
  

Construction du robot Poppy Ergo-Jr  

et configuration des moteurs  
 

Il est conseillé de configurer les moteurs durant la phase de construction du robot (on               

monte un moteur puis on le configure, on monte un deuxième.. ainsi de suite).  

 

En construisant votre robots faites bien attention que : 

- les pièces sont dans le bon sens (voir schéma ci-contre) 

- que la partie ronde et épaisse des pièces sont du même côté 

-  

-  

-  

- que les moteurs sont bien alignés avec le trait 

 

les rivets gris sont des “grands rivets” et donc réservés  

pour les parties des pièces épaisses 
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1. Se connecter à la Raspberry Pi 

Reliez le cable à la Raspberry et brancher la nappe de la            

caméra à la Raspberry (si il y a une caméra) 

 

2. Connecter le robot Poppy sur le même réseau        

que son ordinateur 

Un exemple : reliez l’ordinateur du robot (Raspberry PI) et le votre par             

l’intermédiaire d’un routeur en utilisant des câbles Ethernet.  

 

==> Pour la première connexion, il sera nécéssaire de brancher le robot Poppy             

(l’ordinateur intégré au robot) au réseau grace à un cable ethernet. Il sera par la suite possible de le                   

mettre en wifi. 

 

3.  Brancher le cable d’alimentation à la carte Raspberry du robot Ergo. 

Attention de ne pas séparer la carte de contrôle Raspberry Pi de la carte d'alimentation               
(la petite carte) lorsque celles-ci sont alimentée.  

 
4.  Se connecter au site du robot 

dans le navigateur chrome taper : “nom_du_robot.local” 

⇒  Sous windows il faut que l’application bonjour soit installée 
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https://support.apple.com/downloads/Bonjour_for_Windows


  

 

 

5.  Suivez les étapes ci-dessous pour configurer les moteurs 

 

● cliquez sur “Open Ipython Notebook” 

 

● ouvrez le terminal ( ⇒ New ⇒ Terminal) 

 

 

● Entrez “cd” puis “bash” 

 

 

● Donnez le nom au moteur (suivez l’ordre du schéma: m1, m2, … m6)) 
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