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ISN 1 LE ROBOT POPPY ERGO JUNIOR

1 Lerobot Poppy Ergo Junior

1.1 Poppy Ergo Jr

Poppy Ergo Jr est un bras robotique peu couteux. Il est composé de
6 moteurs (XL-320 Dynamixel servos) avec des parties imprimables
3D (basée sur OpenScad et assemblée avec OLLO rivets). Poppy est un
projet développé par I'équipe INRIA Flowers.

Pour communiquer avec le robot Poppy on utilise un langage spéci-
fique composé d’'un ensemble de signes et symboles, qu’on appelle
“langage de programmation”. Pour ce faire deux possibilités sont of-
fertes a l'utilisateur lors de la connexion a I'Ergo Jr

e Snap! un langage visuel : au lieu d’écrire un programme en
utilisant le clavier, Snap ! propose une interface a base de blocs
et de "glisser-déposer".

¢ Python a travers I'interface web du notebook (Jupyter)

Dans les deux cas il n'y a rien a installer sur votre ordinateur.

1.2 Lelogiciel Snap!

Snap! est une application implémentée en JavasS-
cript. Cette application utilise la programmation
dite par blocs. Le principe est d’empiler des blocs
qui représentent des opérations. Une fois ces
blocs assemblés, ils représentent un programme
exécutable.

Les blocs liés a la programmation de poppy de-
vront étre importés au début d'un projet a I'aide
du fichier : pypot-snap-blocks.xml, nous verrons
comment faire au moment de la connexion avec
I'Ergo Jr.

1.3 Jupyter Notebook

Le projet Jupyter, anciennement appelé projet IPython Notebook, four-
nit un ensemble d’outils destiné au calcul scientifique. Jupyter est une
application Web qui regroupe intimement deux fonctionnalités tres
différentes :

¢ Un outil qui permet de créer des documents multimédia inté-
grant du texte, des formules mathématiques, des graphiques,

des images, voire des animations et des vidéos. e s 1t 1oty gy S5 50 o 1 s e ——

you haven' con in yet). You can use any ool For fha sensar section, you wil aiso need fo hava connacted fhe camera.

apylab inline

¢ Une interface (un interpréteur) qui permet d’exécuter du code &
informatique avec entre autres le langage Python.

from _ future  import print function

Instantiate your robot

o start using your robot in Python, you first need to instanfiate . You can do that by runring the following code:

- from poppy.creatures import PoppyErgolr

poppy = PoppyErgolri)
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http://www.inria.fr/equipes/flowers/
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2 FEtablir la communication avec le robot Poppy Ergo Jr

2.1 Brancher le robot Poppy Ergo Jr

Poppy Ergo Jr est un robot capable de percevoir son environnement
grace a des capteurs. Les moteurs de 'Ergo Jr et les capteurs sont
controlés a partir d'un mini ordinateur sous la forme d'une carte
connectée a I'Ergo Jr. Cette carte est la Raspberry Pi. Toutes les ap-
plications nécessaires au bon fonctionnement du robot Poppy sont
déja installées dans son ordinateur interne, et accessible a travers le
serveur web. Ce qui nous permet de les programmer directement,
en utilisant Snap! ou Python et sans rien devoir installer sur notre
ordinateur. Les points essentiels pour connecter I'Ergo Jr :

¢ brancher la nappe de la caméra a la Raspberry (cette étape n’est
pas nécessaire si vous programmez avec Snap!)

e relier le cable 3P ala Raspberry

¢ connecter I'ordinateur du robot et I’ordinateur de I'utilisateur Raspberry Pi

au méme réseau.

2.2 Partager le méme réseau sous Linux

L] [S)
Nom Derniére utilisation v Ajouter
Rien de plus simple ~ Ethernet —
e ouvrir la boite de dialogue de Connexions réseau - Wi-Fi r——
¢ choisir Connexion filaire puis cliquer sur Modifier
¢ dans!'onglet Paramétres IPv4 - 8
* choisir dans Méthode la ligne : B St
Partagé avec d’autres ordinateurs Général | Ethernet | Sécurité 802.1x | Paramétres IPv4 | Paramétres IPv6
Méthode : | Partagé avec d'autres ordinateurs 8

2.3 Utiliser 'interface web de controle du robot

Ouvrez maintenant votre navigateur internet et
connectez-vous au site se trouvant dans I’ordinateur du
robot (c’est a dire la carte raspberry), pour cela vous
pouvez utiliser une des deux méthodes suivantes :

e http//adresse_IP (ex. http//10.42.0.17)

* http://nom_du_robot.local (ex:http//poppy.local)

Image de I'ancienne version conservée par nostalgie...
Hi, welcome to poppy

Control Poppy

Le nom du robot est inscrit sur la boite qui contient la
carte raspberry. Une fois connecté vous devriez obte-
nir I’écran d’accueil. 1l ne reste plus qu’a cliquer sur
le bouton Snap! ou Jupiter En cas de probleme de
connexion vous pouvez taper la commande arp -a dans
une console pour vérifier I'adresse IP du robot.
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ISN 3 SNAP ET LES BLOCS POPPY HUMANOID

Les différents boutons :

¢ Monitor and Control pour commander le robot a Image de la version v1.0 beaucoup plus moderne...
partir d'une interface graphique. = o
"/V‘ ! upyter
¢ Snap! pour programmer le robot a partir du lan- * Snap! R

Monitor and Control Build Your Own Blocks Python, Terminal

gage Snap!

¢ Jupyter Pour programmer le robot a partir de Py-
thon ‘\ Q E

° Conﬁgure the robot pour modiﬁer certaines pro- Configure the robot Reboot the robot What happened?
priétés du robot comme I'activation de la caméra.

¢ Reboot the robot redémarrer le robot en cas de Q)
probleme.

Shutdown the Raspberry Pi

e What happened ? fichier de logs
¢ Shutdown the raspberry Pi pour éteindre le robot

3 Snap et les blocs Poppy Humanoid

3.1 Importer les blocs Poppy Humanoid

Avant de transmettre nos premieres instructions a Ergo Jr, il faut com-

mencer par charger les différents blocs liés a sa programmation. Ces ASna B ‘& ' { untiled

blocs se trouvent dans le fichier pypot-snap-blocks.xml déja pré- { Conirol

sent sur la carte raspberry pi. Pour charger les blocs il suffit de cli- Sensing

quer sur I'icone que j’ai souligné en rouge sur la photo ci-contre. Puis ' NiOperains

choisir Open. . . Dans la fenétre qui s'affiche cliquer sur Examples et o — TS, Cotmea | Sowwa
sélectionner le fichier pypot-snap-blocks.xml

3.2 Test de connexion

Pour tester la connexion rien de plus simple. Normalement apres avoir chargé les blocs robot vous devez avoir sur le
panneau de script de Snap! les blocs suivants :

U
| set 4 host to [EFIKR

Coninection ok!
o test connection

Il ne reste plus qu’a cliquer sur le bloc IR | si tout fonctionne une bulle apparait. Il est

possible de remplacer 'adresse IP contenue dans le bloc set host to parle nom du robot, par exemple : poppy.local

3.3 Encas de probléme de connexion

Lors du test de connexion a la créature Poppy; il se peut qu’il y ait un message du type :

You may have connection troubles.

4 test connection

Dans ce cas, il faut commencer par vérifier :
¢ que la valeur de la variable host corresponde bien au nom de la créature Poppy.
¢ que la caméra est correctement activée dans le menu Configure the robot si vous I'avez branchée car elle est
désactivée par défaut.
* si c’est votre premieére connexion apres le montage de la créature que tous les moteurs ont été correctement
initialisés et branchés.
Sinon la réponse a votre probleme se trouve dans le Display logs de la page d’accueil web de votre carte raspberry.
Attention pas toujours facile a interpréter.
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ISN 4 JUPYTER : PYTHON ET CONNECTION AVEC POPPY ROBOT

3.4 Lesblocs dédiés au robot

Les différents blocs liés au robot humanoid se trouve dans les menus et Sensing. Ils

sont tous précédés du symbole robot comme par exemple le bloc pour tester la connexion :

" test connection

4 Jupyter : Python et connection avec Poppy robot

Sur 'interface web de votre robot cliquer sur Jupyter : python console. Par défaut il
existe dans cette rubrique une documentation sur Poppy Humanoid et de nombreux
exemples que je vous laisse découvrir.

Pour ouvrir un nouveau notebook

¢ cliquer a droite de I’écran sur

¢ choisir Python 2

4.1 Importer le module Poppy creatures

Ce module permet d’'importer toutes les créatures liées au projet Poppy

# Pour importer toutes les créatures
from poppy.creatures import *

# Pour choisir la créature a importer
from poppy.creatures import PoppyErgoJr

k &
(T

Sensing
{ Operators
{ Variables

Upload

Text File
Folder

Terminal

Notebooks

Python 2

On peut faire de méme avec les créatures PoppyTorso et PoppyHumanoid. Une fois la créature importée il ne reste

plus qu’a l'instancier :

# L'objet poppy
poppy = PoppyErgoJr()

Avec la ligne suivante vous aller pouvoir faire danser votre Ergo-Jr

# Pour animer votre robot
poppy -dance.start ()

# Pour terminer ’animation
poppy -dance.stop()

Pour la documentation liée au différentes créatures :

¢ pypot framework développé par 'INRIA FLOWERS pour faciliter la programmation des robots Poppy

e API pypot au format HTML
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http://poppy-project.github.io/pypot/
http://poppy-project.github.io/pypot/api.html

ISN 5 VISUALISER LE ROBOT POPPY ERGO JR DANS LE NAVIGATEUR WEB

5 Visualiser le robot Poppy Ergo Jr dans le navigateur Web

Le visualisateur Web basé sur la bibliotheque Three.js va vous montrer une représentation 3D du robot Poppy Ergo Jr.

eoe® < > [im] 0O simu.poppy-project.org (v}

©

YN

Angles des moteurs
ml
m2
m3
m4d
m5
mé
Contrle a distance
Activer

Hate

Port

Fréquence

Attention le visualisateur n’est pas un simulateur. Par exemple un moteur passe de sa position initiale a sa position finale
en effectuant une sorte de téléportation. Les positions intermédiaires ne sont pas visibles sauf si vous les programmez
explicitement. Il n'est également pas possible d’ajouter dans la scéne d’autres objets...

5.1 Leslogiciels a installer

Pour utiliser le visualisateur web, vous devez avoir installé :
¢ un environnement Python, il est recommandé d’installer la distribution Anaconda en version 2.7.

¢ les librairies Poppy : pypot et la librairie corespondante a votre créature (par exemple poppy-ergo-jr)
pip install pypot --user -U --no-deps
pip install poppy-ergo—jr -—user -U --no-deps

5.2 Lancer le visualisateur avec une connexion internet

Le visualisateur Cliquer sur a 3D viewer ou directement sur Ouvrir le visualisateur. Une fois la fenétre ouverte ne pas
oublier de cocher la case Activer ou Synchroniser.

Depuis Jupyter On peut maintenant prendre le controle de I'ergo jr depuis un Notebook avec le code suivant :

from poppy.creatures import PoppyErgoJr
jr = PoppyErgoJr(simulator = ’poppy-simu’)

# Pour vérifier que tout fonctionne
jr.dance.start()
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https://www.continuum.io/downloads
http://simu.poppy-project.org/
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# Pour stopper 'animation
jr.dance.stop()

Depuis Snap! Dans la console taper lacommande suivante : poppy-services --poppy-simu --snap poppy-ergo-jr
Vous pouvez maintenant utiliser Snap ! pour programmer I'Ergo Jr virtuel.

5.3 Télécharger le visualisateur pour travailler en local

Il est également possible d’utiliser le visualisateur sans connexion internet :
¢ Télécharger le package suivant : gh-pages.zip,
¢ Extraire I'archive dans le répertoire de votre choix.
¢ Ouvrir Jupyter Notebook et créer un nouveau notebook avec le nom serveur HTTP

¢ Dans une cellule taper le code suivant :

import os
os.chdir(’/chemin/vers/poppy-simu-gh-pages’)

Ces instructions permettent d’'indiquer le répertoire courant dans lequel le notebook travail. Dans notre cas le
dossier dans lequel I'archive a été extraite.

e Il faut maintenant lancer un serveur Web pour travailler avec le visualisateur :

lpython -m SimpleHTTPServer

Le caractere! en début de ligne d'une cellule indique que le code qui suit n’est pas du code python et doit étre
lancé comme une commande systéme.

Normalement la réponse devrait étre du type : Serving HTTP on 0.0.0.0 port 8000

Sur la gauche de la cellule vous pouvez observer une étoile : In[*], cela implique que vous ne pourrez plus exécuter
d’autres lignes de code dans ce notebook

¢ Quvrir un nouveau notebook avec le nom de votre choix, par exemple visualisateur_ergo_jr, puis instancier la
créature PoppyErgo]r

from poppy.creatures import PoppyErgoJr
jr = PoppyErgoJr(simulator = ’poppy-simu’)

¢ QOuvrir le fichier index.html qui se trouve dans le répertoire poppy-simu-gh-pages

¢ Dans la barre d’url taper :

{3) W | localhost:2000

Le nombre suivant les deux points doit étre le méme que celui du port lorsque vous avez lancé le serveur Web.
Puis cliquer sur Ouvrir le visualisateur.

6 Mise a jour de la carte SD de la Raspberry PI

¢ Télécharger I'image : Vous devez choisir I'image (fichier du type *.img.zip ) a télécharger en fonction de votre
créature Poppy. Pour 'Ergo Jr, cela se passe ici
Le fichier .zip que vous avez téléchargé a besoin d’étre décompressé pour obtenir le fichier image a transférer sur
la carte SD de la Rasperry PI livrée avec I'Ergo Jr.
¢ Transférer 'image sur la carte SD :
— Avec un logiciel : etcher est un logiciel permettant d’installer 'image sur la carte SD et disponible sur
I'ensemble des OS.
— Enligne de commande sous linux :

5" Dans la console taper : df -h avant d’insérer la carte SD, vous obtenez un liste des différents périphé-
riques déja montés
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I5” Introduire la carte puis taper a nouveau df -h, sur la colonne de gauche, la nouvelle liste devrait
indiquer quelque chose comme /dev/mmcblkOpl ou dev/sdd1 ou dev/sdbl.

IS" Vous devez démonter le périphérique finissant par 1 ou p1 (qui est en fait le second étage du bootloader
de votre périphérique, le premier étage étant dansla ROM) en tapant : umount /dev/nom_peripherique.
Cette opération peut aussi étre effectuée depuis votre gestionnaire de fichiers avec un clic droit sur le
nom de périphérique puis éjecter.

IS" Pour installer 'image taper :
sudo dd bs=4M if=chemin_vers_image/poppy-ergojr.img of=/dev/sdb

ou chemin_vers_image représente le chemin sur votre disque dur du dossier dans lequel se trouve le
fichier image. Attention a bien indiquer le nom complet de périphérique (/dev/sdb ou /dev/mmcblk0)
et pas juste une partition (/dev/sdbl ou /dev/mmcblkOp1)

Une fois la commande lancer il faut attendre plusieurs minutes.
* Tester votre carte SD :

— Placer la carte a jour dans le logement prévu a cet effet sur la Raspberry puis mettre sous tension 'ensemble
(robot connecté a la Raspberri).

— Ouvrez maintenant votre navigateur internet et connectez-vous au site se trouvant dans I’ordinateur du
robot (c’est a dire la carte raspberry), en tapant poppy . local (nom par défaut) dans la barre d'url.

— Vous pouvez changer le nom de votre robot a I’aide du menu Configure the robot puis Robot hostname.
Valider le changement en cliquant sur Update
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