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Pour des raisons de sécurité, veillez a étre prudent lors de lI'assemblage et de I'utilisation
du kit RoboBuilder. Il est particulierement important de comprendre que RoboBuilder est
un kit de montage a monter soi-méme ou les utilisateurs sont amenés a construire et dé-
faire des éléments, et que certains de ces composants pourraient blesser en cas de mau-
vaise utilisation. L'utilisateur doit assumer toute responsabilité concernant tout accident
causé par sa négligence lors de la manipulation du produit. Veuillez préter une tres
grande attention aux consignes de sécurité qui suivent, et nous vous demandons de bien
lire ce guide utilisateur afin de vous assurer de bien comprendre toutes les instructions
avant d'assembler et d'utiliser ce produit.

Ce pictogramme indique que si l'instruction n’est pas correctement sui-
vie, une blessure grave et des dommages importants pourraient survenir
warning  al'utilisateur.

Ce pictogramme indique que si 'instruction n’est pas correctement sui-
vie, une blessure ou des dommages physiques pourraient survenir a

Cautlion  ['utilisateur.

* Ne pas utiliser de cordon d'alimentation endommagé et vérifier que la prise murale est
en bonne état car cela peut causer une électrocution ou un incendie.

Warning

* Assurez-vous que le cordon d'alimentation est fermement inséré dans la prise de telle
sorte qu'’il ne puisse pas se détacher. Une connexion lache peut provoquer un incendie.

* Ne pas plier, forcer, ou tirer sur le cordon d’alimentation, et ne pas le placer sous un
objet lourd, cela peut provoquer une électrocution ou un incendie.

* Ne manipulez pas le cordon d'alimentation avec les mains mouillées, cela peut provo-
quer un choc électrique.

* Ne pas brancher plusieurs appareils électriques a une prise de courant, cela peut causer

une chaleur anormale ou un incendie.

Cautlon

» Ce produit n'est pas étanche. Ne jamais faire fonctionner le produit dans un endroit
humide.

* Ne pas conserver ou utiliser le produit directement au soleil.
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Warning
* Ne pas assembler le produit lorsque vous étes fatigué ou en mauvaise condition phy-
sique, notamment en état d'ébriété.

* Ne placer pas votre visage trop prés du robot.

* Ne pas utiliser des outils dangereux comme un couteau ou d'une perceuse, mais seul
I'outil recommandé.

» Garder la télécommande qui contient des piles hors de portée des enfants. Si votre en-
fant avale une pile, consulter immédiatement un médecin.

* Ne pas garder ou faire fonctionner le robot dans un lieu de haute température ou d'hu-
midité.

 Garder les petites pieces comme les boulons, écrous, et les joints hors de portée des
enfants. Si votre enfant avale une partie du produit, consulter immédiatement un méde-
cin.

Cauklon

« Utiliser le produit seulement dans un environnement intérieur.
* Ne pas arbitrairement démonter, réparer et modifier les pieces du produit.

* Ne pas connecter ou déconnecter les cables alors que le robot est en marche, cela
peut causer un dommage ou le défaut de I'appareil.

» Assurez-vous que seuls les appareils désignés sont branchés aux connecteurs ou aux
ports du produit, cela peut causer un dommage ou le défaut de I'appareil.

« Lorsque vous nettoyez le robot, ne pas utiliser d'eau ou de solvant tel que I'essence et
I'alcool, mais utilisez un chiffon doux et sec seulement. Cela peut causer une panne du
produit.

* Ne laissez pas le produit sous tension. une batterie endommagée peut causer une dé-
faillance du produit.

» Une exécution de mécanisme accumulée peut provoquer des actions anormale du robot
si le produit est exploités pendant une longue période ou s'il exécute a plusieurs reprises
des mouvements et cela, excessivement, cela peut transmettre un stress de surcharge
mécanique aux servomoteurs.



» N'appliquer pas une force excessive contraire lorsque qu'un couple est appliqué aux
servomoteurs. Il peut en résulter un dommage matériel et une défaillance du produit.

 Dans certains cas, les servomoteurs peuvent vibrer un peu, ce n'est pas une défaillance
du produit, mais un phénoméne qui est causé par un mauvais réglages des gains et des
valeurs du couple des servomoteurs. Lorsque vous redéfinissez des valeurs correctes,
ce phénomeéne disparait.

* Lorsque les servomoteurs se tordent en exécutant de mauvais mouvements lors de la
programmation, éteignez-le rapidement pour empécher la transmission d’un couple ex-
cessif au robot.

« Si votre doigt est pris entre les servomoteurs, éteignez-le rapidement et retirer la force
appliquée au robot afin de prévenir toute blessure physique.

* Ne pas laisser des personnes non habilitées ou des animaux toucher ou utiliser le robot
car cela peut causer des blessures a vie ou une défaillance du produit.



NOTICE D’ASSEMBLAGE ET D’UTILISATION D’APPLICATION
Les usagers sont tenus de suivre les instructions contenues dans ce manuel.
La position de départ de la structure montée du robot doit étre celle ci-dessous.

Si le robot ne tient pas dans la position montrée ci-dessous apres avoir allumé le robot et
enclenché le bouton (&@® ) de la télécommande, il n’a alors pas été assemblé correctement.

Forcer le positionnement en cas de montage incorrect occasionnera des dommages voir I'incapa-
cité de faire fonctionner le robot.

Il se peut, lors de 'assemblage, que la rotation des servomoteurs semble impossible manuelle-
ment. Si c’était le cas, il ne s’agirait pas d’'un défaut du produit mais d’un probléme de raideur de
rouages internes. Ce probléme disparaitrait une fois le robot en position et la mise en route du
contréleur principal.

L’assemblage du robot nécessite un tournevis cruciforme ainsi que 'outil a rivet et prend deux
heures en moyenne.

Le robot dispose de 11 fonctions de base qu'il exécute sur ordre de la télécommande.

Le robot sera plus stable sur une surface plane et non rugueuse. Les tapis et moquettes peuvent
en revanche le déstabiliser et le faire tomber.

Il est important de s’assurer qu’aucun écrou ne tombe dans les servomoteurs lors de I'assem-
blage.
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1. Introduction

1.1 Présentation du produit
RQ HUNO KIT est un kit robot DIY congu pour les amateurs de robotique. Il joint I'aspect éducatif et le di-
vertissement au plaisir de la construction. Il permet de construire simplement différents robots en assem-
blant des modules robotisés les uns aux autres.
Sans programmation, les utilisateurs peuvent déja utiliser des séquences d’animation fournies avec le
robot ainsi qu’en télécharger sur internet, permettant de les utiliser immédiatement avec les plateformes
Robobuilder RQ.

CARACTERISTIQUES
Assemblage rapide et simple : le kit peut étre assemblé en deux heures.
Partage de fichiers pour le robot : les fichiers peuvent étre partagés par le biais d’internet.

Assemblage par emboitage : connexion facile des éléments avec rivets.

Mouvements élaborés : I'angle des modules « servomoteurs » peuvent étres ajustés librement. Les mou-
vements sont souples et naturels. Mode circulaire (360°), contréle de position (0~332°).

Contréleurs individuels : les contrdleurs des servomoteurs et le contréleur principal sont indépendants, ce
qui facilite le diagnostic lors d’un dysfonctionnement et cela permet d’améliorer facilement le robot.

Connecteurs intégrés : les cables transportant les signaux d'informations et I'énergie électrique sont
connectés directement aux servomoteurs.

Pas de limite dans I'assemblage : tout type de robot peut étre fabriqué en plus de la plateforme standard.



1.2 Utilisation du produit

Fonctionnement du contrdleur principal.

Le contréleur principal vous permet de choisir un type de robot et d’exécuter les mouvements.
Il permet également d’activer différents modes tels que le contréle en direct depuis un PC, la mise
a jour du firmware, etc.

Fiche d’alimentation

Bouton P : Marche/Arrét/Exécuter.

Bouton 1, bouton 2 et bouton 3,
au-dessus se trouvent les LED 1, LED 2 et LED 3.

la plateforme

Mise sous Connecter le cable de la batterie | S’initialise sur la base de la derniere plate-
tension sur la Fiche d’alimentation forme utilisée.
et appuyer sur le Bouton P.
Possibilité de configurer le type de
Les LED sont allumées mais ne plateforme (standard ou non standard),
clignotent pas, elles indiquent le | ainsi que le réglage de la position Zéro
statut Arrét.
Sélection de | A partir du statut Arrét, basculer | Plateforme standard

en mode «plateforme standard
ou plateforme non standard» en
appuyant sur le Bouton 3.

(RQ huno est la plateforme stan-
dard).

Rouge Rouge

Plateforme non standard

Rouge Vert-bleu

Mise hors
tension

Maintenir le Bouton P enfoncé
pendant 5 secondes.

Toutes les LED s’éteignent.




Enregistrement de la télécommande infrarouge

(1) Eteindre le controleur principal

(2 Appuyer simultanément sur les boutons 2 et P

= Les «LED2» verte, bleue, et rouge s’allument simultanément.

LED1 LED2 LED3

[ [ [0

® Approcher la télécommande dans la direction du capteur infrarouge du contréleur principal.

@ Appuyer sur le bouton «Arrét» de la télécommande,

—>Les «LED2» verte, bleue et rouge vont clignoter a trois reprises.
= 'enregistrement de la télécommande est effectif.

Bouton d’arrét

Récepteur
infrarouge

NOTE :

— Une télécommande non enregistrée ne peut pas envoyer d’ordres au contréleur
principal.
— |l est possible d’enregistrer 5 différentes télécommandes.

— L'enregistrement d’une sixieme télécommande annulera I'enregistrement de la

premiére.

9



Fonctionnement de la télécommande infrarouge.

Il est important de pointer la télécommande en direction du centre du contrdleur principal.
Appuyer sur Arrét (€ ) a chaque mise sous tension du RQ pour qu’il reprenne sa position initiale
sans quoi la télécommande ne fonctionne pas avec le robot.

Debout A — - _ _-~-Avancer
X N -~ ROBOGUDE _ Nl
Rotation a gauche ~ - B @& L - B - - --~Debout B
Unpassurlagauche~_ ~~--SFY TPl ion 2 i
Attaque du bras gauche  _ ~ Rotation a droite
~ = === Position initiale
7=~ Un pas sur la droite

~

"=~ < Attaque du bras droit

Boutons pour les

mouvements basiques ~~o
~Reculer

Boutons pour les
mouvements définis par

I'utilisateur.

Boutons | Animations Boutorl§. 'Aﬁ}mations ‘B‘outons Mélodies
1 e Exéoute |0y LoExecute | Ly Lo fenitte Indians
2 —Pmimanon2.| **2pEens | '*2p~  Greeting
3 Panmatons | #*3 T atons, | 3 Mitieser
4 7 anlizég%ilétr?4. #+4 _*aEc):(t?ocr:Jf Tr4 _,Hekﬁggsngnsg?géger
5_Pmmaons | #+ST=ERE | 0o - (LR
6 TPrmaiacs.| #* 6P sate *+6 — Menuet (Bach)
7 —ﬁniErﬁiﬁ‘étﬁr #+ 7—*Eé?§#t76_ *+7 — Congratulation
8 —Pmamanans, | #+8—p-Lxecule *+8 —> Happy Birthday
9 _'%niizr)rg?’a%lcj)tﬁg poe _"Eé?g#tg 9 Arirang
0 —pmExecute | #+o—p-Fxéoute | vy 0 —Arret de la mélodie

Les mouvements et les actions sont a télécharger dans le robot par
les utilisateurs.
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Connecteurs du contréleur principal et cables W

Le contréleur principal comporte 4 ports pour la connexion des servomoteurs, cette connexion se
fait au moyen de cables W quel que soit le numéro d’ID des servomoteurs.

c 2900 O® €D
B e w w wu @

L

NOTE :

Le port a I'arriére du contréleur principal
est prévu pour la connexion a un PC ou
du module Bluetooth
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1.3 Outil de rivetage

Utilisation :

\

< Retirer les rivets.
L

2s rivet j

Retirer les rivets

7 ) apres les avoir
. doubles rivet poussés.

® P

3s rivet

3s rivet

3s rivet

2s rivet

Insérer les rivets

« pour assembler les
f\‘@ @ éléments.
2s rivet doubles rive

doubles rivet

Retirer les doubles rivets
apres insertion.




Insertion des rivets
dans les éléments N°1

v % e

2s rivet y 3srivet  doubles rivet
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Insertion des rivets dans les éléments N°2

1 élément insertion des rivets  Alignement élément 2 Pousser les rivet
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Retirer les rivets

}[A Retirer les rivets des éléments assemblés

Compat|ble avec :

\ 23 rivet 3s rivet _/‘

/[B Retirer les rivets d’un élément ]

=

Compatible avec : \ @
2s rivet 3s rivet doubles rive:

D Retirer les doubles rivets

Compatible avec : %

doubles rivet

iy

‘ o
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2. Guide d’assemblage du RQ Huno

2.1 Inventaire
Placer les éléments comme ci-dessous pour préparer I'assemblage.
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2.2 Position initiale et connexion des servomoteurs

Placer le RQ dans la position initiale avant de commencer I'assemblage pour éviter toute confu-
sion lors de la connexion des éléments aux servomoteurs.

1. Placer les servomoteurs et les autres éléments selon le modéle ci-dessous.

2. Connecter les servomoteurs a l'aide des cables W, puis connecter ceux-ci au contréleur princi-
pal.




3. Mettre sous tension le contréleur principal (Bouton P), celui-ci se positionne en mode Arrét, ap-
puyer ensuite sur la touche Arrét (€» ) de la télécommande.

Si la télécommande ne fonctionne pas, vérifier qu’elle a bien été enregistrée. (Voir P.9 : procédure
d’enregistrement de la télécommande)

Bouton Arrét

4. Appuyer sur le bouton 1 de la télécommande.

Chaque servomoteur prend sa position initiale suite a la procédure précédente.

Ensuite, déconnecter tous les cables W des servomoteurs et du contréleur principal pour assem-
bler le RQ en commencgant par la jambe droite.
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2.3 Assemblage de la jambe droite

Elément Pied Servomoteurs x 4 Cable W x 1
(ID 06, 07, 08, 09)

e o~

Elément Genou x 1 Elément H Face x 1 Elémént cie Iiéison X2

ey Vis (P6) x 1
B - Boulon (B12) x 1
Boulon (B27) x 4
. Boulon (B35) x 5
Rivet 3s x 2 Rivet 2s x 8 Ecrou x 10

Etape 1 : insérer 'élément H dans le servomoteur ID 09 puis le fixer avec la vis P6.
Vérifier au préalable le marqueur sur I'élément H comme ci-dessous.

Le marqueur doit étre au centre, a
midi.

Attention, la position initiale du servomoteur
ne doit pas tourner lors de l'insertion de la
vis.

19



Etape 2 : insérer les rivets 2s dans I'élément de liaison avec I'élément H face.

Etape 3 : pour commencer, brancher le cable W au servomoteur ID09 puis assembler le pied
avec les boulons et les écrous (B12, B27).

Note : vous répéterez I'opération de montage du pied droit pour le pied gauche.

-1-._‘_*__\—
W Cable

20



Etape 4 : connecter le cable W,( lui méme déja connecté a ID09) avec les servomoteurs ID08 et
ID07.

Etape 5 : assembler ID09 et ID08 avec des rivets 3s. Enrouler une fois puis caler le cable W.

21



Etape 6 : utiliser les boulons B35 et les écrous pour assembler ID08 et IDO7 avec I'élément
genou.

Etape 7 : tortiller le cable sur lui-méme 3 a 4 fois entre ID08 et IDO7 et I'installer dans I'espace
vide.
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Etape 8 : assembler ID06 et I'élément U a 'aide des boulons (B27) et des écrous. Puis le fixer a
I’élément de liaison a I'aide des rivets 2s.

Etape 9 : assembler ID07 a I'élément de liaison a I'aide d’un rivet 3. Enrouler le cable deux fois
puis le connecter a ID06.
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2.4 Assemblage de la jambe gauche

Elément Pied Servomoteurs x 4 Cable W x 1

(ID 01, 02, 03, 04)

Elément Genou x 1 Elément H Face x 1 Elément de Elément U x 1

liaison x 2

RS | Y Vis (P6) x 1
u Boulon (B12) x 1
Boulon (B27) x 4

) . Boulon (B35) x 5
Rivet 3s x 2 Rivet 2s x 8 Ecrou x 10

Etape 1 : insérer I'élément H dans le servomoteur ID 04 puis le fixer avec la vis P6.

Le marqueur doit étre au centre, a
midi.

Attention, la position initiale du servomoteur
ne doit pas tourner lors de l'insertion de la
vis.

24



Etape 2 : connecter I'élément H a I'élément de liaison a I'aide des rivets 2s.

Faire attention a la positioh de I'élément de liaison.

Etape 3 : connecter le cable W avec ID04 puis connecter le pied a 'aide des boulons (B12 et
B27) et des écrous.

¢ Connexion du cable a ID04

Positionnement des écrous

25



Etape 4 : connecter le cable W avec ID03 et ID02.

Etape 5 : connecter I'élément de liaison avec ID03 a I'aide de rivet 3s. Enrouler une a deux fois
puis fixer le cable.
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Etape 6 : Ccnnecter ID0O3 et ID0O2 a I'élément genou avec les boulons (B35) et les écrous. Puis
tortiller le cable sur lui-méme 3 a 4 fois et I'installer dans I'espace vide.

Etape 7 : assembler IDO1 et I'élément U avec les boulons (B27) puis le fixer a 'élément de liaison
a l'aide de rivets 2s

A

Positionnement des écrous

A

Attention au sens du montage de
I'élément de liaison
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Etape 8 : assembler ID02 a I'élément de liaison a I'aide de rivet 3s, enrouler le cable W deux fois
sur lui-méme et le connecter a IDO1.

28



2.5 Assemblage du bras droit

3*6 élément L x 2 Servomoteur x 2(ID14, ID15)  Elément U x 2

Elément de liaison x 2 Rivet 3s x 1 Rivet 2s x 12

Boulon (B27) x4, écrous x4 |

Etape 1 : assembler manuellement les deux éléments L avec les rivets 2s.

Ceux-ci ayant des faces différentes, il est important de faire attention au sens d’assemblage.

29



Etape 2 : assembler ID15 et I'élément U avec les boulons (B27) et les écrous, puis avec les élé-
ments L a 'aide de rivets 2s.

Etape 3 : assembler ID14 a I'élément U a 'aide de boulons (B27) et d’écrous, puis a I'élément de
liaison.

Faire attention a la position de I'élément de liaison lors de 'assemblage au servomoteur.
-

14

(X4
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Etape 4 : assembler I'élément de liaison aux éléments ID14 et ID15 a l'aide d’un rivet 3s.

31



2.6 Assemblage du bras gauche

-

3*6 élément L x 2 Servomoteur x 2(ID11, ID12)  Elément U x 2
Elément de liaison x 2 Rivet 3s x 1 Rivet 2s x 12

\ Boulon (B27) x4, écrous x4 | /

Etape 1 : assembler manuellement les deux éléments L avec les rivets 2s.

Ceux-ci ayant des faces différentes, il est important de faire attention au sens d’assemblage.
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Etape 2 : assembler ID12 a I'élément U avec les boulons (B27) et les écrous, puis avec les élé-
ments L assemblés a I'aide de rivets 2s.

Etape 3 : assembler ID11 a I'élément U a I'aide du boulon (B27) et d’écrous, puis a I'élément de
liaison.

Faire attention a la position de I'élément de liaison lors de 'assemblage au servomoteur.
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Etape 4 : assembler I'élément de liaison aux éléments ID14 et ID15 a l'aide d’un rivet 3s.
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2.7 Assemblage du corps

Elément Corps Servomoteur x4 Cable W x 2
(ID00,ID05, ID10,ID13)

Elément 3*6 L x 2 ElémentHx 4 Elément de liaison x4 Elément U x 2

Elément 3*3 Rivet 3s x 8 Rivet 2s x 20 Double rivet x 10

Contréleur principal Batterie Li-Po Prise d’alimentation

| Vis (P6) x 4 - Boulon (B6) x 2 - Boulon (B27) x 4 - Boulon (B30) x4 - Ecrou x 10

Etape 1 : assembler I'élément H a ID05 avec une vis (P6).

La marque témoin de I'élément H doit étre centrée (position midi).
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Etape 2 : assembler I'élément H a I'élément de liaison en utilisant les rivets 2s.

La marque témoin de I'élément H doit étre cen-
trée (position midi).

Etape 3 : assembler IDO0 a I'élément U, puis a I'élément de liaison comme précédemment
(avec ID05).
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Etape 4 : assembler ID0O et ID05 au corps a I'aide de boulons (B27) et d’écrous.

Vérifier que 'assemblage ID05 et IDO0 correspond au positionnement montrée ci-dessous.
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Etape 5 : assembler I'élément H avec ID10, et vérifier la position des marques.

La marque du servomoteur doit étre en positionnée a 11 heures et celle de I'élément H position-
née a midi.

Etape 6 : assembler I'élément de liaison et I'élément H a I'aide de rivets 2s comme ci-dessous.

pw
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Etape 7 : assembler I'élément H avec ID13, et vérifier la position des marques.

La marque du servomoteur doit étre en positionnée a 1 heures et celle de I'élément H positionnée
a midi.

Etape 8 : assembler I'élément de liaison et I'élément H a I'aide de rivet 2s comme ci-dessous.
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Etape 9 : assembler I'élément U et ID10 puis avec I'élément corps en utilisant les boulons (B30).

Etape 10 : assembler I'élément U et ID13 de la méme maniére que I'étape précédente puis termi-
ner 'assemblage des épaules du RQ-HUNO.
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Etape 11 : pour la téte, placer I'élément 3*3 sur I'élément corps et fixer celui-ci a I'aide de boulons

(B6) et d’écrous.

e
'aa
~ata

B

Elément 3*3

Etape 12 : emboiter le capteur infrarouge IR a I'élément 3*3 en utilisant les doubles rivets.
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Etape 13 : assembler les éléments 3*6 L au buste.

Etape 14 : assembler ID0O0 et IDO1 puis ID05 et ID06 en utilisant des rivets 3s.
Sortir les cables comme indiqué ci-dessous.
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Etape 14 : assembler ID10 et ID11 puis ID13 et ID14 en utilisant des rivets 3s.

Etape 16 : brancher le premier connecteur du cable W a ID12, enrouler le cable une fois, puis
brancher le deuxiéme connecteur du cable W a ID11 comme indiqué ci-dessous.

43



Etape 17 : brancher le troisieme connecteur du cable W a ID10 puis passer le quatriéme connec-
teur du cable W a l'intérieur et le connecter a ID00.

Etape 18 : brancher le premier connecteur du cable W a ID15, enrouler le cable une a deux fois,
puis brancher le deuxiéme connecteur a ID14 comme indiqué ci-dessous.
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Etape 19 : brancher le troisiéme connecteur du cable W a ID13 puis le quatrieme a ID05.

Etape 20 : arranger puis amener le cable W du bas vers le haut en passant par la structure de
I'élément corps.
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Etape 21 : insérer quatre rivets 3s au corps pour fixer le contréleur principal.
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Etape 23 : insérer la batterie dans 'emplacement prévu de I'élément corps.
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Etape 25 : brancher le connecteur du cable de la batterie, puis celui du cable permettant la re-
charge du robot dans la prise du contréleur principal prévu a cet effet.

cable de la batterie cable de rechargement du robot

Etape 26 : brancher le cable IR de la téte du robot dans 'emplacement 1 des capteurs.

Capteur 1 Capteur 2

Etape alternative : pour la poitrine, vous pouvez enlever les éléments 3 x 6 et les remplacer par
le plastron noir.

L’assemblage est terminé.
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2.8 Vérification du robot aprés assemblage

Position initiale

Pour vérifier que le robot fonctionne une fois assemblé, appuyer sur le bouton P du contréleur
principal puis appuyer sur le bouton Arrét (€®» ) de la télécommande en la dirigeant vers le récep-
teur IR du contréleur principal.

Récepteur infrarouge ( pour la télé-
commande ) du contréleur principal.
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3. Réglage de la position Zéro

La position zéro est une information propre a chaque robot concernant sa position de base.
Chaque position de base d’un robot est différente parce que chaque servomoteur a une tolérance
propre.

Par exemple :
le mouvement du robot « A » joue un peu differemment que le robot « B » du fait de la tolérance
des servomoteurs. Cette différence peut étre réduite en ajustant le réglage de la « position zéro ».

Autre exemple, si vous décider de créer une autre forme de robot, sa position zéro (donc de base,
ou initial) est différente de celle du robot « RQ Huno ».

1) Le contréleur principal doit étre éteint.




3) Vous pouvez constater que les couleurs ROUGE et BLEU de LED1 sont allumées.

Bouton 1
LED « ROUGE »
et « BLEU »

4) En outre, vous verrez la LED Bleu du servomoteur IDOO activée.
Cela signifie que la « position zéro » du servomoteur est préte a étre réglée.

LED « BLEU »
du Servomoteur
ID 00
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5) Si vous pressez la touche « Haut » de la télécommande, la LED bleue du servomoteur ID 01
s’allume.

LED « BLEUE »
du Servomoteur
ID 00

Bouton « HAUT »
de la télécommande

* Pour sélectionner I'ID des servomoteurs 02 => 03 => 04 ... dans 'ordre
croissant, appuyez sur la touche « Haut » de la télécommande IR.

* Pour sélectionner I'ID des servomoteurs 03 => 02 => 01 ... dans I'ordre
décroissant, appuyez sur la touche « Bas » de la télécommande IR.
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6) Par exemple, si le servomoteur ID 01 est activé, la LED est allumée.

Afin d'ajuster la valeur de la position de I'lD01, appuyez sur la touche « Gauche » ou la touche
« Droite » de la télécommande IR.

LED « BLEUE »
du Servomoteur
ID 01

Bouton « GAUCHE »
de la télécommande

Bouton « DROIT »
de la télécommande
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7) Si vous appuyez sur les boutons « Gauche (+) » ou « Droite (-) » de la télécommande IR,
la valeur de la position du servomoteur ID01 est augmentée (+), ou est diminuée (-).

Arriére du robot

Talon du robot

Note :

- Le dos du robot et le talon doivent étre parfaitement alignés.
- La jambe gauche et la jambe droite doivent étre aussi alignées.
- Les jambes doivent étre alignées sur les mains.

8) Une fois le robot bien positionné, pour valider, appuyer sur la touche P.
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4. Installation du pilote du cible UART / USB

Pour utiliser les logiciels de programmation de RQ Huno, un cable UART/USB vous est fournit.
Installer le pilote du cable UART/USB sur votre PC afin d’établir la communication nécessaire
entre le robot et les programmes fournis.

(ActionBuilder, RoboBuilder Tool ainsi que I'outil de mise a jour du Firmware)

1) Installer le pilote « USB_UART_Driver » que vous trouvez sur le CD fournit avec votre robot, ou
le télécharger sur le site www.rg-france.com

Silicon Laboratories CP210x VP (P 200: x|

Welcome to the InstallShield Wizard for Silicon
Laboratories CP210x ¥CP Drivers for Windows
XP/2003 Server/Vista/7 v6.5

The InstallS hield Wizard will copy Silicon Laboratories
CP210x CP Drivers for Windows XP/2003 Server/Vista/7
6.5 onto your computer. To continue, click Nast

% Back MNext > Cancel

2) Cliquer sur le bouton afin d’activer I'acceptation des termes de la licence (I accept the terms of
license agreement), puis le bouton suivant ( Next ).

on Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows XP /2003
License Agreement

Please read the following license agreement carefully

e
END-USER LICENSE AGREEMENT j
IMPORTANT: READ CAREFULLY
BEFORE AGREEING TO TERMS

SILICOM LABORATORIES INC.. SILICON LABORATORIES INTERNATIONAL PTE.
LTD., AND THEIR AFFILIATES (COLLECTIVELY. "SILICON LABS"] HAVE
DEVELOPED CERTAIN MATERIALS [E.G.. DEVELOPMENT TOOLS, EXAMPLE CODE.
EMBEDDABLE CODE, DLLs, SOFTWARE ACOMPLUTER PROGRAMS AND OTHER
THIRD PARTY PROPRIETARY MATERIAL]["LICENSED MATERIALS") THAT YOU
Y 1USE [N CONJUNCTION WITH SILICON LABS' MCU PRODUCTS. ANY USE OF

& | accept the terms of the license agieement

€ | do nat accept the terms of the license agreement

IstallShield

< Back I Next > I Cancel |
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3) Cliquer sur le bouton suivant ( Next ) et finir I'installation comme indiqué ci-dessous.

silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows XP/2003 Server/Vista)

Choose Destination Location

Select folder where setup will install files.

Setup will install Silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows =P/2003
ServerAistal? vB Bin the following folder.

Ta install to this folder, click Next, Tainstall to a different folder, click Browse and select
another folder,

Destination Folder
’Vc 4. AMCUACP 2108 /indows _<F_S2K3 Vista_7

Browse.

Silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for

Ready to Install the Program
The wizard is ready to begin installation

Click Install to begin the installation.

If you want to review or change ahy of your installation settings, click Back. Click Cancel to exit
the wizard.

¢ Back News | cancel |

< Back Install Cancel

Silicon Laboratories CP210x VCP Drivers for Windows 3 Ser

InstallShield Wizard Complete

The InstallShield Wizard has successfuly copied the Silicon
Laboratories CP210x YCF Diivers for Windows XP/2003
Server/Vista7 vE.5 to your hard diive. The diiver installer
listed below should be executed in orde to install divers o
Update an existing diiver.

¥ Launch the CP210k YCP Diiver Installer

Click Finish to complete the Silicon Laboratories CP21 0 WCP
Drivers for Windows XP/2003 ServerAista/7 vB.5 setup

< Back Finish Canpel

InstallShield Wizard Complete

Silicon Laboratories CP210x USB to.

Siicon Laboratories
Silicon Laboratories CP210x USE to UART Bridge

Driver Version 6.5

Install Caneel

< Back Finish I Cancel
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5. Outil de téléchargement
5.1 Introduction

L'outil de téléchargement est utilisé pour transférer de I'ordinateur au robot plusieurs fichiers de
type animation (*.rbm) ou de type action (*.rba) et ce, en une seule fois.

L'utilisateur peut désigner I'ordre des séquences pour l'attribution de ceux-ci a la télécommande.

Les fichiers (*.rbm) sont générés avec MotionBuilder, I'outil de création d’animations.
Les fichiers (*.rba) sont générés avec ActionBuilder, I'outil de création d’actions.

£ Robobuilder outil de téléchargement ) -0 |
Port Com Vitesse Com FAW Version N° Serie e )
comt =] [115200 =] @ ouvrirPort| Sean Port|  piateforme Code siratr Mt ke ) Lrail aichin ki
il 1elé | Outil Diagnostique | Dutil Zeropoint

& Fichier animation (*.rbm)

ichier Type- __ROBOE
" Fichier action (*.rba) ‘

Chemin Liste de téléchargement des fichiers Espace Memoire
Dacumentation 3| N[ Nomfichier
Exemples - Sources 1
01_Motions: z

b BasicMotions Ri 4
Mation 1 RQ 5
6

7

8

Motion 2RQ i
Motion 3 RQ
Motion 4 RQ 3

| 02_MSRDS _'L| 10
1

4 »
| 2

File 13

14
15 Effacer
16 Envoyer
> |7 Effacer tout
13
> |2

Télecharger |

Utilisez le cable de communication série et connectez RoboBuilder avec le PC. Sélectionnez un port COM et cliquez sur [Ouvrir Port]
ou cliquez simplement sur [Scan Port] bouton

Ver. 1.01

- COM Port : ports COM disponibles du PC pour le raccordement au RoboBuilder.
- Vitesse Com : indique la vitesse du transfert des données (baud).
- Ouvrir Port : ouverture du port COM du PC afin de se connecter a un RoboBuilder.

- ScanPort : recherche d’un port COM disponible et ouverture automatique de celui-ci.
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5.2 Téléchargement de fichiers
L'outil de téléchargement est inclus dans le logiciel RBtool.exe.
Voici un exemple d'utilisation afin de télécharger des fichiers d’animations (motion files) au robot.

1) Pour commencer, exécuter le programme RBtool.exe et cliquer sur « Effacer tout » afin
d’initialiser la liste de téléchargement des fichiers.

|E3 Robobuilder outil de téléchargement

~=ioixi

Port Com_Vitesse Com FW Version N Serie “mm
cont -] 115200 -] '@ ouvricPort] Scan Port]  prateforme. Pl s .mm Motion Buider | L Action Buider|

Outil téléchargement | O util Diagnostique | Outil Zeropoint |

Fichier Ty
& Fichier animation (*rbm)
 Fichier action (“rba)
Chemin Liste de tée des fichiers Espace Memoire
Di | N[ Nom fichier

& 1. Exemples - Sources
&-J) 01_Motions
Basichiotions Ri
Hotion 1RQ
Motion2RQ i
Hotion 3RQ
Hotion 4 RQ.

02_MSRDS B 0 i

I | > o
12 Bas

File 13

[N TS

BTN G =
= 15 Effacer

Handstand_GetUp.rom 16 Envoyer:
Hello_conv.rom >| [

Effacer tout
JingleBell. rom 18

Knee_Front_Kick rom 19

Ready.rom i‘ 2

runt2_conv.om Tetcharger
SideKick rom I

Utlisez e cable de communication série et connectez ReboBuilder avec le PC. Sélectionnez un port COM et cliquez sur [Quvrir Port]
ou cliquez simplement sur [Scan Port] bouton

Ver. 1.04

2) Pour déplacer le fichier dans la section centrale « Liste de téléchargement des fichiers »,
sélectionner avec la souris un fichier d’animation (*.rbm) et cliquer sur la fleche « > »

Note : Des exemples de fichiers d’animations sont fournis avec le robot.

B Robobuider outi de teléchargement

s =10l x|
PortCom Vitesse Com FW Version = =]

o0
e e s D e st [ o s

0uth eléchergement | Quti Diagnostiaue | Outi Zeropoint

Remocon

RoBOLIEL
A

Fichier Type-
@ Fichier animation (*rbm)
€ Fichier action (*.rba)
chemin Liste de téléchargement des fichiers Espace Memoire
D; =] [ T Nom fichier

5 ). Exemples - Sources

1
&4 01_Motions 2
Basiclotions Rl T

Motion 1RQ. 5

5

7

[}

Motion2RQ i
Motion 3 RO
Motion 4 RQ £l

02_uer<Ds B 10 e
& - 11
g BT C <
= Effacer
16 Envoyer
7 Effacer tout

3
¥ -
-F
) o €
2l 5
sl e
H
o ff ¢

HandStand_GetUp.rom
Hello_conv.iom
JingleBell rom

18

Knee_Front_Kick.rom 13

Readyrom 2

funf2_conv.rom Télbcharger
SideKickrom

Utilisez le cable de communication série et connectez RoboBuilder avec le PC. Sélectionnez un port COM et cliquez sur [Ouvrir Port]
ou cliquez simplement sur [Scan Port] bouton

Ver 1.01
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3) Si vous cliquez sur un des fichiers de « Liste de téléchargement des fichiers », s’affiche les in-
dications du nom du fichier, sa taille, le type de plateforme, le nombre de scénes, et le temps

d’exécution de I'animation.

&8 Robobuilder outil de téléchargement | 5 [ 53]
PortCom Vitesse Com i o i
S e N EH Motion Buider Action Buider
COM1 | (115200 «| @ OuvrirPort| Scan Port| Plateforme Code erreur BUILDER
Outil téléchargement | Qutil Diagnostique | Dutil Zeropoint | Remocon

& Fichier animation (*.rbm)

Fichier Type
’V(' Fichier action (*.roa)

Chemin

Liste de téléchargement des fichiers

Espace Memoire

Dacumentation =
Exemples - Sources
= 01_Metions
BasicMotions Rt
Wotion 1 RQ
Motion2RQ 1
Motion 3 RQ
Motion 4 RQ
i ®- ) 02_MSRDS ha
IEEEEE I _'l_l

File
14
HandStand_GetUp.rom | 15 Effacer
Hello_conv.rom 16 Envoyer
JingleBell.rom J 17 Effacer tout
Knee_Frant_Kickrom 18
Ready.rom 19
Tunf2_conv.rom ﬂ 20
Télécharger
Walking_Jump.rom jhd}
Utilisez le cable de communication série et connectez RoboBuilder avec le PC. Sélectionnez un port COM et cliquez sur [Quvrir Port]
ou cliquez simplement sur [Scan Port] bouton
Ver. 1.01
s s
l |Boxing.rbm 6320 [Bytes] 101 [19 [Scenes] 3520 [msec] l >

* Remarque : s'il y a plus d’un fichier, I'utilisateur peut changer leurs emplacements en cliquant

sur les boutons «haut» et «bas».

Le bouton «Effacer» permet de supprimer un fichier de la liste.

4) Connecter RQ-HUNO et le PC avec le cable de téléchargement UART/USB comme

ci-dessous :
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Vous pouvez, si vous disposer du
module bluetooth, travailler sans le
cable UART/USB et ce, si votre or-
dinateur est doté d’'une connexion
bluetooth.



5) Cliquer sur « ScanPort » afin de détecter les ports COM disponible.

Notes :
Vous pouvez saisir manuellement le Afin de trouver le bon Port de communi-
port COM si celui ci n'est pas détecté cation, verifier dans le gestionnaire de

la premiere fois périphériques de votre ordinateur,

stionnaire de périphérigues

Périphérique d'acquisition dimages
&ﬁ Périphériques dinterface utiisateur
| Périphériques systéme

' Lien série sur Bluetooth standard (COM40)
Lien série sur Bluetooth standard (COM41)
" Port de communication {COM1)

' Port imprimante (LPT1)

" Silicon Labs CP210x USB to UART Bridge (COM26)
Processeurs

Radios Bluetooth

Souris et autres périphériques de pointage

6) Le voyant de connexion est maintenant devenu vert, il affiche la version du fimware et le type
de plateforme.

= i

- [ ton | il acon ]
Cosmerrour o Ertor

8 Robobulder outl de téléchargement

Port Com Vitesse Com
[conze =] [115200 ]

Out élé

[WVersion  |RQC 042
| Piaterorme __ra Huiio

Out isgnosiue | 0wl Zeropot |

© Fichier animation (-bm)
 Fichier action (rba)

Chemin
T Documentaion 2
%), Exemples - Sources
2.J) 01 Notions
1. Basiliotons R
1, Moton 1RQ
i Moion2RQ 1
i Moton 3RQ
. Hoton 4RO
o) o2NsRDs o

7) Cliquer sur « Télécharger » afin d’envoyer au contréleur RBC tous les fichiers qui se trouvent
dans « Liste de téléchargement des fichiers ». Un message s’affiche une fois le téléchargement
terminé.

22 Robobuider outi de téiéchargement

ot L FWVersion  ROC 033 N Serie noso &2
| =2l [ = @remero o S P ) - o i

Ot léchargoment | Quil Diagnostiaue | Outi Zeropaint |

[
@ v anmaton oy
£ recsontm

1. Downloaahiofions
Footoall

. 02_WSRDS

J. 03_C_Programming
. 04_Java_Android_Library

® 1. Sofware

. video
J. Sam Programmer

B Ste Ugo -
e 58

[e]

07_Hello om

08_unt2_conv.om

8 ) Vous pouvez tester les nouvelles animations avec votre télécommande.
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6. MotionBuilder

6.1 Introduction

Cette section explique comment utiliser I'outil de création d’animation MotionBuilder pour les ro-
bots RoboBuilder.

Qu’est-ce que le fichier de projet, le fichier d’animation, une scene, une image, un temps de tran-
sition ?

Fichier Projet

Fichier d’animation 2

Scéne scéne scene
1 %) 3

scéne scéne 'scéne m @ @ scéne scéne 'scéne
4 5 4 5

SCene scéne scene
d 2 3

Fichier de projet (*.prj)

Le « Fichier de projet » contient les informations tels que le type de robot et plus encore. il est utilisé
pour gérer de multiples fichiers d’animations (motion files) pour une gestion efficace du robot.

En résumé, un « fichier de projet » inclut un ou plusieurs fichiers d’animations (motion files).

Fichier d’animation (*.rbm)

Un fichier d’animation (motion File) contient les données complétes permettant I'exécution des
mouvements.

Le « Fichier d’animations » est constitué de multiples scénes.

Scéne

Une Scene est une petite unité de mouvement constituée dans un fichier un mouvement

complet. La scéne se compose d’une position de départ et d’ une position d’arrivée. L'exception est
la premiére scéne ou la position de départ correspond a la fin la position de la scéne qui la précéde.
Lorsque une scéne est exécutée, les données de la trame de mouvement (Frame data) sont géné-
rées automatiquement en fonction des numéros de mouvements prédéfinies dans les trames.

Les données sont envoyées a chaque servomoteur (actuator module).

Trame

Une trame est la plus petite unité d’animation en tant que scéne, Chaque trame peut étre considérée
comme une photo qui est envoyée aux servomoteurs. Plus vous définissez de trame, plus vous
avez de la douceur dans les mouvements. Une scene peut contenir de 1 a 100 Trames.

Temps de transition

Le temps de transition est la durée de temps qui est pris pour exécuter une scéne. Le temps de
transition est étroitement lié¢ au nombre de trames. Il peut avoir une valeur de 20ms a 6000ms.

Le temps de transition minimale qui peut étre alloué pour une trame est de 20ms.

Exemple : Sila scéne a 10 trames, le temps de transition choisi est de 200ms a 60 000ms.
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Disposition de I'écran

Il s'agit de la présentation de I'écran de MotionBuilder.

=10 x|

£ MotionBuilder v1.61 beta

IFort Com  Vitesse: [ Connect through Contmlier:

II__I [ =] i
EEIE= ~| 115200 ~| @ ouwnrror| scanpon| 1
-l

_-(|:.-|.1.1.1.-|.1.0r::|.-|.-|.1.1.-|.-|.1.-|.-|.1.1.-|.-|. e, T R
g1 u Rol

@ tom animation (4\ T T
Seéne totale 0
Seéne Index 0 [ Reépéter

T R =

™ Par défaut o ¥
................................ L £
ot Connected OwCKs  Creator Others T .ﬁa T :;

@» Barre de menu

- Nouveau : crée un nouveau projet en définissant le nom du projet, le chemin du fichier, le type
de robot, etc.

- Ouvrir : ouvre un fichier de projet existant (*. prj).

- Enreg. : enregistre le fichier du projet en cours et toutes les données liées sur le disque du PC.
- Enreg. sous : enregistre le fichier du projet en cours sous un nom différent et/ou le chemin.

- Config. : édition et configuration des paramétres des servomoteurs SAM wCK.

- Télécharger : transfére les fichiers au contrdleur du robot.

@» Connexion des ports COM

- Port Com : définit le port de communication du PC pour se connecter avec RQ Huno.

- Vitesse : définit la vitesse de communication des données (par défaut: 115 200 kbps).

- Ouvrir Port : ouvre le port de communication du PC afin de se connecter avec RQ Huno.

(3 => Configuration du robot

Cette zone représente la construction mécanique des modules wCK. En utilisant les potentiome-
tres numériques, vous pouvez controler le mouvement de chaque module wCK.

* Si la case [par défaut] n'est pas cochée, vous pouvez librement repositionner les potentiometres
des modules wCK en les faisant glisser avec la souris (clic droit). Lorsque [par défaut] est sélec-
tionné, ils reviennent a leur position d'origine par défaut.
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@» Informations concernant le fichier d’animation (*.rbm)

- Nom animation : affiche le nom du fichier du mouvement en cours.

- Scene totale : affiche le nombre total de scenes qui constitue le fichier du mouvement en cours.

- Scéne Index : affiche le numéro de la scéne sélectionnée dans le fichier du mouvement en
cours.

- Répéter : est utilisé pour répéter et tester une ou plusieurs scenes sélectionnées.

@» Gestion des fichiers d’animation

- Nouvel.Anim : création d’un nouveau fichier de mouvement

- Liste Anim. : ajouter, ouvrir, modifier ou supprimer des fichiers de mouvements.

- Enreg. sous : enregistre le fichier mouvement en cours sous un nom et/ ou chemin différent.
- Enreg. : enregistre le fichier du mouvement en cours.

@» Contréle de la position

- Restorer (repositionnement) : rétablit tous les angles de déplacement des servomoteur de la
scene sélectionnée a la position “0”.

- Capture Pos : capture la posture en cours du robot suite a un ajustement manuel de I'utilisateur
a l'aide de ses mains. La position capturée est sauvegardée dans une scéne.

- Config. Position : Définit le couple et I'angle initial du servomoteur SAM wCK sélectionné.

@» Gestion des scénes

- Editer Anim. : définit le nom et le chemin de sauvegarde du fichier de mouvement et permet de
configurer les gains PID des modules SAM wCK.

- Effacer : supprime la scéne sélectionnée ( se placer en dessous celle-ci ).

- Test : exécute la scene sélectionnée (la sélection de scénes multiples est possible).

- Nouvelle Scene : ajoute une nouvelle scene.

- Coller : colle la scéne copiée dans I'emplacement sélectionnée.

- Tout Select. : sélectionne toutes les scénes du fichier de mouvement.

» Contréle des informations wCK des servomoteurs SAM

- ID : affiche le numéro d'identification du module SAM wCK.

- S.Pos : désigne la position de départ et affiche la valeur de position de départ du controle
d’angle du module SAM wCK.

- D.Pos : désigne la position de destination et affiche la valeur de position d’arrivée du
contréle d’angle du module SAM wCK

- Disp : désigne le déplacement et affiche la différence d'angle entre la valeur S.Pos et D.Pos

- Coupl. : affiche la vitesse (couple) du module SAM wCK (0:Trés rapide, -4: Trés lent).

- Port : affiche I'état de la LED installée sur le port d'E / S du module wCK.

@» Montage des scénes

- Nom scene : affiche le nom de la scéne.

- NB_Trames : affiche le nombre de trames incluses dans une scéne.

- Tr.Time [ms] : affiche le temps de transition, ou temps d’exécution de la scéne correspondante.

» Informations des taches
- Affiche les informations connexes des taches telles que le port COM connecté, la vitesse de

communication, le nombre de modules connectés SAM wCK, le type de robot, etc.

63



6.2 Programmation d’une animation (N°1)
Programmation simple d’'un mouvement avec RQ-HUNO.

1) Exécuter « MotionBuilder » et cliquer sur « Nouveau ».
Entrer "salutation" comme nom du projet, puis sélectionnez la plateforme "RQ-HUNO".

=zl
SEEEN AR [V Connect through Controller
”'__[ Uens B roeo
COM22 = | [115200 | @ OuwsrPort| ScanFort BULDER
Hew_Motion
Scéne totale 0 Nouv.Anim.. | Liste Anim.
Scéne Index

Nom du projet

Emplscement du projet

|

D[4 : 125
¥ Par défaut i i
Censtruction animation |
Mot Connected [t5weks  RoHmo New_motion I

2) Cliquer «OK», apparait le résultat comme ci-dessous.

\Motion\salutation.prj =1m) x|
e e PortCom  Vitesse |V Connect through Cantroller m
coM22 ~| (115200 | |G Fore] Scan Fart BLDEE
[C du Robot:
Newi_Motion
Scéne totale 0 Nouv. Anim
Scéne Index 0 [ Répéter
Restaurer o it } Config. Pesition
= Gaofler: Tt JEc,

D |s.Pos |DPos |Disp |Coupt|port |+ |nomscéne b trames| Transt ms] [ « |
[ r

1 182 12 0 o Poo

2 12¢ 124 [0 0 |Pow

3 10 j10 0 o Poo

4 126 126 0 o |Poo

5 123 [1z2z 0 o [roo

5 60 60 0 0 [P0

7 126 126 0 o [Poo

5 145 |45 [0 0 |Pow

s 126 (128 0 0 P00

1wl4s (48 0 0 [P0

Mlar (a7 0 o [Poo

1290 40 0 o [Poo

13188 188 0 o [Poo

14204 24 0 0 [P0

15211 211 0 (o [Poo

D[] 126 D[4]: 126
I¥ Par défaut o =
Construetion animation

Not Connected [16weKs jroHONO [New_Mation
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3) Connecter RQ-HUNO avec votre PC en utilisant le cable UART/USB puis mettre en route le
contréleur principal du robot « Bouton P ».

4) Cliquer sur « Scan Port » pour rechercher le port COM. Ou cliquer sur « Ouvrir Port » aprés
avoir renseigné le Port Com dans la cellule si vous connaissez le numéro du port COM du PC.

B 4
E—

7 Motion Buikder

§icom  Vitesse

conzz ~| [115200

Tiew,_ Woton
Seine touie 0 -
‘o e 6 [
— } }wmﬁ
D [5.Pos [DPos [Disp [Coupl]Fort | =|Nom.scens| b ramed[Transti
I )
2 12 22 0 o |eoe
s Mo e o o |mw
418 126 0 0 |Poo
s 122 12 0 0 |ewo
5 &0 @ 0 o |
7128 128 0 0 |pow
5 15 [145 0 o |po0
o 12 125 0 o |ow
e e 0 o |
e e 0 o e
20 @ o o |
s e o o |Poo
14206 24 0 0 |roo
52 21 0 0 |Pwo
D31 126 10M1: 125
¥ Par défaut b e

Construcion animation

[cowz2 11sa00bpe (16706 RQHOND Fiew oton

5) Cliquer « Nouvelle anim » et saisir : « bonjour » comme nom de I'animation.
Note: dans le cas ou vous voulez utiliser les LEDs des servomoteurs, cocher la zone
« active port externe ». ) _—

1 Hotion Builder i =loix
PortCom Vitesss 5 —
Nowesy | Ouni Eweg. | Ewegsows | Config. | Tékoharger et uah cte gl roso
[couzz =] [115200 =] @ Femerror] o HULDER
: [Femiaton
Soéne totale o Nou Anim )_Bne i
Seine Index

ames| Transit ms} | =

‘ [Cetenonpr o

Régiage (D gain

Pesn  Dosn  lGan

e [Fobeviir o L ]
[— [ reranencom ]
D[8] : 145| SeriaiCode [ |
@ (o )| Ko
1D[9]: 126 L —— D[4 126 ‘
[ Par défaut 2
—
cOM22 115200bps (16 wCKs  RQ-HUNO [Nen_Motion I
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6) Vous apercevez une fenétre intitulé « Nouv.scéne ». Cette fenétre vous permet d’ajuster
«Nb.Trames» et «Transit.[ms]». Cliquer sur «OK».

O I (e —

D[ Nouv.scéne
'p
Nom scéne
ISlzr‘E_-D
*

Nb.trames Transit [ms]

R [2] 000 =
OK Cancel |

1192 i x
f ‘ A T T

slee|ee|e o= =g

-Trames : si vous augmentez le nombre de trames,
I'animation du robot s’effectue en douceur.

-Transit.[ms] : chaque trame a une durée d’exécution de
20 a 1000 ms

Note : il est recommandé que la premiére et la derniere
scéne correspondent a la posture de base afin de com-
mencer et de finir avec un mouvement stable.

Par conséquent, ne pas modifier les valeurs « Trames »
et « Transit.[ms] » de la scéne 0.

7) Pour lever et agiter le bras, ajouter une deuxiéme scéne. Vous devez préalablement
sélectionner la zone vide de la scéne suivante, et cliquer sur « Nouv.scéne ».

U =
s =]

PortCom Vitesse [

[eouza =] [z =] @ pems

e

e

e —

Scéne totale 1
Scéne Index 0 I Répdier e

Enreg. sous

Nouv.Anim.

Ef: Test

Capture Fosition| Config, Fositon

Nouv.soine lout Select,

[0 [sPos [oPos [oisp [Coupl[Port [ =|Hoimscene|birames|Transitimsi |
xi|io Po:0 | _Nscene 0 |30 1000
P00
P00
P00
P00
PI0
)
P00
PO0
PI0

3

Transic fms]

|2] [1000 =

PO:0
PO:0
PO:0
PO:0
PO:0
PO:0

BN N N N R R N

IV Par défaut

Construction animation

lcoma2 115200bps 16 weks  Ro-HUNO

oo

Scene_0, Idx:0, TotalFrm:30, Selected(0:0], Selected Tr.Time: 1000ms

8) Tourner ensuite le potentiométre 1D10.

PortCom  Vitesse

[V Connect through Contrller

[conzz =] [i15200 =] @ Femer Fon] &

8 5

Jcom22 115200605 [16weKs Ro-HNO

[porgour

[ Scine tosie 2
Scine Index

Boor )
1 [ Ripir

. mm} e e

Enrg.sous.

[

Liste i

Enng

Eotecsnim. | Ettacer | Test

Coter | Tout sect.

123123
1 12 e
2 12e 12
ER )
+ 12 12
s 12 1z
s @ ®@
7 s 12
s 1as 1
o 12 12
0l s
a7 e
20 @
13 190 18
14 208 204
15 211 o1

0[] 125
IV Par défaut

[0 [5Pos [o.os [osp [coupl[Port | =

P00
Po:0
P00
P00
P00
P00
P00
P00
P00
P00
Po:0
P00
P00
Po:0
Po:0
Po:0

Constructon animation

[scene_1, 1dx:1, TotaFrm:60, Selected{1:1], Selected Tr.Time: 1000ms
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9) Tourner ensuite le potentiométre ID11.

ider

Potcom  iesse Y
ey | e | e lemes) 2 7 Gomnect trovgh Contl
o2z =] [115200 =] @ Femer o

—

‘ 2 NowsArim. | Liste Arim.

e 1 I Répder
| | e |t

Resare Conti postin
[EREY & o | | e
e = Hsm [oFos [osp [coupllpor | e |
2 122 0 2 oo | lscene0 3 om0

' N!ﬂ « e e o 2 wo

@ b e o 2 o

s 0 w0 o 2w

L bz + 122 128 0 2 eoo

s 3 iz 0 2 o

6 e o0 0 2 |mo

Bioer: 60 Bioprr: 192 7 126 126 0 2 P00

= s s s 0 2 mo

o 126 |16 0 2 |mo

e w0 2 mo

12605 ipj2) : 124 11 47 a7 0 2 PO:0

20 @ o 2 mo

5 e 0 2 ewo

4206 24 0 2 e

5 2n 1 o 2 o

i 125
¥ Par défaut |5
]

[com22 115200bps [16 weks oo [Borsour [scene 1, 1d:1, TotalFrm: 0, Selected(1:1], Selected Tr.Time: 1000ms

10) Pour le mouvement suivant, rajouter une nouvelle scéne.

2 Motion Builder P [l 3|
PoriCon  Vilesse e e
Newsau | Owrr Ewes | Ewepsous| Confip | Téshamer fo st et Cobne QT =1
comzz v [115200 7| | @ Femer Fon HIDE,
I — i
Soanetoale 2 Mo, | Lste dnen
e ks e =
I I i | el
||| e | Conti Pasiin
. o T
101141 :204 - p [ oupt[Port Nom scene | Jransitms) [ =
2 eo0 |[scene0 1000
2 poo | [scened 30100
Transit [me] 2 L
FRET)
2] oo =
T
PR
2 oo
2
&

Df4]: 126
IV Par défaut

Construction animation

|comaz 115200bps [16weKs oo [ioton_o Scene_1, 1dx:1, TotalFrm:60, Selected|[1:1], Selected Tr. Tme: 1000ms

11) Tourner le potentiométre ID10.

SE
o || o ‘ s, | ewg s | cona. | Tk | G S e el
[ B sous
Scine toale 3 Nouv.fvim..| st .
Scine Index 2 [ Répker Eneg
d pour s auvr] oo, | Ettacer | Tt
Restawer | Caplure Positon| Confly. Positon (e
fomzoine]  Coler | Tou Seiot
Hsm [Pos [osp [couplport | =[Nom scéne] tramef ransicims) | =
d 2 123 0 P00 | _|Scene 0 30 1000
'“!ﬂ e e o 2 oo | s
@ @ s e o 2
3o 0 o 2 |ron
2 e e 128 128 0 2 |ron
—n slm w0 2 o
s e e o 2 |
igs1: 60 (Bopy: 192 7 4% 4 0 2 oo
Sy & 146 s 0 2 po0
o 125 1% 0 2 |poo
e a8 o 2 |ron
1250 ¥ ipp2) : 124 1l e o 2 |eon
20 @ o 2 |roo
12lies 158 o 2 |row
14j20e 206 0 2 |ro0
B2 zn o 2 |ron
0[]: 126 o[ 126
IV Par défaut ba bl
Construction animation
(coM22 1152008ps |16 wCKs  RQHUNO [ponjour ‘Scene_2, Idx:2, TotalFrm:90, Selected[2:2], Selected Tr.Time:1000ms
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12) Pour copier les scénes 1 et 2, afin que le bras exécute un mouvement pour dire bonjour,
sélectionner les 2 scenes 1 et 2 puis cliquer sur le bouton droit de la souris et choisir « Copier ».

otion Builder L =101 x|

m%‘ oot

PortCom Vikesse [

o e | e =] [115200 ] @ ramerpon] - = =1 g
(B Ee sous
Scéne totale 3 NouvAnim..| Liste Anim.
Scine Index 1 [ Rt Erreg
Editer A, | Effacer Test
Restausr | Capturs Fositon| Config, Position
Nowsoine | Coler | Tout Seleot.
Hsm [0Pos [oisn [coupi]Port | 4 [Nom scéne [ trames Transit s}  +
123 (123 0 |2 |P00|—|Sogpe
11 182 0 2 PoD 30
2 124 124 0 |2 [P0 o @
3 0 0 o 2 |peo
4 126 126 0 |2 |Po0 Pose initidle
5 123 123 0 [2 [P0 Effacer(D)
5 &0 & o 2 P00 =
e er b B lms Inserer nouvelle scéne(N)
T T T Charger fichier etinsérer()
Symétrie(i) »
iz T R Modf, temporisation(T)
wiee 49 o 2 |po0 e
e 7 o |z |peo
200 0 o |2 |0
1319 19 0 2 |poo
204 204 0 2 [poo
w2 211 o 2 [P0
1D[4]: 126
I Par défaut = it
Construction animation |
[coma2 115200805 [16mcks RoHUNO fporour Iscene_1, Idx: 1, TotalFrm:0, Selected[1:2], Selected Tr.Time:2000ms.

13) Choisir « coller / insérer », dans la prochaine zone libre, recommencer I'opération une se-
conde fois puis copier « scene_0 » dans la derniére zone libre.
otion Builder T EEi

PortCom  Vitesse o e
[ Connset through Controll =—] o
comzz + [115200 = locs

Newvess Emag sous | Genfy. | Téshager

- ‘ -

@ Fermer Bant

~Configuration du
Bariour e
Scéns totale 3 Noow.anim..| Liste A
Scéne Index 3 [ Repéter Enreg.
I Eoter . | Ettacer Test
Resiaurer | Capt Gonfig. Posidon
Newsoina|  Coter | Tomcaier
5 [sre oo oo [eomron [~ [femacioe]b ko rramtim] =
1192 1@ 0 2 pe0 | [scenet 30 1000
2 124 124 o 2 P00 Scene 2 130 1000
3 1 o 2 [emo
+ 126 128 0 2 oo e
s 123 123 0 |2 [P0
s 60 & 0 2 o
7 125 125 0 2 o0
8 145 145 0 2 P00 Inserer nouvelle scéne(N)
9 128 126 0 2 [P0 Charger fichier et insérer(l)
M4 49 0 2 |P00 Symétie(M)
& @ 0 2 |poo Modif, temporisation(T)
2090 40 o 2 [P0
131% 1% 0 2 |Pod
140204 204 0 2 |Po0
w2 21 o 2 |poo
01 : 126 ID[4): 126
[¥ Par défaut hz z
Construction animation |
lcomz2 115200bps [16weks  RQHUNO Borjour ‘Scene_2, Tdx:2, TotalFrm:80, Selected[2:2], Selected Tr. Time: 1000ms
Editer Anim. Effacer Test

Restaurer | Capture Position| Gonfig. Position

Nouv.zcéna |__Callar, | Tout Saslect.
D [sos [DPos [oisp [couplfport |« |HparScéne b Transit.[mep]
123 [123 0 |2 |Poo

182 182 0 2 P00
2 124 |12 |0 |z PO
Résultat : 3 10 10 |0 2 Pa,
4 126 |126 0 2z |Po0
s 123 122 0 2 P00
6 e0 |60 |0 |z |Po0 Y
7 126 128 |0 |2 |pod
8 a5 |15 0 2 P00
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14) Enregistrer le fichier d’animation. Cliquer sur « Tout Séléct. » et cliquer sur le bouton « Test ».

[ Bonjour
Scéne totale 8
Scene Index 0 [ Reépdter

D Restawer | Capture Position| Gonfig. Position

o B T T el T
123 123 0 |2 |Po0
1 (192 (182 [0 |2 |pon |
2 [124 124 o [z |poo
' 3 410 110 0 |2 |Poo
4 128 128 [0 [z |pow
i s 123 123 o |2 |Powo
' 6 60 |60 |0 |2 |Poo
54'4: 7 |12 |12 |0 |2 |pon

15) Résultat de I'animation «bonjour.rbm».
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6.3 Modification de la vitesse de I’animation
Tachons d’en apprendre plus sur le temps d'exécution d’'une trame.

Nous avons appliqués les parameétres par défaut concernant le nombre de trames et la vitesse
d’exécution dans I'exemple précédent (30 trames et 1000 ms).

1) Dans la zone « scéne », toutes les valeurs de « nb.trames » sont a 30 et les valeurs
« transit[ms] » sont a 1000. Il est possible de modifier ces valeurs en double cliquant sur une
scene.

Editer Anim. | Effacer Test Dou_ble
e | O 0218 T || e ||| S X &
SPos [DPos [Diep [couplfPort |- : iefms] | Dby
123 123 8 2 |POD =
1 |12 182 0 2 |Pow Scere—
2 [124 124 |0 2 |Pon Scene 2 |30 1000 Nb.trames Transit jms}
3 10 10 0 =z [P0 Scene_1 |30 1000 * [0 [2] [roo0 E|
4 [126 126 0 2 |Pod Scene 2 |20 1000
s (122 123 0 2z Pow Scene 1 |20 1000
6 60 80 0 2 |pod Scene 2 |30 1000 o 0K | X cancel |
7 126 126 |0 2 |poD Scene 0 |30 1000

2) Le temps d‘exécution minimum d’'un mouvement est de 20ms pour chaque trame. Par consé-
quent, la valeur de « transit.ms » doit étre d'au moins 600ms si la valeur des trames est de 30.

3) Changer en premier la valeur des trames en mettant « 15 », et la valeur « 300 » pour les
« Transit.[ms] », comme ci-dessous. Une fois toutes les scénes sélectionnées, cliquer sur le
bouton « Test ».

N
Editer Anim, | Effacer (( Test )
Restaurer | Capture Position| Gonfig. Position — —~
Nouv.scéne Coller Tout Select,
D |sPes |DPos [Disp |coupllPort | = [Nom.scéne |Mbirames| Transitims] | « ]
123 123 0 |2 [P0 i
1 182 19z 0 PO
2 124 |12¢ |0 2 |powo
3 110 110 0 |2 |Pon 15|
s 128 126 o |2 [P0 5 |
5 |12z 1z 0 |z oo _E
& 60 60 0 |2 |Po0 B
7 126 126 |0 2 |PoO

4) Vous constatez que la vitesse de mouvement est plus rapide qu'auparavant.
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6.4 Programmation d’une animation (N°2)

1) Nous allons créer une animation correspondant a une révérence.

Cliquer sur « Nouv Anim » et saisir comme nom d’animation « Révérence ».

24" Motion Builder

Nouveau

PortCom  Vitesse |# Connect through Controller

=10l x|

| E=S— 00
L &

Enreg. sous
Nouv.Anim.. #nim, (———
Enreg
m. | Effacar Test
lne | Coller | Tout Select.

ne | Nb.tr: Transit.[ms] | &
)

1000
1000
1000
1000
1000
1000
1000

[rooeacoooo |
Adresse email [OOBO00CH00IEIOHN0K |
[0000000000000 |
‘ ' 0K ] X cancel |
D[e]: 126 ID[4] : 126
[V Par défaut ¥
‘Construction animation

COM22 115200bps |16 wCKs  |RQ-HUNO Bonjour

Scene_0, Idx:0, TotalFrm: 240, Selected[0:0], Selected Tr. Time: 1000ms
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1 Motion Builder

N.m‘ o ‘ -

2) Cliquer sur « Nouv.scéne » pour ajouter une nouvelle scéne.

Em.,m‘ -

y P [=l 3|
ForiCom  Vitesse .
Tekchager | Jvl Crofiohe Liens. JEaf hoso
couz2 = [115200 =] |@ Fermes Pon| soer o UL
rConfiguration du
Révérence
Enveg. sous
Scéne totale 1 Nous.Anim.. | Liste .
Scéne Index 0 [ Répher Emeg.
| Edter frim. | Effacer Test
Restauer | Cat ton| Cong. Position
| | Nouv soine e
D[] : 47 MSM [oPos [pisp [coupl[Port [~ [Nom.scéne [Ho.t ransi. ms)
o T— I

1[9] : 126

D[] : 126

I Par défaut

|com22 115200bps (16 weks | RQHUNG

Construction animation |
Révérence

[seene_o, 1dx:0, TotalFrm:30, Selected[0:0], Selected Tr Time: 1000ms

3) Cliquer sur « capture position », la fenétre « motor enable » ( moteurs libres ) s’ouvre. Cliquer

sur « Check All » ( Sélectionner tout ) afin que toutes les ID soient cochées, puis cliquer sur
« Close » ( Fermer).

fia

- PortCom  Vitesse
Técharger

[ Connect through Contraller
|c0u|22 v”11sznn - i

Révérence

Scene totale
Scene Index

Nouvesu

in Teone Tnone Tnien rnuntload

— ‘mm‘ —

[a

Mam erdr

PortCom  Vitesse
e
r~Configuration du.

=10l
& =
[couez =] [115200 =] | @ Fame | =2s

i roso
BULDER

v Checlal

14 [204

1§ 211 21

D[4 : 126

W Par défaut

COM22 115200bps |16 wCks  [RQHUND

Construction animation
Réverence

Iscene_1, Idv:1, TotalFrm:60, Selected[1:1], Selected Tr.Tme: 1000ms
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4) Créer la posture ci-dessous manuellement, sans utiliser les potentiomeétres. Prenez le robot
dans vos mains et positionnez-le vous-méme comme ci-dessous.

5) Cliquez sur « Capture » pour valider la posture ci-dessus en « scene_1 ».

\Motion\salutation.pri ) ] (3|
Port Com: Vitasse
Fusemt Fi Ensg. | Enegosous | Config. | Télcharger [ Gonneot through Controller s = B
- l115200 - Scen Fort ILRLDEE
—Configuration du Robot
Revérence
Enreg. sous
Scéne totale 2 Nouv.Anim.. | Liste Anim.
Scéne Index 4 [ Reépéter Enreg.
L Editer Anim. Effacer Tect
Restaurer ( Capture ):m.rq Fosition
N T Nouv.soéne Caller Tout Select.

1DLH] 37 Hsnns [p.Pos Joisp [coupifport | = [om scéne [Hb.trames] Transt jms] | + |
123 (12 |4 |2 Jscene 0 =m0 1000

192 (106 |86 2 |POD R T

124 |10 46 |2

1o 126 16 |2

128 15 1 2

12 e 5 2

B0 (134 |4 |2

[1e 13 &= 2 |poe

145 |15 |30 |2

12 121 5 2

1049 |45 s8 |2

e s e |2

1240 |12 @ |2

13 198 (108 @1 |2

14204 200 |5 |2

15 211 131 B0 |2

ID[4]: 125
¥ Far défaut b =

Construction animation
COM22 115200bps | 16WCKs  |RQHUND Revérence lScene_1, Tdx: 1, TotalFrm:&0, Selectzd[1: 1], Selectzd Tr.Time: 1000ms
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6) Tenir le robot et sélectionner la zone de scene suivante. Cliquer sur « Nouv scene » pour

rajouter une nouvelle scéne.

i motion aer S =
Port Com Vitesse
Nowvesu Suvrr Ewes | Evegosess | Config. | Téohager | ’ v Gamiek Sucuop Sook ey o
|mr.\22 = [115200 +| @ Femerfort| S mon BULDER
—Configuration du Robot
alaiaboleas Enreg. sous
Scéne totale 2 Nouv.Anim.. | Liste Anim,
Scéne Index 1 [ Répéter Enseg,
‘Editer Amm. lest
Restaurer | Capturs Fasition] Config. Position
Nouv.scéne Caller ‘ Tout Select.
1D[H] 47 [0 JsPos [oros [oip Jcoupt]Port [+ [nomscéne tb.trames| Transitmsi | «
g x|p o0 | Ascens 0 |30 1000 =)
g PO:0 St
[soene_2 o3 PO:0
1Dfo] : 12 -
. Nb trames. Transit ms] F etk
b Poo
|3u 1= |wuu = e
D[9] : 126 D] : 126
¥ Par défaut hd x
Construction animation
|com22 115200005 [16 weKs  RoHUNO [Révérence [scene_1, 1dx:1, TotalFrm:60, Selected[1:1], Selected Tr.Time: 1000ms

7) Cliquer sur « capture position », la fenétre « motor enable » ( moteurs libres ) s’ouvre. Cliquer
sur « Check All » ( Sélectionner tout ), afin que toutes les IDs soient cochées, puis cliquer sur

« Close » ( Fermer).

=T

By | Eegsons | Confy. | Takorager

_— ‘ -

Sckoe ol 3 o
S ndex 2 [ Rivde | e

PotCom  Viteste [7 Connecttirough Contoller =5
[cowzz =] [115200 =] @ pemer o] <o = |

e |t |

Rastare [Capee Postion

Nomsone| _come | Tonsames

[ 0s 109 0 2 [P0 | |Scenet 0 |1000

FortCom  Vitesse

ot | ] Tors [oes ool | I =
e e Mieen o iow

e e

=lEix]

COM22 »|[115200 v| (@ FemerPort| Scan o
| Eeg. s
e o, | ot i
Scéne Index 2 [ Répdter =
e
Resre | e | Gt peson
e
o [sres Toros [o [eomlon | Tl B
2 @t 2 P dseneo ®  tm |

scene1 30

¥ Chedk Al

gl 124 10[s]: 124
IV Far défaut

lcomaz 115200bps [16weks RQHUNO Révérence [Scene 2, 12, TotalFrm:90, Selected[2:2], Selected Tr.Time: 1000ms
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Note :

Si les moteurs sont tous
cochés, ceux-ci sont mani-
pulables facilement afin de
créer une forme en utili-
sant vos mains.

Vous pouvez décocher
certains moteur au cas ou
vous auvez besoin de
maintenir des moteurs en
position fixe afin de mieux
manipuler les autres.



8) Créer la posture ci-dessous manuellement, sans utiliser les potentiomeétres. Prenez le robot
dans vos mains et positionner le vous-méme comme ci-dessous.

=loix]
oy || omw ‘ e e DR e e o
[BEEE =] [115200 =] @ remes o
- 3 Noww .| Lt i,
2 [ Réde
e A, | Ettaon
Restaver (- Coptoe . Poion
Nowvsots | cater
Wsm Torros Toms Jcounilror | e [Nt
2 0 2 2 o lscmeo
o7 19 e 2 |poo | [scenes 3
2 w9 2 & 2 o 0l |
3w w3 2 |ees
T L)
2 2 4 2 o
6 w0 s & 2 e
T s e e 2 |eoo
e 16 s 1 2 |poo
o s | 2 2 o
075 157 e 2 |poo
s 7 2 o
216 |8 7 2 |oo
5 s w2 oo
425 26 1 2 |poo
52 (s s 2 oo
g3 123 i 123
W parcéraut - -
Construction animtion
com2z 1152000ps [16wcKs  Ro+ino [Réverence [Scene 3, 1dx:, TotalFrm:90, Selected[2:7], Selected Tr.Tme: 1000ms

10) Tenir le robot. Sé
« Copier ».

ectionner « scene_1 ». Cliquer sur le bouton droit de la souris et cliquer sur

1 =10l x|
oo | e | o | e | | g | O o ot e
[corzz =] [15200 ] @ e oo e
|
o — =
e e e
I S 3 e o
I I =l o
o oty Prten
| \ e
Wsmm [oPos Joss [coumport_| = T B
RIS
1 192 107 |85 2 PO:0 —
P w2 e
B ) =7
s we a2 e S
B R )
o w w2 e i ke )
EH T T Crerger e )
s 145 116 20 2 Po0 Sy el >
o 125 122 1 2 P00 Modif’. temporisation(T)
)
e w s 2 e
oo e 1 2w
e w2 e
e s 1 2w
R
T 128 ot 128
¥ Par défaut ~ hd
e

(CoM22 115200bps [16 weKs  RQHUND Reverence [scene_t, Tdw:1, TotalFm:00, Selected[1:1], Slected Tr.Time: 1000ms
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11) Sélectionner 'emplacement vide en dessous de la «Scene 2». Cliquer le bouton droit de la
souris afin d’effectuer un coller-insérer.

o) xi
PortCom  Vitesse
Nouveau Quuric €y, | Eweg.sous | Confi, | TéR vl Coness [oom = [
conzz =] [115200 | | @ Fermer Por HILDER
e 7
(e .
Scéne totale 3 Nouv.Amim. | Liste Anim.
Scéne Index 2 g
Edter drin. | Effacar Test
Restarer | Cap
Nousscine | Coler | Tout selest
s.pos [DPos | Nom scéne b trames| Transit ms] | |
122 115 |3 |2 P00 | _lScenc 0 (30 1000
107 19 87 P00 Scene_1 |30 1000
149 ez &7 FO:0 Scene 2130 1000
sy
| 121 129 |2 P00 w =

2
z
2
2
2 Pose initiale
148 53 87 |2 P00 Effacer(D)
2 ROO - -
2 Poo Inserer nouvelle scéne(N)
> P00 Charger fichier etinsérer{l)
2 oo Symétrie(M) L
5 Modif. temporisation(T)

O o

| ID[2]: 149 f-\ 14 |7

I [ 55
PortCom  Vitesse s e
Ny uvric Enreg. Enreg. sous | Connig Tétdcharger o/ FComeme ! G-t foke Crenne e = =
[comzz =] [115200 =] @ Fermes Fon| - HULOER
== au
[Feveenes
Scine totale Nouv.Anim.. | Liste Anim
Eneeg.
Eotar anim. | Effacer Test
Nouv.soine | Coter | Tout Select
Nom.scéne [Nb tramed Transt (ms) | =

Seen = Coler(e) >
Pose initiale
Seen  Effacer(D)

Scen

Inserer nouvelle scine (M)
Charger fichier et insérer(L)
Symétrie (M)

Modif. temperisation(T)

13) Sélectionner 'emplacement vide suivant. Cliquer sur le bouton droit de la souris afin d’effec-
tuer un coller-insérer.

8 [ |

e | ‘ o ‘m%‘ e ‘ e e [
Comzz +| [115200 |~ | @ Fermer For| = BULDER

S e
[Réverenes e
= = NE [
Scéne Index. 5 [ Répster Enreg.
cerrein | e | em
Restower | Coptire Position] Confi. Pesiion
e e [

 [Sros [Dos [0sp [cousl] ] I
Taes or er 2 eow @ oo
b e @ 2 o s oo
s i vz 2 2 eoo w0 om0
< s > oo
s 21 im 2 2 e
5 || 140 o7 2 (500 Pose inifisle Remplocer(0)
7o s e 2 eoo o b I ]
s s s 1 2 eoo : -
T T P Inserer nouvelle scane®)
10 158 175 AT 2 PO:0 Charger fichier et insérer(L)
11 3 a1 7z rom Symétrie(v) »
23 e s 2 eoo Mo temporisation(r)
s 73 16 2 eow
a8 205 4 2 eoo
s a2 se 2 eow
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14) Cliquer sur « Tout Seléct. » puis cliquer sur «Test».

PortCom  Vilesse
S o J¥ Gonnest throuoh Controller -
COM22 = | 1115200 ~
=
[Revrense
Sobne ttale 5 ey,
Soine fndex 3 [ Répster Enreg.
Extter Ararn T
Nouv.scine | Coler Gt

= nom scéne | b trames| Transit (ms] |~

=l

|mm Vigsse [ Connecthroush Conboler

Liens g3l Foso
ooz ] e ] ] &

~Configuration du =
o — T—
Scine totale 5 Nouw Anim..| Liste Anim
‘Scéne Index 3 [ Répiter Enreg.
X Eoter A, | Ettaoer | Rotour
Gonfig. Posibon
cF
4 o || vodiele [~] Type - tale  fousi[Port
|| Bonjour.rbm 18/11/2012 17:00  Fichier REM PO:0
| Init_test1.rbm 20/11/2012 15:21  Fichier RBM PO:0
|| Matian_0.rbm 17/11/2012 144 Fichier REM PO
|_|Mation_1.rbm 18/11/2012 10:40  Fichier REM P00
@ + L|Motion_2rbm 19/11/201205:06  Fichier REM 00
|| Révérence.rbm 21/11/201213:53  Fichier REM o
psis o L 5 —

E Nom du fichier [Révérence om
—
Types defichiers:[Moton Flel o) |
4
e

o T

11 34 41 T 2 PO:0
12 |38 116 78 2 PO:0
13 |59 73 14 2 PO:0
D[3]: 110

14 206 205 -1 2 PO:0
15 177|123 |84 2 [Poo

1D[4] = 126

[ Par défaut B e

16) « Révérence.rbm » est téléchargé dans le contréleur du robot avec succes.

sesne wotsie 3 New s | Lete A
Scine Index 3 I Repdier Emweg.
| S| e | A
Restaurer | Cap ton| Gonfig. Foston
Nouvsoine | coter | Tour seeat
(s -a7 | [0_[SPos [DPos [Dsp [coupifpor || -
18 122 3 2 pod |
sas iz 57 |2 |Pow
@ 2 [P0 o oo |
1 Dowrload réuss 2 2 P o oo |
0! Taile de la mémaire disponible : 28,743 KBytes 2 2 |poo [T T
2 2 [P0
.
7 2P0
84 2 P
5 115 (11612 |Pod
> @ 9 (123 125 2 2 |po0
10 158 (175 17 2 |Pod
— 1DI71: 12608 ineon . 454 — R
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17) Cliquer sur « Fermer Port » afin de d’utiliser RQ-HUNO.

Port Com Vitesse l—

L
ICOMﬂ v”115200 vl .FemuaPcnl Bo=n —:rtl I_

Révérancs |
Scene totale 5 MNouy_Anim.
A Fom

Vitesse [¥ Connect through Controller

E”ﬁszuu =l

18) Appuyer sur le bouton « 1 » de la telécommande. Le robot exécute la révérence.

19) Ci-dessous, la séquence compléte de « Révérence ».




7. ActionBuilder

7.1 Introduction

Le programme permet a I'utilisateur de programmer la logique et le comportement du robot par
des déclarations simples telles que « Si... Alors... » afin de déterminer les actions de celui-ci. Il
est possible de définir les mouvements a effectuer en fonction des informations récupérées des

capteurs.

Assigner une action a effectuer a un bouton de la télécommande ou d'un terminal ANDROID, ou
encore en fonction d’'une information provenant d’'un capteur du robot.

3 actionBuilder v1.58

BO
BUILDER,

;-CONDITIONS [ Si]

[ 8o ] s

B e |

Pas de condition

| - — |

;l
) e vars
Pas diexeoution @

i
0
i
0
i
i
i
i
i
i
0
i
i

@ IFEXECUTIONS [ Alors |
i
0
0
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i

@» Barre de menu

- Nouveau : création d’'un nouveau fichier d’Action.

- Ouvrir : ouvrir un fichier Action existant.

- Enreg. : enregistrer un fichier Action.

- Enreg. sous. : enregistrer un fichier Action sous un autre nom et/ou un chemin.

- Config. : éditer les informations d’un fichier Action.

- Télécharger : envoyer un fichier Action vers le contréleur principal du RQ-HUNO.

@ > Connexion du Port COM
- Port-Com : définit le port de communication du PC pour se connecter avec le robot.

- Vitesse : définit la vitesse de communication des données. ( par défaut: 115 200 kbps ).

- Ouvrir Port : Ouvrir la connexion du Port Com du PC vers RQ HUNO.
- ScanPort : Recherche automatique du Port Com.
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@ > Informations d’une Action

- Nom de I'action : affiche le nom du fichier Action.

- Type de plateforme : affiche le type du robot : « RQ-HUNO » ou autre...
- Totales instructions : affiche le nombre de ligne du fichier Action.

@ > Liste des Actions

Index : affiche le numéro des lignes d’instructions du programme Action.

Nom Instruction : affiche le nom des lignes d’instructions du programme Action.
Condition : affiche les données des conditions.

Exécution : affiche les données d’exécutions.

Description : affiche la description des lignes d’instructions.

@ > Information et création d’un fichier Action ( *.rba)

- Nom de l'instruction : affiche le nom de l'instruction et permet de modifier celui-ci.
- Description : affiche la description de l'instruction et permet de modifier celle-ci.

- Ajouter : permet d’ajouter une ligne d’instruction.

- Effacer : permet de supprimer une ligne d’instruction.

- Mise a jour : permet de modifier une ligne d’instruction.

@ > Conditions [Si]

- Aucune : pas de condition.

- Distance : condition selon la distance (unit = cm), 10~50cm ( n’est pas disponible en standard

sur RQ Huno).

- Son entrant : captation d’'un son (0~255), utilisation générale (10~15).

- Bouton : captation des différents capteurs ( capteur d’objet, capteur de pression...).

- Télécommande : captation d’informations provenant de la télécommande IR, du smartphone, ou
d’un joystick/pad.

- Accel. : captation des données X,Y, Z d’'un accéléromeétre (n’est pas disponible en standard sur
RQ Huno).

@ > Exécutions [Alors]

- Aucune : Pas d’exécution.

- Animation : exécute I'animation...

- Son sortant : joue la mélodie n°...

- Durée Pause : Délai d’attente.

- Aller vers : Aller a la ligne index n°...
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7.2 Programmation d'une action (N°1)

Animation en continu
- Action du robot : Posture de base => en avant => en arriere => a gauche => a droite.

Cliquer sur « Nouveau » pour créer un premier fichier « Action ». Définir un nom d’action et un
nom de fichier, ainsi que le chemin de destination. Sélectionner "RQ-HUNO" comme plate-forme.

=10lx]

S aActionBuider vi.58 =
FortCom _ Vitesse Port
[conez =] [ 225: =] mownran] smren| == =1
!l Hom de finstruction: [ | o i .
,?E::‘m::':' Nouvelle Action = |
] = o fsion ot 1ntie gmche deie \
= Nom du fichier [G-emarinvance._rewie_gaicne_soie e @ J P Bouten
= Plateforme du robot
Auteur
(s
Desoription
J Durée F:
o o Ko |
KN I | ’
[

2) Connecter RQ-HUNO au PC avec le cable de UART/USB comme ci-dessous.
Allumer le contréleur principal « Touche P ».

3) Cliquer sur « Ouvrir Port ».

"ms C:\Action\Avance_recule_gauche_droite.rba ;IEI 5‘
Port-Com  Vitesse Port
Nouveau Ouvrit Enreg Enregsous | Gonfig. Telcharger ICOMZZj |11:'ZDC j 5 Fermer For Liens. - EI'IJLEEUH
Avance recule gauche droite Nom de Finstruction : |ST000
Type de plateforme : RQ-HUNG S
Totale Instructions - ) farriis ||
Index | Nom Instr... | Cendibon [ Execution —CONDITIONS [ 5i ]
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4) Suivre la numérotation ( 1, 2, 3, 4, 5) afin d’inclure comme premiére instruction, la position de

base de votre premier fichier « Action ».

3 C:\Action\Avance recule gau...  -#erba

MOTION[T]: BTN_G

5) Suivre la numérotation ( 1, 2, 3, 4, 5 ) afin d’'inclure comme instruction I'animation « Avance ».

2 C\Action\Avance_recule_gauche_droiterba o [=] 3]
Newm‘ urne ‘ v | Evessoi | Conte | Tedshaer
Avance_reculs_gauehe_drorte a1 |
Type de plateforme : RGHUNO
Totale Instructions * 2
x| Nora .| Goubon | Eveion i
o Positon n.____ Aucure o Exzoute anim_ NOTIONIT] | Exéouton dd —

S | P |
Accel,
%
Pas de condition
[Hors]
. @‘]Jﬁmw|-wm|
[="
o Ater v
Exécute
MOTION4] : BTN_U -
gl v
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6) Suivre la numérotation (1, 2, 3, 4, 5) afin d’'inclure comme instruction I'animation « recule ».

=l

FR0BO
HUILDER

2 (:\Action\Avance_recule_gauche_droite.rba

o [Nom1 | Gooditon | Exewin T Desorion
0 Fosit. Aucuns con | Execute snim WOTION[T] - BT,
Avance | Aucune con. 3

(2L Recie |

MOTION[0]: BTN_D -

7) Pour les instructions « gauche » et « droite », utiliser la méme procédure en changeant les
données suivantes :

MOTION[10] : BTN_D

8) Suivre la numérotation (1, 2, 3) afin d’enregistrer le fichier « Action » et le transmettre au
contréleur du robot.

recule_gauche_droite.rba I [ 53
briCom _ Vitesse Port

. 2 - ouzz =] [115200 [+ ‘@ Femerpont| coenpon | Ve = i
HAuance_recule_gauche_droite MNom de Finstruetion : [STo08 Bjouter Effacer | Mise & pour

3 C\Action\s~

S RaHUNO ;
Totae Instructons : 5 S |
o [ Wom - [ conmten ‘ L

Positi Aucune con. < -
et e o I S

0
1

2 Rese  Ausunsoon

3 | Gauche | Avcune con. | Regarder dans 1. Action x|+ @3 ek E-
T

Droite | Auoun oon.

Nom = | =] Modifié e | =] Type |+ Taille
[ Avance recule_gauche droite.rba 22/11/201200:16  Fichier RBA.

<l [ ] e Durte
Nom du fichier [Avance_recule_gauche: ,dmny Ouvir
ionBuilder File (* tba) =] Annuler

4

.

[moTiont101: BTH_D =l
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9) Appuyer sur ‘# et ‘1’ de la télécommande.
Le robot se déplace. Il prend la posture de base, marche en avant, en arriere, a gauche puis a
droite.

ROBOsuioeR
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7.3 Programmation d’une action (N°2)

utilisation du capteur Son
- Action du robot : Prét => « Si » => applaudissements détecté => « Alors » => marche en avant.

Prét

A

NON

Applaudissements
détecté ?

Avance
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1) Cliquer sur « Nouveau » pour créer le fichier d’'une nouvelle action. Saisir le nom de
l'instruction et la description. Sélectionner "RQ-HUNO" comme plateforme.

2 pctionBuilder v1.58 1 =10
Port-Com Vitesse Port
| [couzz - |11ezcc 'I 8 Ouvrir Port | Scanport | |2" = e
Nom de on= [~ Freoe | RS
Description : |
[ Exevution [ CONDITIONS [ Si] 1
Houvelle Action T x|

= Nom Action IDénémn_ﬂu_son

* Hom du fichier

|Déménmju,son rba

o o Xows |

2) Suivre la numérotation ( 1, 2, 3, 4, 5 ) afin d'inclure comme premiére instruction la position de

base de votre fichier Action.

I )

olechemer | comzz | [1rsz00 = it

s Détéction_du_son.rba

8§ | W o] s |

Z&m.l

MOTION[7]: BTN_C
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3) Suivre la numérotation ( 1,2,3,4,5 ) afin de détecter un son d’applaudissement et d’exécuter
l'instruction d’animation « Avance ».

* Détéction_du_son.rba I ] 1

Vitesse Port
I ||c0u|22 v[ 115200 [iier= = Hios

meeau‘ Suvrir ‘ Enreg. ‘Elmsous‘ Config.

Détéction_du_son

Type de plateforme : RQ-HUNO s
Totale Instructions : AT A | e
index | Nom Instr._. [ Conditon [ Exscuton o
o Fostwed . Aucune con Excute anim, MOTIO. . | Frendre lapost
1 Son 5012 = Soun... | Alors Exéoute anim, M... | Détestion dun) . | % -
&= |
Son sortant

12 [&] I = Sound Level

—EXECUTIONS [ Mlors |

*  ucune "W °|]] Sensmaml
o s |

Exécute anim.

MOTION[4] : BTN_U =
4] »

4) Suivre la numérotation ( 1, 2, 3, 4, 5) afin de créer une boucle infinie.

i o 1

Port-Com Vitesse Port
T

|COM22 vl 115200 |+ e Por ILiews - HF}JlIJLEEl:

Muweiu‘ Cuvrir ‘ Enceg. ‘Emegsous‘ Gonfig.

Détéction_du_son

Type de plateforme : RQ-HUNO

Totale Instructions 3

index || Nem Instr... | Condibon | Executen | Description

0 Postwie d... | Aucune con. Exécute anim. MOTIO... | Prendre lapost
i Alors Exéoute anim, ...

Diétection d'un|

—EXECUTIGNS [ Alors |

| e @)
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5) Suivre la numérotation ( 1, 2, 3 ) pour enregistrer le fichier Action et le transmettre au contréleur
du robot.

'ﬂ, Détéction_du_son.rba ! « I AEI ﬂ
Port-Co Vitesse Port
comz2 x| [115200 =] @ Femer Po| Sos o] [ben | i
(et | —— I =
Sowr E
RG-HUND Des
3 Regarder dans. | Action v| &= cf E-
Index [ Nom Insir.. [ Condiion | Execution [ Bescigton || —con = ’
1 Postwed.. | Acurecon.. | Extoute anim. WOTIO.. | Prendre lposi L || o e |- ipe || e
1 Son i12=So0un... | Alors Exécute anim. M... | Détection dun| || Avance_recule_gauche_droite.rba 22/11/201200:16  Fichier RBA
2 Boucke Aucimecon...  Aller vers 0 Aller vers inde] || test_capteur_objet.rba 22112012 20:33  Fichier RBA
, Dtest_pteur_son.rba 22/11/2012 14:21  Fichier RBA
1 | &
L Nom du fichier : ltest_capteur sonrba Quvrr
~EXE!
Types de fichiers ActionBuider File
4
]
e
Aller vers
[l ’

6) Appuyer sur # et 2 de la télécommande, puis claquer dans vos mains.
(Ou #1 si c’est une nouvelle action).

ROBOsUIDER
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7.4 Programmation d’ une Action (N°3)

Utilisation du capteur d’objet.

- Action du robot : Prét => « Si » => objet détecté => « Alors » => marche en arriéere.

1) Utiliser les procédures de programmations précédentes afin de tester le capteur d’objet.

‘:, C:\Action\test_capteur_objet.rba L ;IQI 5‘

vaewu‘ Cuvrir ‘ Enrzg |E!msous| GConfig.

wanamu|

RO_IR_Sensor
Type de plateforme : RQ-HUNO
Totale Instructions : 2

Port-Com  Vitesse Port

comzz -I 112200 |+| (@ Fermer Pon Ly =l i
Nom de Finstruction : [Detection ooyt Ajouter Effacer uisgijwrl

Description : |Dénem un objet

n ...
Boucle Aucune con. Aller vers 0

Retour Index

COMDITIONS [ §i]

o | 8 e [ =)
el

‘Donnée!

—EXECUTIONS [ Alors |

| MOTION[10] : BTN_D j

2) Approcher un objet en face de la téte du robot, celui recule.
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8. Appendice

8.1 Mode d’économie d'énergie

S'il n'y a pas d'entrées d’informations ( par la télécommande par exemple ) ou pas de mouvement
au cours, RQ-HUNO passe en mode économie d'énergie automatiquement.

Vous pouvez définir le temps voulu avant que RQ Huno passe dans ce mode.

1) Eteindre le contréleur principal ( appuyer sur la touche P pendant 5 secondes ).

2) Appuyer en méme temps sur la touche 3 et la touche P .

— les LED3 "Verte, Bleue et Rouge" s'allument.

3) Régler la temporisation d'économie d'énergie comme ci-dessous.

Bouton P

Bouton1 Bouton 2 Bouton 3

LED1 LED2 LED3

Aprés 2mn D:l D:L
Appuye e bouton 3.
Apres 5mn [TT] I_E
Appuyer le bouton 2.

Pas d’économie d’énergie []] E_|
Appuyer le bouton 1.

4) Appuyer sur le bouton P afin d’enregistrer la nouvelle configuration d'économie d'énergie du
robot.
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8.2 Comment changer le numéro ID d’un servomoteur

1) Connecter votre servomoteur au contréleur comme ci-dessous.

2) Veérifier que le controleur est bien éteint.
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3) Appuyer en méme temps le bouton « P » et sur les boutons « 1 » et « 3 » .

LED1 devient bleu clair. Les LED2 et LED3 indiquent le N° ID courant du servomoteur.

Vous pouvez dorénavant modifier le numéro ID du servomoteur, en appuyant sur
le bouton «1» ou «3».

Bouton 1

Le bouton « 1 » permet d’augmenter la valeur du numéro ID du servomoteur.
Le bouton « 2 » permet d’annuler les modifications.
Le bouton « 3 » permet de diminuer la valeur du numéro ID du servomoteur.

1D 00

I 01

I 02

1D 03

1D 04

I 05

LEDT LEDZ LED3

[ [T |
N0 W
0 m
I [ Wi
0 i

I 06

I 07

I 08

0 o9

I 10

I 11

I W
N .
B[
I m
i [l . I

I m

4) Appuyer sur « P », la LED1 bleu clignotte 2 secondes.
L'enregistrement de la nouvelle valeur de I'ID du servomoteur est validé.
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8.3 Mise en charge de la batterie

4

Brancher le chargeur sur une prise de courant. ~ Brancher le cable sur 'emplacement
Si la lumiére est verte prévu, et verifier bien les connexions.

vous pouvez commencer le chargement.

Lumiére rouge =
en chargement.

= Le chargement

Lumiére verte
est terminé.

Attention, le chargement doit étre fait robot éteint.
Une fois la lumiére allumée, débrancher la prise du robot.
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