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Introduction

Il y a trois objectifs principaux pour ce travail pratique:

* La prise en main de ChibiOS, le systtme RTOS que vous allez utiliser lors des trois
prochains TPs ainsi que le mini-projet.

 Compréhension des Threads et des différentes méthodes de gestion de la fréquence
et des priorités des Threads.

* La gestion d’un capteur, ’IMU, pour effectuer des mesures de 1’accéleration et de
vitesse de rotation du robot en temps réel.
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ChibiOS

Comme vu lors du cours 4, dans un RTOS comme ChibiOS,

I’tmplémentation des fonctionnalités du code sont implémentées dans des Threads
(taches), qui vont étre séquences par le Scheduler du RTOS pour étre exécutés avec des
timing détermines par le programmeur.

Le code que vous allez prendre en main contient déja une bonne partie de
I’implémentation des Threads que vous allez utiliser durant ce TP. Votre tache sera
tout d’abord de jouer avec les paramétres de configuration, puis d’implémenter le
code de fonctionnalité a ’intérieur des Threads.
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Prise en main de ChibiOS

1. Lisez bien les consignes, 1l y a de la théorie contenue dans la consigne qui doit etre
comprise en parallele de ce qui a été vu en cours.

2. On vous conseille dans un premier temps d’utiliser les Threads dé¢ja implémentes
pour vous plutot que d’en réimplémenter vous-méme.

3. Explorez le code, en parcourant les différents fichiers de definitions des différentes
librairies.

4. Ensuite vous pouvez implementer vos threads
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IMU MPU-9250
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IMU MPU-9250

1. Accelerometre (3 axes)

2. Gyroscope (3 axes)

3. Magnétometre (3 axes) (inutilisable sur la majeur partie des e-puck? a cause de
problemes de PCB)
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IMU MPU-9250

Suggestion pour le TP:

* Observez dans le dossier €lectronique ou est positionné physiquement
I’accélérometre sur le PCB du robot. Pourquoi cette position ?

* Trouvez le datasheet de ’'IMU sur le net et observer les valeurs physiques qu’il est
capable de mesurer (intensité des accelerations, etc.)
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IMU MPU-9250
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ChibiOS / IMU

Couches d’abstraction:

int main(void)

{

/* System init */

halInit();
chSysInit();
serial_start();
timerll_start();
i2c_start();
imu_start();

main.c

Récupération des
valeurs de I'lMU et
calcul du vecteur
Accélération.

-

typedef struct {
float acceleration[3]; // m/s"2
float gyro_rate[3]; // rad/s
float temperature;
float magnetometer[3]; //uT
int16_t acc_raw[3];
int16_t gyro_raw[3];
int16_t acc_offset[3];
int16_t gyro_offset[3];
int16_t acc_filtered[3];
int16_t gyro_filtered[3];
uint8_t status;

} imu_msg t;

Imu.c/imu.h

Capture des données
de I'lMU (Thread) et

partage de ces données

(MessageBus).

-

void mpu925@_change_addr(void) {

if(imu_addr == MPU9250_ADDRESS_AD1_ @) {
imu_addr = MPU9250_ADDRESS_AD1_1;

} else {

imu_addr = MPU9250_ADDRESS_AD1_0;

}

mpu9250.c/
mpu9250.h

Librairie de gestion du

device IMU (registres de

configuration, etc.)

¢

* @brief Starts the I2C interface

void i2c_start(void);

* @brief Stops the I2C module

void i2c_stop(void);

Gets the last I2C error

i2¢c_bus.c/i2
c_bus.h

/
* @brief

librairie de gestion de
I'l2C pour
communiquer entre le
STM32F4 et le MPU
9250
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Enjoy TP3...



