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Communication filaire

Etablir la communication avec le serveur Web interne

Le robot peut étre directement branché avec un cable. A sa mise sous tension il recoit une adresse du serveur DHCP

disponible sur le réseau, par

exemple : poppy 192.168.1.110 00:1e:06:30:58:9¢C

rn

Cette adresse répond a la commande ping.

de données :

appr

imum

pu trouver 1'hdte poppy. Vérifiez le no t nouveau.
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On peut communiquer avec le robot avec un navigateur (Chrome de préférence) :

e Enindiquant cette adresse.

< C @ 192168110 & v :

@ pPopRyY Docs  vio

Monitor and Control

s
/ upyter
= )Srap! o

Build Your Own Blocks

Python, Terminal

> N

Configure the robot

Q

Reboot the robot

What happened?

Q)

Shutdown the Odroid

e Enindiquantle nom poppy.local

' ig Poppy Manager - poppy X

€ -~ C | O poppylocal/ TR

@OODOM Docs w10

Monitor and Control

N —
! upyter
N ASnap! o

Build Your Own Blocks

Python, Terminal

> §

Configure the robot

Q

Reboot the robot

What happened?
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Premiers tests

Avant toute chose commencer par cliquer sur I'icbne What happened ? E

On observe souvent un probléme dans le journal : What happened?
@ sle/e/oV] Docs  vi0

Logs

Attempt 1 to start the robot...

[Errno 16] could not open port /dev/ttyACM8: [Errnc 16] Device or resource busy: '/dev/ttyACME'
Attempt 2 to start the robot...

[Errne 16] could not open port /dev/ttyACM@: [Errnc 16] Device or resource busy: '/dev/ttyACME@'
Attempt 3 to start the robot...

[Errne 16] could not open port /dev/ttyACM8: [Errno 16] Device or resource busy: '/dev/ttyACMB'
Attempt 4 to start the robot...

Dans ce cas cliquer sur poppy pour revenir a ’écran d’accueil puis cliquer sur

I'icone Reboot the robot ? - Q
(&) cooou
Reboot the robot

Cliquer a nouveau sur l'icone What happened ?

Le journal vous indique maintenant un robot opérationnel

@ PoPPY

Logs

Attempt 1 to start the robot...
SnapRobotServer is now running on: http://0.0.0.9:6969

You can open Snap! interface with loaded blocks at "http://snap.berkeley.edu/snapsource/snap.html#open:http://192.168.1.118:6969/sna
HTTPRobotServer is now running on: http://6.06.06.0:8080

Robot created and running!

4

Vous pouvez maintenant choisir 'un des modes :

P N s —
~NW kSLrJép! Jupyter
7 < = o~
Monitor and Control Build Your Own Blocks Python, Terminal
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Monitor and control

@pcpob Docs vio

@ Monitoring Poppy Sy §40-c,.
= Désactiver tous les moteurs

# head_y
B Arreter toutes les primitives e % head_z
@40 sc @iy
~ — @37
» 1 ams_copy_motion ¥ramz
> 1 B ams_tum_compiiant v P I | ¥ r_shoulder_y
@ #1_shoulder_y

135°
1| | temperature_menitoring v

imit_torque 2 ‘.\N o

1| b | upper_body_idle_motion v

FEC
omr

v
m|[m] |[(m] (=] (=] (=] (=

5 1_elbow_y »
> 1| dance_beat motion FEX . | ¥ r_shoulder_x g . -
@10.1° § £
v —_— 34°C —
> 1 B head idie_motion p ( B \ 7ishouider x
. #1_elbow_y

iac
©08°

4 bust_y
Ll > # bust_x
@499
e AR
Fabs_z ©29
$32°C Y
@20

Snap ! build your Own blocks

€ C | poppylocalisrs Rl

G untitied

Jupiter Python terminal

%) Poppy Manager - poppy X

& Cc |® poppy.local/jupyter 3] ﬂ"

@OCCOL, Docs w10
~ Jupyter

Files Running Clusters
Select items to perform actions on them Upload  New = | &

m]

[m}

3 community-notebacks

[m}

[ images

[m}

1 poppy_sre

[m}

& Discover your Poppy Torso.ipynb

[m}

& Record, save and play moves on Poppy Torso.ipynb

O O documentation pdf

Ici on trouve le fichier documentation.pdf
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Communication en ssh

Secure Shell (SSH) est une fonctionnalité de Linux qui vous permet d’ouvrir une session de terminal sur votre Raspberry Pi
a partir d’'une ligne de commande de votre ordinateur hote. SSH est activé sur Poppy. Depuis Windows, vous aurez besoin

de télécharger un programme gratuit appelé putty : http://www.putty.org/ .

2 PuTTY Configuration

Category:
= Session Basic options for your PuTTY session
T Loglging Specify the destination you want to connect to
= Teminal
Keyboard Host Name (or IP address) Port
- Bel [192.168.1.170] |[22
Features C_Dnnectiun type: } : :
Window () Raw (O Telnet O Rlogin @ SSH () Serial
ADDEE.BHEE Load, save or delste a stored session
- Behaviour
Translation Saved Sessions
- Selection ‘
i Colours Default Settings Load
=- Connection debain =
- Data das
- Prosy eremurus
fablab
Rlogin scribe25
- 55H
setal Close window on exit )
) Aways () Never  (®) Only on clean exit
ot =

Sélectionner SSH et bien indiquer I'adresse du robot.

PuTTY Security Alert

The server's host key is not cached in the registry. You

! have no guarantee that the server is the computer you
think it is.
The server's rsa2 key fingerprint is:
ssh-rsa 2048 54:0054:32:38: 5e:ad: df:ac: 3o et fT0d:f4:4 07
If you trust this host, hit Yes to add the key to
PuTTY's cache and carry on connecting,
If you want to carry on connecting just once, without
adding the key to the cache, hit Mo,
If you do not trust this host, hit Cancel to abandon the
connection,

| Oui || Non || Annuler |

+ Valider le message de sécurité.

Identifiant/mot de passe : poppy/poppy

ue Feb 20

&)

La connexion a distance est établie. Elle pourra étre

fermée par la commande exit
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Configuration du wifi

Vérifications préalables

Insérez I'adaptateur USB Edimax dans le port USB de votre Raspberry Pi. Une fois connecté en SSH,

Utilisez la commande suivante pour vérifier que le Pi "voit" I'adaptateur Edimax WiFi. Une fois connecté en SSH,

sudo lsusb

[T

=5

oM M s

=5

On peut repérer une ligne Edimax.

Maintenant que nous avons vérifié que l'adaptateur Edimax est reconnu, vérifions que le pilote du noyau est chargé.

Utilisez la commande suivante pour lister les modules du noyau :

Vous devriez voir le module du noyau "8192cu"” chargé. Si ce n'est pas le cas, essayez de retirer et de réinsérer 'adaptateur
USB Edimax.
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Comme vérification finale de validation pour vous assurer que I'Edimax est prét al'emploi, afficher la liste de la configuration

actuelle du réseau sans fil. Utiliser la commande :

Lsudo iwconfig

¥

r
P
T~

Nous cherchons simplement a nous assurer qu’'un adaptateur (ici "wlan2" ) est présent. Nous sommes maintenant préts a

passer aux étapes de configuration.

Configuration

Si vous avez installé 'adaptateur, vérifié que le pilote du noyau est chargé et confirmé qu'une interface réseau sans fil
("wlan2") est disponible, vous devez configurer les parametres de connexion sans fil pour vous connecter en toute sécurité
a votre réseau sans fil. Tout d'abord, ouvrons le fichier de configuration des interfaces réseau pour 1'éditer, en utilisant la

commande suivante :

rsudo nano /etc/network/interfaces

& poppy@poppy: ~

GHNU nmano 2.2.6 feto/network/interfaces
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Assurez-vous que les lignes suivantes sont ajoutées a votre fichier (ou non commentées)

auto wlan2
iface wlan2 inet dhcp

wpa-ssid "dlink"
wpa-psk "password"

dlink est le nom SSID du réseau

password est le mot de passe en clair de la borne.

# poppy@poppy: ~

GHU mano 2.2.6 File: fetc/metwork/interfaces Modified

Sauver le fichier par Ctrl+X puis Y puis entrée.

Une fois les fichiers de configuration terminés, utilisez la commande suivante pour redémarrer l'adaptateur / l'interface

sans fil.

Lsudo ifup wlanO

Cette commande redémarre l'interface réseau et utilise les parametres d'interface sans fil nouvellement définis pour établir
une connexion réseau. En supposant que la configuration est correcte, I'interface (wlan2) doit se connecter et acquérir une

adresse IP.

Si vous avez des problémes en utilisant la commande "ifup", vérifiez vos parametres de connexion sans fil et redémarrez

votre Raspberry Pi.

Pour la vérification de la connexion et un autre moyen de voir votre adresse IP assignée, utilisez la commande suivante pour

lister la configuration réseau :
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Notre robot est maintenant accessible :

e Enliaison filaire surl’adresse 192.168.1.110
e Sans fil (wifi) sur 'adresse 192.168.1.111

' Oy Poppy Manager - poppy X ‘ 5| Poppy Manager - poppy X u ' %) Poppy Manager - poppy X Y 5 Poppy Manager - poppy X u

<« | @ 192.168.1.110 < C | ® 192.168.1.111

) <
=) 9

L'article suivant est une excellente ressource décrivant de nombreuses configurations différentes de réseau sans fil pour

les distributions basées sur Debian : https://wiki.debian.org/WiFi/HowToUse
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