour programmer et débugger les cartes, opérationnel depuis plusieurs années ; ce processeur fait partie des matériels étudiés ; le Club de robotique possède plusieurs de ces microcontrôleurs et surtout le constructeur peut en fournir dans le cadre d’un partenariat ; des outils de développement gratuits sont disponibles et le Club rend ces outils opérationnels pour la mise en œuvre du robot.

· Deux types de mémoires sont prévues, pour le stockage du code et pour l’utilisation des données en provenance et à destination des différents périphériques : 128 kB de RAM 8 bit statique 76C8128, 2 boîtiers soit 256 kB ; 128 kB de ROM flash 8 bit 29F010, 2 boîtiers soit 256 kB.

Les circuits intégrés sont au maximum en boîtiers plastiques, montés sur support, pour pouvoir faciliter la maintenance.

2.3 Schéma bloc

Figure 2 Schéma-Bloc
Entrées – Sorties

Le dialogue carte de commande – caméra est effectué par une liaison série de type RS232.

Le dialogue avec les autres cartes se fait par bus I²C, dont l’interface est réalisée par un PIC.

La programmation du processeur a lieu par une interface spécifique, le BDM, connectable d’un côté sur le port parallèle d’un PC (DB25) et de l’autre par un connecteur HE10/10 directement implanté sur le support processeur de la carte de commande.

Dans le but d’étendre les fonctionnalités, d’autres ports ont également été prévus :

· 1 port périphérique de 12 entrées / sorties, comprenant également une alimentation +5V, 1 broche d’interruption et le RESET du processeur ;

· un connecteur DB25 (non soudé) dispose des bus d’adresse et de données pour connecter un autre périphérique ;

· d’autres ports I/O sont accessibles par connecteurs à souder.

L’alimentation de la carte est en +5V, régulé sur la carte elle-même.

2.4 Contraintes

Alimentation

L’énergie est fournie par batteries de tension 7.2 V

Dimensions

La carte ne doit en aucun cas dépasser 250 mm de longueur. Sa largeur doit être comprise entre 105 et 110 mm. En hauteur, ne pas prévoir plus de deux étages de cartes.

Les bords de la carte doivent être dégagés pour permettre son insertion dans le robot (5 mm de chaque côtés libres de composants).

Emplacement

La carte est montée verticalement, glissée dans une rainure laissant passer juste l’épaisseur de la carte.

Chapitre 3  Réalisation du prototype

3.1 Modifications

Le schéma électrique en annexe inclut les modifications effectuées sur la carte, qui sont mises en valeur par leur cadre. Quelques commentaires sont tout de même nécessaires :

· Pull-down de 10 k sur des datas D8 et D9 : configuration du port E (respectivement du port F) du MC68332 en E/S,

· Pull-up de 10 k sur MODCK pour éviter que le micro tourne à la fréquence du quartz.

On considère la carte de visualisation en tant qu’ajout à la carte initiale. Elle comporte :

· 4 LEDS : vert, vert, jaune, rouge

· un bornier DIP de 6 commutateurs

· une copie du bouton de RESET

· la tirette de départ.

3.2 Améliorations

On rappellera qu’il s’agit d’un prototype. De nombreuses améliorations sont donc possibles à partir du travail effectué, puisque cette carte est opérationnelle.

Les emplacements pour plusieurs connecteurs d’entrées-sorties ont été prévus, ainsi qu’un port DB25. Cependant, pour une application future et s’il était jugé non nécessaire l’utilisation de ces ports, et notamment du port DB25, un re-routage ne serait pas inutile pour :

· re-disposer les composants en prenant en compte les considérations électriques et électromagnétiques,

· simplifier le routage de la carte et éviter les longues lignes de transmission susceptibles d’être victimes de défauts électriques et électromagnétiques.

Annexe A  Schémas

Cette section comporte les schémas électriques de la carte de commande et de la carte de visualisation, ainsi que la nomenclature et le layout de la carte de commande.
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	Reference
	Value
	PCB Footprint
	 
	Reference
	Value
	PCB Footprint

	R1
	4.7k
	R1206
	 
	D1
	DIODE*
	DO35

	R2
	4.7k
	R1206
	 
	D2
	LED 3mm
	LED3

	R3
	4.7k
	R1206
	 
	 
	 
	 

	 
	 
	 
	 
	D3
	1N4148
	DO34

	R4
	470
	R1/4W
	 
	 
	 
	 

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	R5
	4.7k
	R1206
	 
	J3
	HE14/3
	HE14_3

	R6
	4.7k
	R1206
	 
	 
	 
	 

	 
	 
	 
	 
	B1
	BORNIER2
	BORNIER2

	R7
	4.7k
	R1206
	 
	P1
	DB25
	DB25FD

	R8
	4.7k
	R1206
	 
	J5
	HE10/16
	HE10/16

	R9
	10k
	R1/4W
	 
	 
	 
	 

	R10
	100k
	R1/4W
	 
	J6
	HE14/3
	HE14_3

	 
	 
	 
	 
	J7
	MTA5
	SIP5

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	C1
	47µ
	CPR200
	 
	 
	 
	 

	C2
	47µ
	CPR200
	 
	SW1
	PUSHBUTTON
	TOUCHE_KSA

	C3
	100n
	C0805
	 
	 
	 
	 

	C4
	100n
	C0805
	 
	 
	 
	 

	C5
	10n
	C0805
	 
	U1
	ADAPT68332
	AD68332

	C6
	1µ
	C1206
	 
	U2
	74HC00
	DIP14

	C7
	1µ
	C1206
	 
	U3
	MAX232
	DIP16

	C8
	1µ
	C1206
	 
	 
	 
	 

	C9
	1µ
	C1206
	 
	U4
	L7805
	TO220H

	C10
	1µ
	C1206
	 
	 
	 
	 

	 
	 
	 
	 
	U5
	76C8128
	DIP32/600

	C11
	470µ
	CPR400
	 
	U6
	29F010
	DIP32/600

	C12
	100n
	CR200
	 
	U7
	76C8128
	DIP32/600

	C13
	100n
	CR200
	 
	U8
	29F010
	DIP32/600

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	C14
	47µ
	CPR200
	 
	U9
	PIC16F877
	DIP40/600

	C15
	47µ
	CPR200
	 
	U10
	74HC00
	DIP14

	C16
	47µ
	CPR200
	 
	 
	 
	 

	C17
	47µ
	CPR200
	 
	 
	 
	 

	C18
	100n
	C0805
	 
	Y1
	4MHz
	HC49S

	C19
	100n
	C0805
	 
	 
	 
	 

	C20
	100n
	C0805
	 
	
	
	

	C21
	100n
	C0805
	 
	
	
	

	 
	 
	 
	 
	
	
	

	C22
	10n
	C0805
	 
	
	
	

	C23
	22p
	CR200
	 
	
	
	

	C24
	22p
	CR200
	 
	
	
	

	C25
	10µ
	CPR200
	 
	
	
	

	C26
	100n
	C0805
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