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1) Qu’est-ce que Choregraphe

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/choregraphe overview.html

Choregraphe est une application multiplateforme pour ordinateurs, permettant de :
= Créer des animations, programmes et dialogues
= |Les tester sur un robot simulé, ou directement sur un vrai
= Surveiller et contrdler votre robot
= Enrichir les programmes Choregraphe avec votre propre code Python

Choregraphe vous permet de créer des applications contenant des dialogues, des programmes
pratiques ou/et puissants, tel que des interactions avec des gens, des danses, lecture et envoie d’e-
mails, sans méme écrire une ligne de code.

2)Installation

http://doc.aldebaran.com/2-1/getting started/installing.html#desktop-installation

2.1 Configuration minimum :

Un ordinateur connecté au réseau (Ethernet ou WiFi) avec :
- Processeur cadencé a 1.5GHz

- Mémoire vive de 521Mo

- Une carte graphique compatible OpenGL

Systeme d’exploitation Version supportée

Linux Ubuntu 12.04 LTS (Precise) et supérieure

Windows Microsoft Windows XP service pack 3,
Microsoft Windows 7 ou 8

Mac Mac OS X version 10.7.1 Lion

Mac OS X version 10.8.3 Mountain Lion

2.2 Installation de la suite logicielle Choregragphe

Etape Action

1 Vérifier que vous avez les privileges Administrateur
2 Récupérer linstallateur de Choregraphe selon le systéme d’exploitation de votre
ordinateur :

= choregraphe-suite-x.x-1linux32-setup.run
= choregraphe-suite-x.x-linux64-setup.run
" choregraphe-suite-x.x-mac64-setup.dmg
" choregraphe-suite-x.x-win32-setup.exe
Vous pouvez télécharger la derniere version depuis le site Aldebaran Community
3 Lancer le programme d’installation avec les privileges Administrateur
4 Accepter la licence et suivre I'assistant d’installation

Note pour Windows : Si cela n’est pas déja fait, I'assistant d’installation va également installer
Bonjour, un outil congu par Apple.
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Note pour Linux: Vous pouvez rencontrer des difficultés avec I'accélération graphique si vous

n’avez pas les bons pilotes. Dans ce cas, utilisez la commande suivante pour lancer Choregraphe :
./choregraphe —-no-ogre

2.3 Activation de la licence Choregraphe

La premiere fois que vous démarrez Choregraphe, vous serez invités a saisir une clé de licence
valide.

2.4 Déploiement de Choregraphe

Pour déployer Choregraphe sur plusieurs ordinateurs, utilisez I'installeur en ligne de commande
avec les parametres suivants :

Linux
sudo choregraphe-suite-x.x-1linux{32,64}-setup.run --mode unattended --
installdir <destination directory> --licenseKeyMode licenseKey --

licenseKey <your choregraphe license key>

Windows
choregraphe-suite-x.x-win32-setup.exe --mode unattended --installdir
"<destination directory>" --licenseKeyMode licenseKey --licenseKey

<your choregraphe license key>

Mac
sudo open choregraphe-suite-x.x-mac64-setup.app --args --mode unattended
--installdir <destination directory> --licenseKeyMode licenseKey --

licenseKey <your choregraphe license key>

3)L’interface graphique

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/interface.html

3.1 Menu
File

New project Nouveau projet

Open project Ouvrir un projet

Save projet Enregistrer le projet

Add new content Ajouter un nouveau contenu Ajoute un programme, du dialogue ou

Import content Importer du contenu des fichiers au projet

Project Properties Propriété du projet Ouvre la fenétre de modification des
propriétés du projet

Import project Importer un projet Ouvre et enregistre les projets sous

Export project Exporter le projet une ancienne version de Choregraphe
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Edit

Undo Annuler

Redo Répéter

Preference Préférence Ouvre la fenétre de modification de la

configuration du logiciel Choregraphe

Connection

Connect to... Se connecter a... Geére les connexions. Le premier ouvre

Disconnect la fenétre de connexion

Connect to virtual robot

Upload and Play Téléverser et lancer Démarrer ou arréter le programme

Stop Stop ouvert
Debug/Errors Output Ouvre le panneau des journaux (log)

View
Ouvre et ferme les panneaux de Choregraphe. Il est possible d’enregistrer, d’ouvrir ou de
réinitialiser I'organisation de ses panneaux avec Save Layout, Open Layout, Reset Views.

Help
Donne acces a la documentation, aux statistiques et aux sites Aldebaran
Dans le sous-menu About Choregraphe, vous pouvez retrouver la version de votre
Choregraphe

3.2 Barre d’outils

cee eax a e el @ CF © « @ am
Boutons Fonction
a8 & @& Nouveau, ouvrir et enregistrer le projet
e Annuler et répéter
= ] = . , . .
T ) Connexion, déconnexion, reconnexion
> (m

S
U l

Exécuter et arréter le programme en cours de modification

Signale lorsqu’il y a une erreur dans I'exécution du programme. Il ouvre
également le panneau des journaux (log)

Barre de progression du chargement du programme avant exécution

Régler le volume du robot

Activer ou désactiver le mode Animation. La couleur indique le statut
vert=désactivé, orange=pareillement activé, rouge=activé

Activer ou désactiver la vie autonome

Faire reposer le robot. Il s’accroupira ou s’assoira selon sa posture et
relachera tous ses moteurs

Réactiver le robot. Il se lévera ou s’assoira selon sa posture

Niveau de la batterie
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4)Les panneaux

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/interface.html

Par défaut, un certain nombre de panneaux sont affichés et disposés ainsi :

L Unttied* - Choregraphe (Connected to & virtual robot) =

Me Dot Cowecton Vew Meb
D@ & o>

Praject content

Ca—
4

standed X | adanced X | 540

Avdo =
Seund

b Vo

B8 '
G
&) oaoy
[ s

[S set Language

Sary scee text. Note Bhat you must open the
ek ko anter the text.

A0l
¢ @&
I
] -
< Resosce vewe (', &8 B
Prowses « Dalog © b
T rl ' Samames
< Memcry satter #
+ & @
£ £ Radet ven ) T —
Datgver_1 (o5 vewer B <oty
L betawcar oo s
manfest emi
te Sove Lyt
Load Layout
e ]
tor e .
-— - - O &
sundwd X adarced X 140 Fre QO O &-
8 B Auto -
2 4 Sound
vocs L)
S Anrmates say Resource vewe 2 Owep
3% Coce Resources Owner =
= Al resources
& Dacy Sute
Al metons
Say = Leds
B LT
= Gerwn wtng -
. dode
Say . 0
Say some text Toie Bt you muat soen Be
Sox 3 ey B Seat. Rebeshperod tnsk |30 o

Logvewe | Memory sstte Resssce vewe

A) Project content
B) Box libraries

C) Zone de travail
(Flow diagram)

D) Pose library et
Video Monitor

E) Robot View et
Robot application

A) Script editor

B)

Ressource viewer,
Memory watcher et
Log viewer

C) Dialog

D) Undo stack
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4.1 Box libraries

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/box libraries panel.html

4.1.1 Présentation

Une bibliotheque de boite est une liste de boites. Cette liste peut étre organisée avec des
répertoires.

Une bibliotheéque de boite est utile lorsque vous devez souvent utiliser les mémes boites. Vous
pouvez créer votre propre bibliotheque, enregistrer vos boites et les réutiliser plus tard.

Une fois les boites placées, elles sont copiés dans le programme. De ce fait, vous pouvez utiliser et
partager un programme sans posséder de bibliotheques de boite.

Pour utiliser une boite, il suffit de faire un glissé/déposé de la boite vers la zone de travail

€ Untaied® - Choregraphe (Cosected to  virtual robot) = =101 x|

Me £t Cowectn Vew b

4.1.2 Les bibliothéques par défaut

Les bibliotheques ouvertes par défaut et en lecture seule :
Standard : contient les boites élémentaires pour créer un premier projet
Advanced : fournit des boites plus techniques
Tablet : Pas pour NAO. Elle contient des boites uniquement pour le robot Pepper

4.1.3 Enrichir une bibliothéque

Utilisez le bouton New ou Open pour créer ou ouvrir une bibliotheque.

Cliquez sur I'onglet de votre bibliothéque pour la sélectionner et I'afficher.

Sur la zone de travail, dans votre programme, sur la boite que vous voulez ajouter a la
bibliothéque, faites clic-droit > Add to library.

Pensez a enregistrer la bibliothéque via son bouton save. Les bibliotheéques standards ne sont pas
modifiables.
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4.1.4 Description du panneau

4.2

standard X advanced | tablet

Say

Search

= Audio
® Sound
Voice

E] Animated Say

('?} Choice

E\ Dizlog

. @ Set Language

9 Speech Reco.

Behavior
Communication
Data Edz

Flow Control
LEDs

Math

Motions
Sensing
System
Templates
Trackers

Vsion

World Representation

CRURCRCR R R RCRCR RO RS

Say some text. Note that you must open the box to
enter the text.

Pose library

A) Les différentes bibliothéques sont
affichées sous forme d’onglet

B) Les boites de programmations

C) Description de la boite sélectionnée

D) Boutons :

New, Open Save, Save as, Save All

Traduisez par : Nouveau, Ouvrir,
Enregistrer, Enregistrer sous et Tout

enregistrer

E) Champ de recherche

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/pose library panel.html

[Foselibrary E

- ol o
=) Baszics

o

« StandZero

‘ “ * Standinit

e i

Stand

La bibliotheque de posture est un regroupement de boites de posture.
Les boites de posture sont un ordre au robot de se mettre dans une position. Elles s’intégrent
comme de simple boite de programmation dans votre programme.

A la différence, des boites de programmation, pour ajouter une nouvelle boite, vous devez
d’abord mettre le robot dans la position a mémoriser. Puis vous devez utiliser le bouton Add position.
Enfin, n’oubliez d’enregistrer le travail avec le bouton Export.

ATTENTION : Les boites de posture ne calculent pas les positions intermédiaires pour arriver la
position souhaitée, de facon sécuritaire. Par exemple, elles ne feront pas se lever, s’assoir ou tout
autre action nécessitant une séquence de mouvement. RISQUE DE CHUTE.
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4.3 Video monitor

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/video_monitor panel.html

4.3.1 Présentation

Yideo manitor @®

m @& & @@ O

Ce panneau permet d’avoir un retour vidéo de la caméra active, ainsi que d’apprendre des
nouveaux objets.

Bouton fonction
> |\II Active ou désactive le retour caméra
Play - Pause
. &,/ ] Basculement dans le mode d’apprentissage d’objets
3 earn

( al Ouvre ou enregistre la base d’objets
- Import “— Export
— Nettoie la base d’objets en cours
"= Clear
. Charge la base d’objets dans le robot
Send

4.3.2 Reconnaissance d’objet

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/tutos/recognize objects.html

Le robot ne peut travailler qu’avec une seule base d’objets a la fois. Cette base peut étre changée
en cour d’exécution, soit manuellement avec le bouton Send, soit par programmation avec le module
ALVisionRecognition.

Astuce : Vous pouvez intégrer la base d’objets dans les fichiers du projet. De ce fait, la base sera
toujours disponible par le programme, mais a vous de programmer son chargement/activation.

.JI M 84 200 Carpentras
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Pour apprendre un nouvel objet a NAO, commencez par lui présenter I'objet.
Appuyez sur le bouton Learn qui fera une photo avec un retardateur.
Video monitor

0006 ee

Détourez I'objet soit par clic, soit en dessinant le contour
Video monitor

Une fois détourée, une boite de dialogue s’ouvrira pour que vous puissiez saisir le nom de I'objet,
ainsi que d’autres informations facultatives

Fosoman |

R

-JI M 84 200 Carpentras
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Une fois que vous avez appuyé sur le bouton OK, I'objet est inséré dans la base d’objets en cours
sur votre ordinateur.

Vous pouvez ajouter d’autres objets en recommencant la manipulation. Pensez également a
enregistrer votre travail (bouton Export) si vous souhaitez réutiliser la base créée.

Pour que NAO reconnaisse les objets que vous avez détourés. Vous devez charger la base d’objets
dans le robot, soit manuellement avec le bouton Send, soit par programmation, effacant
définitivement la base précédente.

4.3.3 Interagir aux objets reconnus

Une fois activée, la boite Vision Réco. émettra un signal avec le nom de objet reconnu

Vision Reco. EI

>

4.4 Project content

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/project content panel.html

4.4.1 Présentation:

n n . A) Icone du projet
e 8) Nom du projet
| Untlﬂed n

‘l- e s C) lIdentifiant unique du projet ou de
, " I"application (Application ID)

Properties |~

= € (@ D) Ouvre la fenétre des propriétés du projet
E _____ Eh;:ﬁ;vtrm E) Fichiers contenus dans le projet

|| manifest.xml ﬂ

Untitled.pmi

Le projet est un ensemble de fichiers, de programmes et de dialogues. En réalité, lorsque vous
travaillez avec Choregraphe et que vous exécutez un programme, vous transformez le projet entier
en application. Ce dernier est alors envoyé au robot avant d’étre exécuté. Ceci est automatique,
transparent pour 'utilisateur et assure la présence des fichiers joints aux programmes.

Dans un projet standard, vous pouvez les fichiers suivants :
= Le fichier PML est le projet.
= Le fichier manifest.xml sont les propriétés du projet
= Les fichiers XAR sont les programmes
= Les fichiers DLG et TOP sont les dialogues

.JI M 84 200 Carpentras
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4.4.2 Propriété du projet

C’est dans cette fenétre que vous modifiez I'icOne du projet, son nom (B) sous différentes langues

(C) et (D)
=]

S

Desplayerd language  Englsh (UmiedSiates) >

Select your pactage comtentt pportrd lanquages: hoccried lnig e
Linided Ersghah (Lt e Language Independent
- b s Macly
Brsr
¥ @ behwas_1 Portuguess [Bral)

SERCTpEn L AnQAAES: Chiness

Erglhsh (Lirked tates] [=
Cuaresh

Cusich

S anen desrgbee Patuguese Forugal)

Buoled i el Wil e eita:

l‘m]x'&mw

En sélectionnant les différents éléments de la partie de gauche (A), vous pouvez également
modifier les propriétés des programmes pour modifier son nom et modifier les interactions avec la
vie autonome.

Voir le lien pour la partie suivante pour plus d’information
http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/project content panel.html#behavior-
property-list

4.5 Script editor
http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/scritp editor panel.html

Ce panneau s’ouvre tout seul lorsque vous souhaitez modifier du code Python. C’est un éditeur
de code Python avec coloration syntaxique. Vous pouvez modifier certaines options de I'éditeur dans
les préférences de Choregraphe

.JI M 84 200 Carpentras
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Sopteditor |

Python box X

1] klass MyClass(GeneratedClass):
der init  ( ):
GeneratedClass. init (self)

der o:\I:'.;.vuL_ulnS'.::r t( ):s
$self onScopped() factivate the output £
the box
pass

def onInput onStop( |
load() #1it i

the clean he box 13

O QO A\

4.6 Robot Applications

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/robot applications.html

4.6.1 Présentation

Le panneau Robot applications affiche les applications installées dans le robot.
Il vous permet de :

= Démarrer, arréter ou supprimer une application
= |nstaller des applications ou le projet Choregraphe en cours

= Définir un démarrage automatique pour les programmes lorsque que robot démarre

) O —— e A) Barre d'outil
@ @ K @

B) Liste des applications

JastUploadedChoregrapheBehavior / - . . . .
== ? P _ N C) Visualisation du démarrage
. SV .
I automatique
AT
B e N>
Animation Library (498) E D)ABouton pour démarrer ou
= ﬂ arréter le programme
84 200 Carpentras
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4.6.2 Liste des applications

Une application est un projet qui a été "empaqueté" pour étre distribuer ou installé dans un
robot.

La liste des applications est sur deux niveaux. D’abord il y a I'application avec son icone en gros
format, son nom et son identifiant unique (application id). Au seconde niveau, il y les programmes
qgue I'application contient.

n A) Icone de I'application

Robot Applications k|

. B) Nom de I'application
A (N (am
' i } C) Identifiant unique (Application ID)

- . JastUploadedChoregrapheBehavior
: ! destliploaded ChoregrapheBeahavior

ﬂ D) Bouton pour afficher ou masquer

B P My first app = - le contenu de I'application
‘«.j’ jpo_hello_18march2013/ __

-» E) Les programmes avec leur nom

@ sit_down N respectif

stand_up

JlastUploadedChoregrapheBehavior est une application spéciale. Elle est le dernier programme
gue vous avez lancé avec Choregraphe.

4.6.3 Barre d’outils

Bouton Fonction

Installe le projet en cours comme une application dans le robot

Package and Install

& cemove Supprime I'application sélectionnée

(N Définit si un programme doit se lancer automatiquement au
“-= Toggle default state démarrage du robot

'x.:'l Stop all Arréte tous les programmes en cours d’exécution

ATTENTION : Faites attention a ce que les programmes, qui démarrent automatiquement, ne
s’entrent pas en conflit. Dans le cas contraire, il pourrait y avoir des risques de comportement
hasardeux par le robot.

.JI M 84 200 Carpentras
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4.7 Resource viewer

o
Resources Owner =
= All Resources

4 State
=i All motors
& Head ALFrameManager__test_resource__root_ MainBox_1__Behavi__ Hello_ Hello_1
= Arms
= Left arm
ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behavl__Hello_ Hello_1
LShoulderPitch ALFramel.\anager:(es:tresc-_rce:vc-o::MamSDx:1:Seha.‘2:'.\'x:-ei‘.'.’loe-Fmehead_1
LShoulderRoll AlLFrameManager__test resource_ root_ MainBox_1_ Behavi_ Hello_ Hello_1
ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behav2_ Wipe_ WipeForehead_1
LEIbowRoll AlLFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behavl__Hello__Hello_1
ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behav2_ Wipe_ WipeForehead_1
LEIbowYaw ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behavi__Hello_ Hello_1
AlLFrameManager_ test resource_ root_ MainBox_1_ Behav2_ Wipe_ WipeForehead_1
LWristYaw ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behavi__Hello__Hello_1
ALFrameManager__test_resource__root _MainBox_1__Behav2__ Wipe WipeForehead_1
LHand ALF Manager__test_i __root__MainBox_1__Behavi__Hello_ Hello_1
ALFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behav2_ Wipe__ WipeForehead_1
& Right arm AlLFrameManager__test_resource__root__MainBox_1__Behavl__Helio_ Hello_1
# Legs
+ Leds
# Tactile sequences
Camera setting
= Audio
= Speakers
Speech Al FrameManager__test_resource__root__MainBox_1__behavior_layer5__ G gs__Say_1
Audio player
& Microphones -
Refresh period (ms) 100 =

Le panneau Resource viewer permet de visualiser les réservations des ressources.

Les ressources sont les actionneurs ou des capteurs. Un programme ou une boite de
programmation peuvent se réserver une ressource pour éviter que d’autres programmes ou boites
de programmations les utilisent en méme temps.

Concrétement, la réservation n’est qu’un "ticket" et la ressource reste physiquement accessible. Il
faut que chaque programme vérifie la ressource et joue le jeu pour que le systéeme fonctionne.

4.8 Dialog
http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/dialog panel.html

Ce panneau est un retour des échanges oraux avec NAO.

Dialog | A) Champ pour saisir un message a
|1-Human: "hello” (100%) communiquer avec NAO
" Robat: "hello young padavan " ||
ﬂ Robot: ™ ___‘E
B) Les messages en vert sont ce que NAO entend
et comprend avec le niveau de compréhension.
A partir de 50%, le message est validé

C) Les messages en bleu sont les phrases que
NAO dit

--lwhat's up|
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49 Memory watcher

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/memory watcher panel.html

Ce panneau permet de voir la valeur de n'importe quel élément de la mémoire (ALMemory) du
robot.

H
MHame Nature Value

Al TextToSpeech/CurrentSentence DATA Hella, my friend
AlTextTaSpeschTextDone DATA 0
AlTextToSpeech/Text Started CATA 1
BahaiorsRun DATA
DevicelSubDewcelistLHand/Postion/SansorMalue ChATA, o
Dwwvic el SubDevicelistLHand/Speed/Sensor/Value DATA 0
DevicalSubDewcelistLHandTouch/Back/SansorValue CATA o
DwevicelSubDeviceLlistLHand/Touch/Left/Sensor/Value DATA 0
Dewca/SubDewcelist REIbowRollPastion/SensorValue DATA ]
redBaliDetected EVENT
nightFostContact DATA 0
<Select memory keys io walch>

Penad 0.21s =| ® Start Recording

Par défaut, il n’y a pas de valeur affichée. Vous devez d’abord indiquer, a ce panneau, ce que vous
voulez voir.

Pour ajouter une valeur, double-cliquez sur la zone <Select memory keys to watch>, sélectionnez
les éléments qui vous souhaitez avoir et cliquez sur OK.

Il est possible de faire un enregistrement au format CSV des valeurs lues. Cliquez sur Start
Recording, ensuite nommez le fichier de sortie, puis votre enregistrement débute immédiatement au
rythme d’échantillonnage défini par le champ Period.

4.10 Robot View
http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/robot 3d view.html

Le panneau Robot View est un affichage 3D de la posture du robot
£
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En cliquant sur les membres du robot, il est possible de piloter les moteurs du robot (a condition

gu’elles soient asservies).
&

-57.9 : O

-

4.11 Log viewer

H 0 B

A) Les glissieres permet de modifier la
position de I'articulation.

B) Position réelle de I'articulation (retour
capteur)

C) Voyant d’enregistrement. Il indique s’il y
a une position clé pour I'articulation, au
moment sélectionné de la timeline ouverte.

D) Activer ou désactiver I'asservissement
des moteurs du membre visualisé
uniqguement

E) Si l'autre membre est également
asservissement, cette case permet de
piloter de facon  symétrique les
articulations.

http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/debug window.html

Ce panneau est un journal. Il affiche des messages de programmation comme des erreurs, des

avertissements, des informations.

< el

Z\cuﬁ\ém; E,

Log viewer

o 0

[ERROR] behavorbox: _Behaaor__curreniChoregrapheBehaiord6T0TIZ02_ root_ Setlanguage_2: Box creation failed with the enmor

<type ‘exceptions RuntimeEmor>
Al Proccy:-constnictor
Module ‘ALSpeechRecognition’ not found

Shovw all bogs

Lag Level: | Info s

=l ERM
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4.12 Undo stack
http://doc.aldebaran.com/2-1/software/choregraphe/panels/undo stack panel.html

Ce panneau est simplement la pile de la fonction Annuler et Répéter (ctrl+z et ctrl+y)

£
= <empty>
Drag selection in diagram
Add a new box (Set Language)
Add a new link (from root to Set Language)
Add a new link (from Set Language to Introduction)
Delete selection in diagram: link (from root to Introduction)

Drag selection in diagram
Drag selection in diagram
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