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Communication filaire 

Etablir la communication avec le serveur Web interne 

Le robot peut être directement branché avec un câble. A sa mise sous tension il reçoit une adresse du serveur DHCP 

disponible sur le réseau, par 

exemple : 

 

Cette adresse répond à la commande ping. 

 

Cependant le nom poppy n’est pas résolu par le DNS : 

 

C’est le nom poppy.local qui est résolu 
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On peut communiquer avec le robot avec un navigateur (Chrome de préférence) : 

• En indiquant cette adresse. 

 

• En indiquant le nom poppy.local 
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Premiers tests 

Avant toute chose commencer par cliquer sur l’icône What happened ? 

On observe souvent un problème dans le journal : 

 

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

l’icône Reboot the robot ?  

 

Cliquer à nouveau sur l’icône What happened ? 

Le journal vous indique maintenant un robot opérationnel 

 

Vous pouvez maintenant choisir l’un des modes : 
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Monitor and control 

 

Snap ! build your Own blocks 

 

 

Jupiter Python terminal 

 

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 

à partir d’une ligne de commande de votre ordinateur hôte. SSH est activé sur Poppy.  Depuis Windows, vous aurez besoin 

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

 Sélectionner SSH et bien indiquer l’adresse du robot. 

Valider le message de sécurité. 

 Identifiant/mot de passe : poppy/poppy 

 La connexion à distance est établie. Elle pourra être 

fermée par la commande exit 
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Configuration du wifi 

Vérifications préalables 

Insérez l'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" l'adaptateur Edimax WiFi. Une fois connecté en SSH,  

sudo lsusb 

 

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 : 

sudo lsmod 

 

Vous devriez voir le module du noyau "8192cu" chargé. Si ce n'est pas le cas, essayez de retirer et de réinsérer l'adaptateur 

USB Edimax. 
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Comme vérification finale de validation pour vous assurer que l'Edimax est prêt à l'emploi, afficher la liste de la configuration 

actuelle du réseau sans fil. Utiliser la commande : 

sudo iwconfig 

 

 

Nous cherchons simplement à nous assurer qu’un adaptateur (ici "wlan2" ) est présent. Nous sommes maintenant prêts à 

passer aux étapes de configuration. 

 

Configuration 

Si vous avez installé l'adaptateur, vérifié que le pilote du noyau est chargé et confirmé qu'une interface réseau sans fil 

("wlan2") est disponible, vous devez configurer les paramètres de connexion sans fil pour vous connecter en toute sécurité 

à votre réseau sans fil. Tout d'abord, ouvrons le fichier de configuration des interfaces réseau pour l'éditer, en utilisant la 

commande suivante : 

sudo nano /etc/network/interfaces 

 

 

 



Lycée des GRAVES  

Mise à jour 20/02/18  

Luc.vincent@ac-bordeaux.fr  Page 9 

 

In
fo

rm
at

iq
u

e 
et

 S
ci

en
ce

s 
d

u
 N

u
m

ér
iq

u
e 

Assurez-vous que les lignes suivantes sont ajoutées à 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. 

 

 

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. 

sudo ifup wlan0 

Cette commande redémarre l'interface réseau et utilise les paramètres d'interface sans fil nouvellement définis pour établir 

une connexion réseau. En supposant que la configuration est correcte, l'interface (wlan2) doit se connecter et acquérir une 

adresse IP.  

Si vous avez des problèmes en utilisant la commande "ifup", vérifiez vos paramètres 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 : 

• En liaison filaire sur l’adresse 192.168.1.110 

• Sans fil (wifi) sur l’adresse 192.168.1.111 

   

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 

 

https://wiki.debian.org/WiFi/HowToUse

