S2.01 Dossier Ressource 3e

Bras Robot Ergo Jr

Position des moteurs
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Comment programmer le bras manipulateur ?

% 4

Anaconda
Prompt

Google Chrome

V-REP PRO EDU

1) Lancer le navigateur 2) Lancer le simulateur 3) Lancer le terminal
Google Chrome VREP Anaconda prompt.

Administrateur : Anacon 0 -SEMVices poOppYy-ergo-jr --snap --vrep E‘E

(C:~ProgramData~Anaconda3> C:\Users admin>poppy—services poppy—ergo—jr ——snap ——
urEpD

Attempt 1 to start the wrohot...
Robot created and running?

=

4) Dans l terminal, taper (sans faire de faute de frappe) la commande suivante :
poppy-services poppy-ergo-jr --Snap --vrep

5) Patienter jusqu’a l’ouverture de Snap ! et VREP

V-REP PRO EDU - =] x
JdLr R B Q| eFo oo @ [pulet 2.78
| (| & 3 @ 3 (@80 &
k b i+ poppy-basic-blocks Model browser REMOTE_API_TEMPFILE_0145
it [= Selected obj i
Control \ : 3 - |ects
> 3 k s e 8| Simulation time 00:20:25.55 (ch=50.0 m
furniture Script(s) executed MNon-threaded: 3 (B m
|1 household Collision handling enabled Calculations: 0, detect
1 infrastructure Distance handling enabled Calculations: 0 (0 ms)
1 nature Froximity sensor handling enabled Calculations: 0, detec
| office items Yision sensor handling enabled (FBO) Calculations: 0, detect
other IK group handling enabled Calculations: 0 (0 ms)
= people Iechanism handling enabled Calculations: 0 {0 ms)
L] robots Dwnamics handling enabled (Bullet 2. 78) Calculation passes: 1
mobie Mill handling enabled Calculations: 0. surfac]
= non-mobile
1 tools
wehides

3 Simulator launched.
ABE IRE 140, tm « || Simulation started.

1958 ||

FR . [ |m o
L i

6) Réorganiser les fenétres pour avoir les deux applications cote a cote

Si le robot Ergo Jr n’apparait pas dans le simulateur VREP, appeler le professeur.
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Kk e 1+ poppy-basic-bloc

Language. ..
Zoom blocks. ..
Stage size. .

O Long form input dialog
O Plain prototype labels

e . Ll A
O Input sliders 7) Dans la fenétre Snap!, cliquer sur ’icone
O Clicking sound

O Turbo mode = Paramétres (roue dentee) et regler le langage en
O Flat design 3

= Mested auto-wrapping Frang:als.
& Keyboard Editing

& Table support

O Table lines

O Visible stepping

O Thread safe scripis

O Flat line ends

O Codification support

O Inheritance support

T R
| set % host to [FEREEXET

8) Cliquer ensuite sur le bloc « Test connection » pour vous assurer que Snap! communique bien
avec le simulateur. Vous devez voir apparaitre le message « Connexion OK ».
Si le message n’apparait pas, appeler le professeur.

9) Dans Snap!, rechercher et assembler les blocs ci-dessus et répondre a la question 1 de la fiche
Activité.
Attention, observez bien le contenu de chaque champs,
il y a des différences entre les blocs !

10) Sans effacer les blocs précédents, assembler les blocs ci-dessus et répondre aux questions 2,
3 et 4 de la fiche Activité.
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11) Assembler les blocs ci-contre et observer
le comportement du bras robot en appuyant
sur la touche « 4 » puis sur la fleche du haut.

12) Dupliquer les blocs ci-dessus,
remplacer la touche « 4 » par la touche
« 5 » et ajouter les blocs « Vrai » apres
« Wait 7 ».

13) Observer le comportement du bras
robot en appuyant sur la touche « 5 » et
la fleche du haut.

14) Répondre a la question 5.

15) Sans effacer les blocs précédents,
assembler les blocs ci-contre et observer le
comportement du bras robot en appuyant sur
la touche « Espace ».

!

ﬂTset position(s) "-31 of motor(s) [v2 in 72 seconds | wait 2 &7

attendre 1  sec.

'ﬂ“_set position(s) " 30 of motor(s) (13 in /2 seconds | wait 2 40

attendre 77 sec. 16) Répondre aux questions 6 et 7.

— =

17) Réaliser les programmes pour obtenir les
positions du bras robot ci-contre et noter les
positions de chaque moteur sur feuille.

18) Envoyer les positions au professeur via la
messagerie Ilias.
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