Emio

Apprendre la robotique déformable

Hanaé Rateau
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Un robot - Emio

Reconfigurable et parallele

(2 cCOmPLIANCEROBOTICS 3



Un didacticiel - Emio Labs

Gratuit avec les contenus pédagogiques.
Contenus modifiables et création facile via Markdown

Quatre TPs et deux projets:
Lab 1- Modelling

Lab 2- Inverse Kinematics
Project 1- Pick & Place
Lab 3- Conception

Lab 4- Closed Loop
Project 2- Inspection
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emio-labs v25.x
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Labs Contents

Introduction: discover Emio and its software GUI

Lab 1. Models: discover and analyse different models

Lab 2. Inverse Kinematics: implement your own quadratic program
Project Pick & Place: solve a pick and place task

Lab 3. Design: design your own legs and gripper for Emio

Lab 4. Closed Loop: discover and implement a closed loop controller
Sandbox: set up Emio exactly how you want

Introduction

Overview

Before we begin the lab sessions, let's take some time to explore Emio and its software GUI
(Graphical User Interface).

‘ Emio v J
[ Software GUI v J
‘ Let's Try Emio v }
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Un simulateur - Sofa Robotics

Gratuit et libre

Sofa pour la robotique
Inclus dans Emio Labs
Connexion robot
facilitéee
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A venir...




Prochaines versions:

"% ~

Sofa Robotics Emio Labs
e Disponible sur MacOS e Disponible sur MacOS
e Compatible avec ROS2




logging.basicConfig(format=FORMAT, level=logging.DEBUG)
logger = logging.getLogger(__name_ )

f main():

APl Emio en Python i

camera.show_frames =
camera.track_markers = 1
camera.compute_point_cloud = True

Disponible sur PyPI et sous license GPL3
® pip install emioapi

emio.camera.parameters =

try:

logger.info("List of all Emi ices: "+str(EmioAPI.listEmioDevices()))
emio.connectToEmioDevice()

pa S d e Sofa logger.info( L c t )

logger.info("List used Emio de : "+str(EmioAPI.listUsedEmioDevices()))

(] Contréle deS mOteU rS logger.info(" of t : "+str(EmioAPI.listUnusedEmioDevices
e FEtdelacaméra

initial_pos

logger.info( [ n rad: {initial pos_pulse}")
emio.motors.max_velocity = [1000] * 4

emio.motors.angles = initial pos_pulse

Documentation et repo Github disponibles: tine.sleep(1)

emio.printStatus()

i=o
i<1e:
time.sleep(1)
print("--" * 20)

:’:Z:::lmm_,_ emio.camera.update()

logger.info(f . t emio.camera.parameters}")

logger.info( {emio.camera.show_frames}")

logger.info( 3 t ing: {emio.camera.track markers}")

logger.info( ra c te t oud: {emio.camera.compute point cloud
logger.info(f"Ca a ing: {emio.camera.is_running}")

logger.info( a len(emio.camera.trackers_pos)}")
logger.info( t cloud shape: {emio.camera.point_cloud.shape}™)
logger.info(f" - >: {emio.camera.hsv_frame.shape}")
logger.info(f ran [ emio.camera.mask_frame.shape}")

print("")

new_pos [((2*3.14)*((i+1)%8)/8)] * 4


https://docs-support.compliance-robotics.com/docs/next/Developers/emio-api/
https://github.com/SofaComplianceRobotics/Emio.API

Nouveaux contenus
pédagogiquues

Tic Tac Toe: TP |A & Vision par
Ordinateur

ROS2: TP introduction a ROS2
ROSA: TP LLM avec ROSA
SOFA: TP introduction a SOFA
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Emio et la XR =




Scénarios XR envisagés

Visualisation d’'état
Téléopération

Boucle haptique pour la
téléprésence
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Visualisation d’état

Réalité augmentée |c>ortative"g> et réalité augmentée immersive @

Sollicitation du matériau
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Erreur mesurée entre la
simulation et la caméra
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Téléopération - Virtuel » Réel

Simulation Réel
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Téléopération - Réel » Virtuel » Réel
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https://docs.google.com/file/d/1shq1BU-o1_i_Z8Y5NCyN7mw6k4h18Y7v/preview

Téléopération - Réel » Virtuel » Réel

Simulation
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Boucle haptique pour la télé-opération/-présence
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Challenges

Communication entre
la simulation et |la
scéne virtuelle

Insérer le jumeau
numeérique de la

simulation dans la
scéne virtuelle

Vitesse de la
simulation et de
communication pour
le retour haptique
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