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Origines du Projet Poppy
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Expérimenter les variations
morphologiques

Faire des expérimentations dans le
monde réel

Travail reproductible pour la
communauté scientifique

(a) bended thighs

(b) straight thighs





http://www.youtube.com/watch?v=P15V3UwmXnc



http://www.youtube.com/watch?v=52Lqz3xDBvc
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Une plateforme de robotique
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Une famille de robots

De nombreuses formes possibles utilisant
les mémes caractéristiques



Une famille de robots
Poppy Humanoid
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Une famille de robots

Des variations de ’humanoide




Une famille de robots
Le Poppy Torso
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Logiciel Mécanique Electronique
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http://www.youtube.com/watch?v=JcmngtBe9I8

Free Software
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Free as in Freedom
e Contrdle moteur (pypot) e Meécanique (Onshape,
e Contréle haut niveau Solidworks)
e Electronique (Eagle,
CircuitMaker)

@ https://qgithub.com/poppy-project


https://github.com/poppy-project

Utilisation du robot
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Snap! Jupyter
= N
Monitor and Control Build Your Own Blocks Python, Terminal

Q =2

Configure the robot Reboot the robot What happened?

Q)

Shutdown the Raspberry-Pi
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In this notebook, you will learn the first steps for controlling an Ergo Jr. In particular, you will see how:

« Createin Python the robot
« Learn how to control its motors
« Read values from the motors (such as position)

Create the Robot in Python

14 & movement by demonstation. You have o ress ¥, %, and i my i lorari
e s Torwomity e prs " First, you have to import the class representing your creature from the poppy librar

In [ ]: from poppy.creatures import PoppyErgodr

Then, you can directly “instantiate” it

In [ ]: ergo_jr = PoppyErgodr




Communauté - Open Source

Profiles

(Demandes regues pour obtenir les sources Oct13-Jan14)

Plateforme expérimentale Support pédagogique

(Lycée, Université)

Recherche :
S Education . .
35 % 37 9 Projets robotique
(Fab Lab, Hackerspace)

Art

4% |ndustrie Médiation sc,ientifique
24 % (Musée)

Base pour R&D




Robotique open-source pour I'enseignement des

sciences du numerique

Poppy Education
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Logo turtle
1969

“l am convinced
that the best
learning takes
place when the
learner takes
charge.”

—Seymour Papert

Constructionism




Objectifs pédagogiques
Initiation aux sciences du numérique

Réflexion sur les enjeux

Méthodes pédagogiques

Une démarche d’investigation scientifique
Un travail coopératif autour de projets

“L’erreur n’est pas une faute”

Cible

College et Lycée




Outils pédagogiques



Caractéristiques

;‘g POPPY






http://www.youtube.com/watch?v=T1ZxHZ0POk0



http://www.youtube.com/watch?v=32328oScJCg



http://www.youtube.com/watch?v=0otXtF8J_Z4

Activités pedagogiques



Co-creer avec les enseignants

Formations et préts (70 robots)
Mise a disposition d’activités
Tester en classe

Retours utilisateurs






http://www.youtube.com/watch?v=Z8fkIhn5r-I



http://www.youtube.com/watch?v=veVoBb6nY_I

3 étapes :

e Algorithmes
« Mouvements
« Traitement d’images



http://www.youtube.com/watch?v=usDAgvcEXJA



http://www.youtube.com/watch?v=0UPDLsFNaLw

Race Project






http://www.youtube.com/watch?v=7D2tlr0y_yQ

Ressources
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Activités « clés en main »

Ce livret propose des octivités
at des petits défis & réaliser pour

Apprendre s familiariser avec le robot
& programmer

Poppy Ergo Jr
en Snap!

Poppy Ergo Jr et le langoge
de programmation Snapl.

Partie 2:

Programmer )
par démonstration - Partie 5:
Si... glers... !

Le robot Poppy Ergo Jr est capable de mesurer
on femps réal la position de ses moteurs. Ainsi
lorsqu'on les fait bouger manusllement, i peut Un branchemant conditionnsl do type
enregistrer les mouvements effectués pour

les roproduire ulterieurament.

Si... Alors... permet de faire exécuter
des instructions selon si une condition
B N'hésitez pas & nous rejoindre sur nofre forum iconnks ushiele- o Tion
e (forum.poppy-project.org, catégorie Education)
opPY pour partager vos productions et poser
foutes les questions que vous souhaitez !
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T Poppy et O Er e
€ = C B hitpsy/forum.poppy-projec

; :
La communauté - RAZOR IMU interface for

Nouveau logo poppy

. Le forum ok
. La documentation S

Publishing forum content




Ateliers de samedi
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Montage du robot

https://docs.poppy-project.org/fr/



https://docs.poppy-project.org/fr/




Merci !
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