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1. Tema

Los robots NAO son robots poderosos, inspirados en el disefio del ser humano. Como todo
dispositivo computacional, el robot se compone de software y hardware. El tema de este
documento es explorar el software externo que el NAO requiere para configurar su
funcionamiento, y explicar cdémo hacer uso de este. Este software corresponde a la suite de
Choreographe y todos los componentes que trae. Esta permite, esencialmente, monitoreary
controlar uno o varios robot NAO. La interfaz principal de , junto con los
componentes s y son los cubiertos por esta guia.

2. Objetivos

Familiarizarse y realizar diferentes actividades con el robot NAO
Describir la funcion de las herramientas de la suite

Documentar como utilizar dichas herramientas en un nivel basico
Generar un grado de confianza del usuario con el robot NAO

3. Enunciado

El enunciado de esta asignacion trata de buscar informacion sobre distintas herramientas
complementarias para el uso del robot NAO para poner en practica lo aprendido. Con base
en esta informacién, se debe escribir una guia y realizar una presentacion para explicar a la
clase el conocimiento aprendido.

4. Desarrollo

4.1. Uso de Choreographe

Choreographe es una aplicacién de escritorio multiplataforma, que permite monitorear y
controlar un robot NAO. Adicionalmente, se puede utilizar para programar
comportamientos, como animaciones, para estos robots, similar al funcionamiento de un
lenguaje de programacion. Los comandos generados pueden utilizarse directamente en un
robot, o en una simulaciéon en Choreographe. Esta herramienta permite la creacién de
comportamientos mediante un lenguaje grafico; no se necesita escribir una linea de cédigo
fuente para utilizar un NAO. La prograwmacion grafica de Choreographe permite la misma
capacidad que el API que trae, sin necesidad de aprender esta biblioteca, ni de escribir
codigo.



4.,1.1 Conexion a un robot NAO

Es posible conectar un robot a Choreographe para que ejecute los comportamientos
programados, o simular un robot virtual para visualizar estos mismos.

Para conectarse a un robot fisico, simplemente se presiona el botén de conectar al robot, o
mediante el menu de . Estos dos métodos abren un menu que
muestra los robots NAO conectados a la misma red inalambrica del equipo. Aqui se
selecciona al robot al que se desea conectar.

Para generar un robot virtual, se accede al menu de .
Esto genera una instancia de un robot NAO, que puede ser visto en el . Para
cambiar el modelo de robot simulado, se selecciona . Esto abre la ventana
de preferencias. Desde ahi, se accede ala pestafia Virtual Robot, donde se puede seleccionar
el tipo de robot. Se recomienda el NAO H25 para los proyectos del curso.

Si se cuenta con un robot fisico, es importante el utilizar la opcién de endurecer el robot. Si
el robot estd endurecido, sus motores estan ajustados y listos para trabajar, por lo que no se
pueden mover manualmente sus articulaciones. Cuando el robot se no encuentra
endurecido, sus articulaciones son manipulables. Es indispensable que el robot esté
endurecido antes de ejecutar un comportamiento.
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4.1.2 Programacion de comportamientos

La programacion en Choreographe es similar a la de aplicaciones como : se utiliza un
modelo de de componentes para crear un programa. Se utilizara como
referencia la imagen que aparece directamente por debajo. El diagrama de flujo (1)
corresponde al drea donde se encuentra el programa. Los componentes de los programas se
obtienen del panel de componentes (2). De aqui se selecciona un componente y se coloca en
el diagrama de flujo (1). Esto genera un comportamiento (3) que representa una accién por
realizar para el robot. Cada comportamiento posee entradas y salidas (en los lados izquierdo
y derecho, respectivamente). Cada comportamiento tiene una configuracion, que varia
dependiendo del tipo. Para configurar un comportamiento, se debe presionar el botén de
parametros (4). Esto abre un didlogo donde se puede ajustar los parametros del



comportamiento. Las distintas acciones se conectan mediante vinculos (5), que son los que
determinan el flujo del comportamiento del robot. El primer comportamiento debe
conectarse a la salida de inicio (6) que se encuentra a la izquierda del diagrama de flujo (1).
Similarmente, para indicar la finalizacién del programa, se conecta una salida del ultimo
comportamiento a la entrada de finalizacion (7) al lado derecho del diagrama de flujo (1).
Para enviar los comportamientos al robot y los ejecute, se oprime el botdn de reproduccion
(8). Es importante que el robot se encuentre endurecido antes de presionar este boton.
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4.2. Uso de Monitor

El software de Monitor es instalado automaticamente al correr el instalador de
Choreographe, y su funcion es la de dar informacion acerca de los robots Nao con que estén
conectados con el software, asi como administrar y acceder la caAmara del Nao.

Una vez instalado el software Coreographe (para estas pruebas se utilizd la version de
prueba por falta de nimero de licencia), solo es necesario abrir el acceso directo “Monitor

2.1.4” para utilizar el sistema.

Al abrir el software se presentard el siguiente menu:



Monitor Desktop
| =
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© 2014 - Aldebaran Robotics
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El cual permite desde la pantalla principal la administracién con los pluguin “Memory” y
Camera.

Y Abriendo la pestafia “Load Plugin” se presentaran todos los plugins que Monitor provee
para la administracién del Nao.

-
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Para utilizar los plugins es necesario conectar el robot Nao al computador y el mismo debera
aparecer en la siguiente pantalla.
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- Elicono del Nao en verde significa un Nao encendido y listo para su uso.

- Un Nao en rojo significa que fue detectado pero no es apto para conexiéon con el
mismo, ya sea por estar apagado o algun problema de conexién.

- Unicono Nao con linea punteada significa un Nao simulado.

Esta pantalla aparecerd automaticamente al tratar de abrir cualquier plugin de Monitor antes
de haberse conectado al Nao.

De no existir ningun Nao conectado se presentara la pantalla vacia:
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Y de no ser posible la conexidon con un Nao se presentard el siguiente mensaje:



58,

Could not connect to NaoQi. Make sure Nac(Qi is executed on the right IP and
listening to the port you have set...
Also make sur that another Monitor is not already connected to this Naeqi.

(&

Show Details...

Una vez lograda la conexién se puede hacer uso de los plugins, a continuacion se detalla el

uso de cada plugin:

4.2.1 Camera Viewer

Este plugin permite configurar aspectos de la camara del robot como resolucidn, saturacion
de color, frames tomados por segundo, deteccidn de rostros, o “marks” y niveles de balance
de contrastes brillos, asi también permite ver lo que él robot esta viendo, cambiar de camara
frontal o baja y tomar fotos o videos por medio de su cdmara integrada utilizando los iconos

de la parte baja de la pantalla.
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4.,2.2 Memory Viewer

Este plugin permite administrar los datos almacenados en la memoria del Nao (llamada
ALMemory), se recomienda al ser archivos xml de gran magnitud restringir las llaves por ser




abiertas para encontrar de manera mas rapida lo necesario. Una vez abierto el plugin se
presenta la siguiente pantalla:

*  Memory Viewer confic

| .E]NEW configuration file |

| ﬂﬂpen configuration file |

[ Do not use a config file (slow) ]

En la cual el usuario puede elegir si utilizar una nueva configuraciéon de llave, una
anteriormente creada o no utilizarla, con lo cual se seleccionara cada llave del sistema. Una
vez elegida las propiedades de llave, se presentara la siguiente pantalla :
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Donde se puede ver el nombre, si se debe llevar control de la llave, y si (llevando control de
lallave) se desea imprimir su grafico, su tipo (float, bool, int, string o invalido), su valor y por
ultimo el color con el que desea ser visto en el grafico.

Ademsds de ello se puede llevar control del grafico, de pararlo o correrlo, la velocidad de
refrescado del mismo, y la escala maxima, que puede tomar.



Una vez utilizado el plugin existe la posibilidad de guardar o unir (merge) la configuracion
utilizada, asi como importar informacién anteriormente guardada.

4.,2.3 3D sensor monitor

Aunque no cumple en nuestro caso, de contar el Nao con una camara 3D con este plugin se
)
podria recibir y ver los resultados de la camara con una resolucién de 320*240 pixeles a 10
frames por segundo, asi como ver la informacién de “depth” o distancia percibida por la
J
camara.

4.2.4 Laser Monitor

Aunque no cumple en nuestro caso del Nao contar con el addon “lazer head” este
plugin presenta los resultados del lazer, en la distancia definida por el usuario, y los
objetos detectados se marcan con una equis, se adjunta imagen con fines ilustrativos.
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4.2.5 Log View Monitor

Este plugin permite ver los logs enviados por el robot Nao y filtrar los que necesite el
usuario.



il

Filter: 1

Categary M ssage

H- robothealtmonitor
OKAOFaceDetection
[+ vision
ALMemory
ALBroker

Lewels:
Emror
Waming
Info
Verbose
Debug

4.,2.6 Service Explorer monitor

Plugin que permite administrar y ver los servicios que estan siendo corridos dentro del
Nao.

4.3 Webots for NAO

Webots for NAO permite lanzar un movimiento simulado del NAO en un mundo
virtual. Este nos ofrece un lugar seguro para probar el comportamiento de lo que
deseamos hacer, antes de correrlo en el robot real.

Webots for NAO es un release especifico de Webots 7, dedicado exclusivamente al uso
de un NAO simulado. El mismo define simulaciones para NAO predefinidas con sus
controladores listos para usar.

Para la instalacidn solamente hay que descargar el installer de Webots for NAO, segiin

sea el sistema operativo usado. Posteriormente correrlos y seguir las instrucciones
dadas.
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Entre las principales caracteristicas de Webots for NAO estdn que se puede conectar
Choregraphe con el robot simulado, probar el comportamiento del robot, monitorear
el NAO simulado, personalizar el mundo del NAO al poner y mover objetos.

5. NAOFlasher
NAOFlasher es una herramienta que permite actualizar el sistema operativo en un robot
NAO (OpenNAO).

Factory Reset
Este modo del NAOFlasher sirve para:

e Actualizar el software del NAO con un relevase determinado de OpenNAO.
e Restaura el sistema entero de manera similar al estado con el que el robot salié de la
fabrica.

Cualquier informacién que el robot tenga en el momento va a ser borrada durante el proceso
de actualizacion, al igual
que cualquier ajuste va a retornar a su estado por defecto. Este modo de recuperacién debe
ser utilizado cuando algo sucede
erroneamente y el NAO no arranca de manera correcta, cuando se desea restaurar el NAO a
un estado seguro y cuando se desea bajar la versién del NAO.

Para actualizar un NAO, los pasos a seguir son los siguientes:

1. Llave maya de 512MB o mas sin formato.



2. Imagen del sistema NAO (descargable desde doc.aldebaran.com).

3. Escribir la imagen a la llave maya con NAOFlasher.

4. Apagar el robot y conectar la llave maya en la cabeza del NAO.

5. Durante el inicio del sistema, la actualizacion ocurrird automaticamente.
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Mao Flasher
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Done




Mao Flasher
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6. Referencias

Guia de usuario de Choreographe:
http://doc.aldebaran.com/1-14/software/choregraphe/index.html
Guia para el uso de Monitor con NAO:
http://doc.aldebaran.com/1-14/software/monitor/index.html

Guia de Webots for NAO:
http://doc.aldebaran.com/1-14/software/webots/webots_index.html
Guia de NAOFlasher:

http://doc.aldebaran.com/1-14/software/naoflasher/rescue_nao_v4.html#nao-v4-upgra
de
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