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PRESENTACION

El material que se presenta forma parte de la actividad docente y de investigacion,
que busca proporcionar al alumno un material didactico que apoye a su formacion
integral, en especial en unidades de aprendizaje de alto contenido practico y que
fortalecen las competencias especificas del programa de estudios de la Maestria
en Ciencias de la Computacién en la unidad de aprendizaje (UA) optativa tedrico-
practica de Inteligencia Atrtificial.

Las practicas propuestas se enfocan en mayor medida al apartado cinco que se
refiere a la unidad de competencia de Robdtica del temario oficial de la UA
adecuando al uso del Robot NAO H25, para conocer el funcionamiento basico y
avanzado con practicas que abordan temas especificos en menor medida del
temario como son: representacion y manejo de conocimiento, aprendizaje

automatico, reconocimiento de formas y finalmente visidén y lenguaje.

Cabe mencionar que del temario oficial de la UA que tuvo reestructuracion en junio
del 2014, con las practicas propuestas en este material se cubren objetivos de los
siguientes apartados del temario: Representacion y manejo de conocimiento,
Aprendizaje Automatico, Robdtica, Visidn y Lenguaje.

Se recomienda dar una lectura general al manual y proseguir con cada practica
que considera un proceso de aprendizaje constructivista de forma ascendente y en
cada practica se indica titulo de la practica, los objetivos, la descripcion vy
procedimiento; y de manera general se especifican los recursos materiales,

duracion y evaluacidn tomada en cuenta para la UA.
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PRACTICA No. 1
MANEJO BASICO DEL ROBOT NAO H25

Objetivos
- Conocer la funcionalidad y programacion del robot NAO H25, para que
posteriormente el estudiante de Maestria fortalezca sus conocimientos con
una serie de actividades de aprendizaje.
- Instalar y conectar el entorno de desarrollo Choregraphe con el robot NAO
H25.

Descripcion

Para la instalacion y conexion del entorno de desarrollo Choregraphe con el robot
NAO H25, en primera instancia se debe instalar el software Choregraphe el cual
se encuentra disponible para los sistemas operativos Windows, Linux y Mac de 32
y 64 bits. A continuacién se muesta el procedimiento de instalacion del software
Choregraphe en el sistema operativo Windows, primero debe verificar tener
permisos de Administrador, para después dar doble click en el archivo ejecutable
‘choregraphe-suite-1.12.5-win32-setup” y seguir las instrucciones del instalador
como se presenta en las siguientes figuras.

choregraphe-suit choregraphe-suit choregraphe-suit choregraphe-suit choregraphe-suit
e-1.12.5-linw32.t e-1.12.5-linuxb4.t e-1.12.5-mac32.d e-1.12.5-macbd.d e-1.12.5-win32-se
ar ar mg mg tup

‘ ¥ Aldebaran Choregraphe Suite Install

Please select the components you would like to install:
=
=94 | [[9] Aeple Borjour 106
1;‘ ~ Y [¥] Choregraphe Suite 1.12.5.3
!
J

/ Paca instalar Borour en su equipo y configurar e
m firewall, haga dlic en Siguiente.

Siguiente > Cancelar
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= ALDEBARAN Welcome to the Aldebaran Choregraphe
VAl sRebotio— 1.12.5.3 Setup Wizard

The Setup Wizard will install Aldebaran Choregraphe
computer. Click Next to continue or Cancel

-12.5.3 on you
1o exit the Setup Wizard.

C Ya instalado el software, presione el icono de Choregraphe dos veces
& seguidas con el boton izquierdo del mouse. Y a continuacion aparecera
“uwseeis |9 pantalla principal.

[§ Untitled - Choregrap

File Box library Edit Connection View Help
c & @& e > G O x (A

Box libraries B 4 ruul

default | Search |

%30 Set Reco.

[S] set Speec
) Speech Re.

@ ). Communication
@ ). Data Edit
#- . Flow Control
# ). LEDs
® L Math
= ). Motions
& )i Animations
#- ). Dances

A Endless walk
!ﬁ\ Hands

ﬂ; Set Anti-Collision
& setstifness ||
B Sit Down

Iﬁ\ Stand Up

A walk To

Cl

Para conectarnos al robot de forma fisica necesitamos irnos al menu Connection,
submenu Connect to..., seleccionar el robot y por ultimo dar click al botén Connect
to. O dar doble click izquierdo al (5 siguiente icono:
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phe (Co loc:

File Box library Edit Connection View Help

CE@e €a @ ¢ x @ CF @ @

Robot view ®

Box libraries e®
default | Search |

= . Audio -
- | Sound
= L Voice

@ Choice [ /(@ Browse robots
[ say

Type Name Port ¥ Use fixed port 9559
47 Set Reco. ...

Use fixed IP/hostname | 127.0.0.1
EI Set Speec. * nao.local. 9559

© speech Re.
Communication
Data Edit
Flow Control
LEDs
Math
Motions
/. Animations
1. Dances

A Endiess Walk

l’ﬁ\ Hands

ﬂ,’ Set Anti-Collision|
& set Stifness

CRCRCH

@
(CREE <

a

. Sit Down

’ﬁ\ Stand Up

A walkTo

e (Gomeio)

|

Del lado derecho, se visualiza el robot en la misma posicidn en la que se
encuentra fisicamente.

[@ ntitied - Choregraphe (Con: n
File Box library Edit Connection View Help

CE@E @ o @ & *x @ & > @ 4

Box libraries ® > Robot view &
0—' % |root
default Search

&- ) Audio N E
@ | Sound >l
= . Voice

@} Choice

[=] say

%3 Set Reco. ..
[=) set Speec...
©) speechRe..

Communication

=

\. Data Edit

@ ). Flow Control

® L LEDs

L. Math

= . Motions
@ L. Animations
® . Dances

A Endiess walk

v’ﬁ\ Hands

ﬁ; Set Anti-Collision

& set stifness

. Sit Down

Iﬁ\ Stand Up

A walk To =
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PRACTICA No. 2
RECONOCIMIENTO DEL ENTORNO DEL ROBOT NAO H25

Objetivos
- ldentificar los componentes del robot y manipularlo de manera adecuada.

- Elaborar un programa en el entorno de desarrollo Choregraphe con el robot
NAO H25.

Descripcion

Para conocer e identificar las partes del robot NAO H25 se muentra en las figuras
cada uno de sus elementos, se propone seguir las figuras para realizar el
desarrollo del primer programa para manipular el robot.

Componentes del Robot NAO H25:

SENSOR IAC“l . MICROFONOS DELANTERO

Y TRASERO
ALTAVOCES (X2)

YLEDSDEOIDOS o

EMISOR/RECEPTOR IR @

Y LEDS DE OJOS .
m ~ MICROFONOS LATERALES
ARTICULACION i

ARTICULACION
DEL HOMBRO
DELA CABEZA
i Q A SONARES (X4)
BOTONDE
ENCENDIDO ARTICULACION
DEL CODO

_ CAMARAS (X2)

BATERIA
ARTICULACION
DE LA CADERA ARTICULACION
DE LA MUNECA
ARTICULACION MANOS
DELTOBILLO — PRENSILES

ARTICULACION
DE LA RODILLA

PARACHOQUES (X2)

*Figura Tomada de Aldebaran Robotics
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Elementos de la pantalla principal:

pummse BarradeTitulo oy Barrade Menls o Barra de Herramientas

File Box library Edit Conneclii View Help

= (> 78 ¥ @ @) il

=l

c e @@ «
Box libraries ®

default | Search |
=0 Audio e

Robot view ®

Lt \. Sound
= ) Voice

6} Choice

[ say

%0 Set Reco. Lang.
EI Set Speech La

9 Speech Reco.
I, Communication
\. Data Edit
\. Flow Control
LEDs
. Math s
\. Motions Area de

#- 1. Animations

#- |, Dances . , TrabaO
A endess  Librerias !

fﬁ\ Hands

% Set Anti-Collision

8 Set Stiffness I
. Sit Down

,ﬁ\ Stand Up

A walkTo

NRCRCRCRGRC

(4]

En este primer programa el robot debera ejecutar la siguiente secuencia: sentarse,
pararse, caminar y sentarse. Para esto se deben seleccionar las librerias de la
caja de librerias por defecto, una por una e irlas arrastrando hacia el area de
trabajo. Posteriormente, se deberan unir y al final se ejecutara la aplicacién con la
tecla F5

File Box library Edit Connection View Help

cCee « - ?) x @ & @ @4
Box libraries O i root
default | Search |
= 1. Audio E
- 1. Sound >
#- |, Voice
- |, Communication
- |, Data Edit Stand Up
- L, Flow Control E'—\_El . m\m @\E
@ LEDs
- [ Math l \
= L. Motions
- |, Animations
#- |, Dances

,_l Endless Walk

!ﬁ\ Hands

% Set Anti-Collision
8 Set Stiffness

B Sit Down

’ﬁ\ Stand Up

A wakTo

/_\ Walk Toward

| Sensing
.. Templates
\. Trackers

1. Vision

[GRGRCRC
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, PRACTICA No. 3
CREACION DE CAJAS DE CODIGO, DE LINEA DE TIEMPO Y DE
ENCAPSULAMIENTO DE LIBRERIAS

Objetivos
- Implementar codigos por medio de cajas de cddigo que permitan manejar
los movimientos del robot NAO H25.
- Elaborar un programa en el entorno de desarrollo Choregraphe con linea de
tiempo y encapsulamiento de librerias.

Descripcion

Para comenzar a programar el robot NAO H25 se muestra en las figuras cada uno
de los pasos a seguir mediante el software Choregraphe, se propone seguir las
figuras para realizar el desarrollo de codigo para programar y asi manipular los
movimientos del robot.

Presionar el boton derecho del mouse en el area de trabajo y seleccionar la opcidn

de agregar nueva caja.
[3 Untitied - Choregraphe (Connecied t o<t NAGHD N

File Box library Edit Connection View Help

O @ @ « o T > (¢
default Search

&3 Audio :I

+ Communication 3 |

+ Data Edit

£ Flow Control Cut Ctrl+X

. LEDs Copy Ctrl+C
+ Math

+ Motions Paste Ctrl+V
£3 Sensing Select All Ctrl+A
+) Templates

+ Trackers Zoom (100%) >
+ Vision

Add to library Ctrl+D

Ctrl+Q
ion Del

Ctri+E
Ctri+F
Ctri+R

Set Parameters

A continuacién debemos de llenar los datos que nos solicita el menu contextual y
por ultimo seleccionar alguna de las siguientes opciones que queremos realizar
con nuestra nueva caja:

* Script (Cddigo Python).
* Timeline (Linea de tiempo).
* Flow diagram (Diagrama de flujo).
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File Box library Edit Connection View Help

a & &= - > _ & & > A
Box libraries &2 <>—| < Irootl— (@3 Create a new box [ ===
default I Search 8
I Audio General Advanced |
= . Communication 3 | - _
= . Data Edit General description -
=1 . F1 C trol
1:} : LEOE)VS ontre Name: Prueba
= . Math
.. Motions Esta es una prueba
.. Sensing Tooltip:
= . Templates
= J. Trackers
.. Vision

Image -

lp:l Edit

Inputs/Outputs/Parameters:

Inputs:- | onstart 5 e |
Outputs: | onsStopped 5 RS |
Parameters: | -
Type:
Box type:- Timeline

Flow diagram

[ ‘OK ] | x Cancel |

Si selecciond la opcion de Script, la siguiente pantalla visualiza la caja recién
creada junto con su editor de codigo.

3 Untitled* - Choregraphe (Conn a

File Box library Edit Connection View Help
@@ €a @ ¢ x @

Script editor
Prueba X

class MyClass(GeneratedClass):
def __init__(self):
GeneratedClass.___init__(self)
def onLoad(self):
#~ puts code for box initialization here

pass
def onUnload(self):
#~ puts code for box cleanup here
pass
def onInput_onStart(self):
#~ self.onStopped() #~ activate output of the box
pass
def onlnput_onStop(self):
self.onUnload() #~ it is recommanded to call onUnload of this box in a onStop method, as the code written in onUnload is used to stop the box as well

pass
Ln 15 Find:
Box libraries [ESIPN root
default Search I—
. Audio = E
- . Communication >
.. Data Edit
.. Flow Control
#- . LEDs Prueva |y
.. Math
.. Motions (& p:'
#- .. Sensing
.. Templates
L. Trackers Box: Prueba
@ L \ficinn ) '
Tooltip:
Esta es una prueba

De cualquier libreria podemos visualizar su estructura (parametros y codigo
Python). A continuacién presentamos la estructura de la libreria “Walk To

Advanced™: 10
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@ Urttied” - Chorearaphe (Connedied 16 oS NACE N T

File Box library Edit Wiew Help

Connection

O @@ & > T & x e

- . ==

[ 2 [

Script editor
Walk To Advanced X |

@ set parameters of Walk Te Advanced

Parameters

class MyClass(GeneratedClass):
def :_init:_(self):
GeneratedClass __init__ (self)
self.motion = ALProsxxy("ALMotion™)

=D

II
[

0_000000

Distance X (m)

Distance Y (m) m— =

footGaitConfighMin = self motion_getFootGaitConfig{"Min™) —— _
footGaitConfighlax = self motion getFootGaitConfig("Wax") Theta (rad) — 0.000000
self. dFootGaitConfig = Left arm enabled ~

for i in range(leni{footGaitConfighin)): Right arm enabled <

# [0] = key ("MaxStepX"” for ex)
I o Stop walk when foot contact is lost |«

MaxStepX (m)

E— =]

0.040000 [5
——
=" — [0.349065 !

MaxStepy (m)

Box libraries

R 2 2 2 LT
default | Search - )

MaxStepTheta (rad)

& ). Dances (=] E‘ MaxStepFrequency (%) — ) a
- |z
}.i Endless Walk StepHeight (m) == | [0.020000
"ﬁ‘ Hands TorsoWs (rad) == [ 0.000000
ﬁ' Set Anti-Collision TorsoWy (rad) == —— | 0000000 H I~
8 Set Stiffness ~| Auto-update parameters on robot
. Sit Down Reset to default
Stand Up
‘ﬁ‘ & ok &€ cancel
A walk To |
A wWalk Toward =]
Walk To:
Make MNAO walk to a
configured point relative to its
current location_ 2] »

Si seleccion6 la opcién Timeline, la siguiente pantalla visualiza la caja recién
creada y al presionar doble click con el boton derecho aparecera la linea de

tiempo en donde se podran ir insertando diferentes cajas de librerias.

File Box library Edit Connection View Help

(o] e &> @ & x @ @

e @
Motion @ )i s 10 s 2 = E = P s % s & & n 7 2 = 0
Behavior layers

[+]
® venevior_taert )
(%)

© venavior_uapez

Timeline

A\ Edit GIOT

Box libraries

default | Search |

> Robot view

A walkTo

A Walk Toward
o B i g
Stand Up: -

NAO tries to stand up from
any position for a number of
tries.

Behavior manager ®

P a2 B »
Behaviors > v

Si selecciond la opcion Flow diagram, la siguiente pantalla visualiza la caja recién
creada.
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[} Untitled™ - Choregraph
—

File Box library Edit Connection View Help

a & & & > T B X (A Cx B D)

Box libraries & o—g rootll <
default Search [

[+ . Audio
+}- . Communication Prueba o (2>
. Data Edit
.. Flow Control
. LEDs =] p:l
.. Math
.. Motions
. Sensing |

Dentro de la caja Prueba, se pueden ir ingresando mas librerias, se unen de inicio
a fin con ayuda de las lineas de flujo y por ultimo se ejecuta la aplicacion con la
tecla F5.

R

Untitled* - Choregraphe (Co

File Box library Edit Connection View Help

Ce@ €O @O ®@g o @ @)
Box libraries ®

|3 {rootHbe{Prueba O
default Search‘ o—[ J

. Audio H
|, Communication L4

. Data Edit

. Flow Control

%\%Walﬂo B\%Sit Down E]__./_-|E |

=&

| LEDs A 1

. Math A
. Motions b >

|, Sensing

Al ejecutar la aplicacion se pueden visualizar los movimientos fisicamente y con
ayuda del software Choregraphe.

12
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“PRACTICA No. 4
MANIPULACION DEL LENGUAJE DEL ROBOT

Objetivos
- Conocer como se manejan los archivos de sonido e implementar codigos
en el robot NAO H25.
- Revisar el proceso para la manipulacion del lenguaje del robot por medio de
la voz, es decir los archivos de audio.

Descripcion

Para manipular los archivos de audio para generar el lenguaje en el robot se
propone seguir las figuras correspondientes para seleccionar las herramientas
adecuadas para llevar a cabo el desarrollo de cdédigos que permitan dar las
indicaciones adecuadas al robot, como se presenta a continuacién primero para
sonidos y posteriormente para generar la voz.

TRATAMIENTO DEL SONIDO

Para insertar un sonido utilizaremos la libreria “Play Sound”, la seleccionaremos
de la caja de librerias por default y la arrastraremos al area de trabajo. Pulsaremos
click izquierdo en el icono B> de la libreria. A continuacién aparece un menu
contextual que nos sirve para agregar la ruta del archivo de sonido que se
reproducira en el robot cuando se ejecute la aplicacion.

Ce@e® € @ e x @ ¥ )

Box libraries @® O— & |root o Robot view @®
default | Search |

& Audio =
& Sound 'EJ|\—I£|EV Sound [} L
J\ Play Sound 5| j
( Record Sound -

++ Set Speaker Vol.
Q Sound Loc.

/ ® &
Voice [ @ Set parameters of Play Sound (o] = N1
B o @ select a file (2] = J
ata I
Parameters
Flow Control [ select files to add
LEDs . " &1 P -
Niath File name ‘ (s ‘ @® @ 8 @ @led‘ } Bibliotecas » Mdsica » [ 42| [ Buscar Misica
Motions —
Sensing Begin position (s) (" === 0.000000 % 12l 03‘DEJA'V'E'"‘P3 Organizar v Nueva carpeta —
behavior xar
Templates p
=) a 2| swiftswords_ext. mp3 > T ot
Trackers Volume (%) 100 |7 | 2 switswords_ext.mp ¢ Favoritos - Biblioteca Musica O por:
Vision - - = Incluye: 5 ubicaciones i
Balance LR === [0.000000 5] Descargas il
Play in loop B Escritorio Nombre Intérpretes colabo... = Album
& Google Drive 4] 04 Camay mesa Roberto Carlos Grandes Idole
¥ Auto-update parameters on robot 10neDiive 1] 05 El'no lo mato El Haragan
|] 06 Casi siempre est...  Carita J.C. s
[Reset to defaut | B Escritorio (2] 08 SIGUENDO LAL... FABULOSOS CADL.. Vasos Vacios
— - Bibliotecas 2] 09 Y Como Es El California blues Rock Para La |
OK Cancel ‘ & oK . = : o
X &P ox X Cancel | & Imagenes 4] 11 El Perdedor Blues boys Rock Para La|
@ Misica 2] 12 Notengotiempo  Heavy nopal Rock Para Lal
B videos 2114 Tumamé no me... _Vano Rock Parala |
— o Gruno en el hoaz 7 ¢ ol
Play Sound: I
Play a sound file. Select the file in Nombre: 08 SIGUIENDO LA LUNA ~ | All Files (*%)
parameters. The format of the file
can be | . [
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En la siguiente pantalla aparece la ruta del archivo de sonido después de haberlo
seleccionado de la carpeta de Musica del equipo de coémputo.

3 musica® - Choregraphe (Connected to local NAOGH

File Box library Edit Connec tion View Help
o & @ C= = = = > A
Box libraries @® o : root <>
default Search |
= 1. Audio =]
E Sound EI.\ETIEV Sound |k JEI
J> Play sound = |5
£ Record Sound .
4+ Set Speaker Vol
E Z Sound Loc_
S i Set parameters of Play Sound [ ] |
Parame ters
File name JIENDO LA LUNA mp3 E]

Begin position (s) [

[0.0oo000  [=]
Volume (%) — T \ 100 |2
Balance L/R —_— ~——— [ 0.000000 [Z]

P E s R E e

Play in loop
~ Auto-update parameters on robot

| Reset to default |

@ ox ‘ 2 cancel ‘

parame ters. The format of the file
can be

Play Sound:-
Play a sound file_ Select the file in

TRATAMIENTO DE LA VOZz

Se van a utilizar 2 librerias para que el robot pueda hablar en el idioma espafiol.
La primera “Set Speech Lang” nos sirve para seleccionar el lenguaje que
queremos que hable el robot. Y la segunda “Say” para colocar el texto que
queremos que traduzca en voz. En la siguiente figura se seleccionaron ambas
librerias mencionadas anteriormente, se arrastraron una por una al area de trabajo
y se unieron por medio de lineas de flujo.

Seleccione y presione doble click en la primera libreria “Set Speech Lang” para
que escoja el lenguaje que va hablar el robot.

[@ Hablar - Choregraphe (Connected to local NA

File Box library Edit Connection View Help

a & @ c & T & x A Cx %o
Script editor

Set Speech Lang. X

class MyClass(GeneratedClass):
def _init__(self):
GeneratedClass.___init__(self)
self tts = ALProxy("ALTextToSpeech")

def onlnput_onSet(self):

self tts_setLanguage( self getParameter("Language”) ) [ @ st parameters of set s... (=Bulmues |
self.onReady()
Parameters
. Language | Spanish v -
Find: Qo
Box libraries & Robot view
rom ~| Auto-update parameters on robot
default Search ————————
= 1, Audio = E | Reset to default | N
>

[=) set Speech Lang

*\ . Sound ——
= Voice ‘ XCancel ‘

@} Choice

Say
& ""“ Say
#3 Set Reco. Lang.
i =
-

) Speech Reco.

#- 1. Communication
2 Data Edit
#- 1. Flow Control -
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Ahora, seleccione y presione doble click en la segunda libreria “Say” para que
coloque el texto que el robot va a traducir en voz.

[3 Hablar - Choregraphe (Conn: iocal
File Box library Edit Connection View Help
a & @ & o T & x (A

Script editor
Say Text X
import time
class MyClass(GeneratedClass):
def __init__(self):
GeneratedClass___init__(self)

self tts = ALProxy(ALTextToSpeech’)
self ttsStop = ALProxy(ALTextToSpeech’, True) #Create another proxy as wait is blocking if audioout is remote

def onLoad(self):
self blsRunning = False

Find:

Box libraries @® o Say
default Search

<
.. Audio =
.. Communication ]
/. Data Edit
.. Flow Control
bo r':AEDhs Localized Text E.\Esav Text  |[)
'] atl
.. Motions Hola como estas tu =
.. Sensing
|, Templates -
& ;l',r:::::rs Spanish 2]
b

Ejecutamos la aplicacion con la tecla F5 y visualizamos en el software lo que va
hablar el robot.

o o o ) o o - ) 8 )

[@ Hablar - Choregraphe (Con oca

File Box library Edit Connection View Help

cee@ «a g e el & @ @
Box libraries | @® O iivum > Robot view

default | Search

5 Avde [f n] Hola como estas tu
@ L. Communication > %]

& . Data Edit

#- |, Flow Control

#- . LEDs

#- L Math

. Motions Set Speech Lang Say

@ 1. Sensing D\E

#- |, Templates

#- | Trackers E X E

#- J. Vision - )

Hands: [4]
NAO stiffens the motors of one or
both of his hands so that he can
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PRACTICA No. 5
TRANSFERENCIA DE ARCHIVOS AL ROBOT NAO H25

Objetivos
- Realizar la transferencia de archivos en el robot NAO H25.

Descripcion

Para manipular otro tipo archivos es neccesario que el alumno conozca e
identifique las etapas para realizar la trasferencia de archivos al robot, ya que de
modificar la configuracion del robot por la inadecuada manipulacién, se puede
provocar el mal funcionamiento del mismo. A continuacion se indica la secuencia a
seguir mostrada en las figuras.

Continuando con el proyecto de Prueba. Entramos al menu View para visualizar el
Behavior manager. Una vez hecho, agregamos el proyecto al robot.

(W Prueba - Choregraphe (Conne nao

File Box library Edit Connection View Help

Ce@ o @ & & @& K )
Box libraries @® o i'UUlI o Robot view @®
default Search\

@ Audio E 5:

#- J, Communication > Prueba B_—_————'—‘—_l"

#- |, Data Edit

#- 1, Flow Control = n

t*' b II\-AEa?hs (@ Behavior name [RR =

&

B gotiqns Please name the behavior before sending it to the robot:

#- ., Sensing

- [, Templates Prueba) ]

- | Trackers v~

any position for a number of

Sit Down: =
NAQ tries to sit down from
tries. =

Behavior manager ®

‘t’]ﬂb

BefAdd current behavior| v
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Nos vamos a menu Connection submenu File Transfer.

[3 Prucba - Choregraphe (Con |
File Box library Edit View Help

T Connect to...

(= NG A [ & @ @ am

% Disconnect

Box libraries » Play F5 > Robot view @®
default | Search ‘ X Stop Shift+F5
& Audio | A Debug/Ermors Output

#- |, Communication

#- . Data Edit Connect to a local NAOgi
= e
| LEDs File Transfer

. Math Advanced 4
. Motions

|. Sensing

. Templates

1. Trackers

1. Vision

Para acceder a los archivos que tiene el robot necesitamos estar conectados a
este y autentificarnos de la siguiente manera:

[3 Prucba - Choregraphe (Connected o nao;
File Box library Edit Connection View Help

a & @& « = & & x A

Box libraries ® o root <>
default Search |

I\ Audio E] Ej =
. Communication = Prueba D ;
= |, Data Edit

=+ . Flow Control
=+ . LEDs I

.

)

'

)

. Math

.. Motions

.. Sensing

= . Templates

#= . Trackers
)

= . Vision

Authentication required ===

Please authenticate to continue.

Login: nao

Password: [eee| ]

ok || & cancel |
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En la siguiente pantalla aparece la estructura de carpetas del robot. En la carpeta
de behaviors se guardo el proyecto.

File Box library Edit Connection View Help

Ce@e@ o @& x @ & @ @

Box libraries @® O—1 & |root o> Robot view @®
default | Search \

& Audio H (]
. Communication d Prueba E]__—_—————_—E
#- |, Data Edit
- [, Flow Control
. LEDs [ p:'
- |, Math
. Motions
& L, Sensing
1. Templates
- | Trackers
- Vision
Browse robot shared folder ? |
“ (@ Browse robot shared folder ===
Name Size aUpload | ‘ o
=] baile.crg 18790 KB [
behaviors [ Download Name Size “EUpload
(1 naogi
(1 recordings # Download
(21 remotes
Quit Quit
Behavior manager ®
L3l Fal |an) »
Behaviors > v
Prueba | 4
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PRACTICA No. 6
SENSORES Y VISION DEL ROBOT NAO H25

Objetivos
- Conocer sensores tactiles en el robot NAO H25 y como realizar
movimientos a partir de secuencias tactiles.
- ldentificar el proceso de vision del robot NAO H25.

Descripcion

Para manipular el robot a partir de los sensores que contiene y a travez de la
vision, es decir por el video que capture la camara del robot. A continuacion se
indica la secuencia a seguir mostrada en las figuras.

SENSORES TACTILES

Objetivos: El estudiante comprobara el funcionamiento de los sensores tactiles
que tiene el Robot en la cabeza y en las manos.

Descripcion: Con ayuda del software Choregraphe, se deben identificar las
librerias de manipulacidn de los sensores tactiles de la cabeza y de las manos. En
la siguiente pantalla se observa el uso de la libreria “Tactile Head” con 3 acciones
diferentes, dependiendo el botéon de la cabeza que se presione. Realizar una
rutina donde involucre el uso del sensor de la cabeza y el de las manos.

File Box library Edit Connection View Help

cee eca e el @ @
Box libraries ® o Robot view
default | Search

* Audio 2 H

# |, Communication 4
Data Edit

# Flow Control
LEDs

#- [ Math
Motions
Sensing

Battery
/ﬁ\ Bumpers

& Fall Detector
n Foot Contact

R Get Temperature
lﬁ\ Has Hardware
» Is In Collision
Motor Heat
ﬁ Robot Pose

g Sonar

**) Tactile Head

/ﬁ'v Tactile L. Hand
v‘“\ Tactile R Hand

Templates ?

Tactile Head:
Detect touch on head tactile sensor.

Duraciéon: 60 minutos.
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Materiales:
1. Robot NAO H25.

2. Software NAOqi y Choregraphe.

GRABACION DE VIDEOS

Objetivos: El estudiante manipulara las camaras HD del robot humanoide con
ayuda del software Monitor.

Descripcion: Se necesita establecer conexion fisica con el robot. Se debe
modificar la configuracion de la camara utilizando el software Monitor, para realizar
diferentes grabaciones.

Load Plugin Help

() MONITOR®

G |
| J\*ﬁ:’

Aldebaran Robotics - all rights reserved - © 2011

9

i

7R ALDEBARAN™

Duraciéon: 60 minutos.

Materiales:
1. Robot NAO H25.

2. Software NAOqi, Choregraphe y Monitor.

20

Centro Universitario UAEM Valle de Chalco CENTRO UNIVERSITARIO

Av. Hermenegildo Galeana No 3, Col. Ma. Isabel, Valle de Chalco, C.P. 56615, SEAWEY .
Edo. De México, Tel: (55) 59714940, 59787577 y 30921763 L

Pagina: http://cux.uaemex.mx e-mail: rgcruzf@uaemex.mx




Universidad Auténoma del Estado de México
Centro Universitario UAEM Valle de Chalco

RECURSOS MATERIALES

- Cada una de las practicas se realiza en el Laboratorio de Electronica del Centro
Universitario Valle de Chalco con el préstamo del siguiente material:

* Robot NAO H25
* Computadora Portatil
* Software NAOqi y Choregraphe

- La duracion estimada de cada practica depende de la organizacion de los
equipos de trabajo, por lo cual se recomienda asistir a sesiones de asesoria para
no retrasarse con alguna practica.

EVALUACION

- La evaluacion de la unidad de aprendizaje se compone de examen 30%,
desarrollo de proyecto 30% y practicas, de las cuales el porcentaje enfocado a
practicas es del 40% considerando desarrollo de algoritmos y trabajo en
laboratorio por lo cual es complementario este manual que apoyara el trabajo
colaborativo y contribuira al 30% de la evaluacién total del curso.

- La tabla a continuacion especifica el porcentaje de cada practica llevada a cabo
en el tiempo ideal de 60 minutos de la clase, sin embargo el equipo tendra
oportunidad de entregar en una siguiente sesion si no termina en el tiempo
establecido con una penalizacion en el porcentaje de cada practica.

No. Practica Porcentaje de evaluacion Porcentaje de evaluacion
(Entrega en 60 min.) (Entrega posterior)
1 5% 3%
2 5% 3%
3 5% 3%
4 5% 3%
5 5% 3%
6 5 % 3%
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