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Chapter 1. Introduction

Cefichier contient la documentation URBI pour les robots ERS7, ERS210 et ERS220. Vous trouverez ici
uneliste et une description de tous | es péri phériques disponibles et des fonctions spécifiques aux différents
robot.

Consultez http://www.urbiforge.com pour les news et lesmise ajour.

Ceci n'est pas un didacticiel. Consultez le didacticiel URBI pour une introduction & URBI.



http://www.urbiforge.com

Chapter 2. Groupes standard et
parametres

Les UObjects correspondants au moteurs et périphériques de I'aibo doivent étre initialisés avec leur iden-
tifiant Open-R: | egRF1 = new nmotor ("PRM /r2/cl-Joint2:21");

L es groupes suivants sont disponibles:

group objects { motors, binotors, |eds, touchsensors,
i rsensors, buttonsensors, accel sensors,
generi csensors,
vi deo, audio_in, audio_out,
canera, speaker, mcro
b
group hardware { notors, binotors, |eds, touchsensors,
i rsensors, buttonsensors, accel sensors,
generi csensors,
canera, speaker, mcro
1

group software { ball, colornap, novenent };

group | egRF {l egRF1, | egRF2, | egRF3},

group | egLF {legLF1,1egLF2,I|egLF3},

group | egRH {l egRHL, | egRH2, | egRH3},

group | eglLH {l egLHL, | egLH2, | egLH3},

group legs {legRF, I|eglLF,|egRH | egLH}
group legl {legRF1,I|egLF1,I|egRHL, | eglLH1},
group leg2 {legRF2,1egLF2,|egRH2, | eglLH2},
group leg3 {legRF3,IegLF3,|egRH3, | eglLH3},

group | egFl {l egRF1, | egLF1},
group | egF2 {l egRF2, 1 egLF2},
group | egF3 {l egRF3, | egLF3},
group |l egHl {l egRHL, | egLH1},
group |l egH2 {l egRH2, | egLH2},
group | egH3 {l egRH3, | egLH3},

group |l egRl {l egRF1, | egRH1},
group | egR2 {l egRF2, | egRH2},
group | egR3 {I egRF3, | egRH3},
group |leglLl {legLF1,|egLH1},
group leglL2 {legLF2,|egLH2},
group |l eglL3 {legLF3,IegLH3},

L es groupes suivant sont seulement disponibles sur I'ERS-7 :

/'l ERS-7




Groupes standard et paramétres

group head {neck, headPan, headTi | t, nout h},
group tail {tailPan,tailTilt},
group ears {earR earl},

group | edF {ledF1,|edF2, | edF3, | edF4, | edF5, | edF6, | edF7,
| edF8, | edF9, | edF10, | edF11, | edF12, | edF13, | edF14},

group | edHead {nopdeR, nodeG nodeB, | edHC, | edHW,
group | edBW {| edBFW | edBMV | edBRW},
group | edBC {I edBFC, | edBMC, | edBRC},

L es groupes suivant sont seulement disponibles sur I'ERS-210 :

/1 ERS-210

group head {headRol |, headPan, headTi |l t, nout h},
group tail {tailPan,tailTilt},

group ears {earR earl},

group | edT {l edTB, | edTC},
group | edE {Il edELL, | edEM_, | edEUL, | edELR, | edEMR, | edEUR},

L es groupes suivant sont seulement disponibles sur I'ERS-220 :

/1 ERS-220

group head {headRol |, headPan, headTilt},

group ledTail {ledTailC |ledTail R | edTail L},

group | edFace {ledBL, | edCL, | edBR, | edCR, | edFL, | edFR, | edHead, | edA, | edB, | edC, | edRetr a
group | edBack {ledL1,!|edL2,!edL3,!|edR1l,|edR2,|edR3},




Chapter 3. ERS-7

Les moteurs

L es périphériques suivants sont des articulations, avec le débattement (range) correspondant indiqué:

| egRF1 range=[ - 134. 000000, 120. 000000]
| egRF2 range=[ - 9. 000000, 91. 000000]

| egRF3 range=[ - 29. 000000, 119. 000000]
| egRHL range=[ - 134. 000000, 120. 000000]
| egRH2 range=[ - 9. 000000, 91. 000000]

| egRH3 range=[ - 29. 000000, 119. 000000]
| egLF1 range=[ - 120. 000000, 134. 000000]
| egLF2 range=[ - 9. 000000, 91. 000000]

| egLF3 range=[ - 29. 000000, 119. 000000]
| egLHL range=[ - 120. 000000, 134. 000000]
| egLH2 range=[ - 9. 000000, 91. 000000]

| egLH3 range=[ - 29. 000000, 119. 000000]
neck range=[ - 79. 000000, 2. 000000]
headTi | t range=[ - 16. 000000, 44. 000000]
headPan range=[ - 91. 000000, 91. 000000]
tail Pan range=[ - 59. 000000, 59. 000000]
tail Tilt range=[ 2. 000000, 63. 000000]
nout h range=[ - 58. 000000, - 3. 000000]

Pour chacune de ces articulations, vous avez les champs suivants:

val: Lavaleur del'articul ation.

force: Le couple mesuré al'articulation.

uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :

Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte

avant droite |egJl
avant droite |egJ2
avant droite |egJ3
arriére droite |leg
arriére droite |leg
arriére droite |leg
avant gauche |egJl
avant gauche |egJ2
avant gauche 1egJ3
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg

Site (v) cou tiltl

Inclin
Azi mut
Azi mut
Inclin
Bouche

aison téte tilt2

(H téte
Queue

ai son queue

load: La charge de I'articulation. O signifie "mou”, et 1 signifie ““totallement asservie". Les valeurs

intermédiaires donnent des résultats intermédiaires.
PGain: Le gain P del'articulation.

IGain: Legain | del'articulation.

DGain: Legain D del'articulation.

PShift: Le déplacement P de I'articulation.

I Shift: Le déplacement | de I'articulation.

DsShift: Le déplacement D de l'articul ation.

Leds, switches(interrupteurs),

| edF1 range=[ 0. 000000, 1. 000000] : Face light1l
| edF2 range=[ 0. 000000, 1. 000000] : Face light2
| edF3 range=[ 0. 000000, 1. 000000] : Face light3
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| edF4

| edF5

| edF6

| edF7

| edF8

| edF9

| edF10
| edF11
| edF12
| edF13
| edF14
| edBFC
| edBFW
| edBMC
| edBMV
| edBRC
| edBRW
| edHC

| edHW
nodeB
nmodeG
nmodeR
earL
earR

W Flswitch
| edW FI

range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.

000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.

000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]

Pour chacun de ces périphériques, il y ale champs suivant

« val: Lavaleur du périphérique.

Face |ight4

Face |ight5

Face |ight6

Face |ight7

Face |ight8

Face |ight9

Face |ight10

Face light1l1

Face light12

Face |ight13

Face |ight14

Back light(front, col or)
Back light(front,white)
Back |ight(m ddl e, col or)
Back |ight(m ddl e, white)
Back |ight(rear, color)
Back |ight(rear,white)
Head |ight(col or)

Head | i ght (white)

Mode | ndi cat or (bl ue)
Mode | ndi cat or (green)
Mode 1 ndi cat or (red)

Oeille gauche
Oeille droite
Wreless LAN switch
Wreless |ight

Il'y a deux modes de fonctionnement différents pour les leds disponibles sur ERS7. Le mode dans
lequel elles fonctionnent est appelé led mode. Vous pouvez le modifier par la variable globae
gl obal . | edMode (lavaleur par défaut est 0). Les lumiéres qui seront allumées (sur lafigure), et les
couleurs de ces lumiéres dépendent du mode choisi. A cause decela, il n'y apas de reel mapping 1-1 entre
un nom de led et laled physique sur le robot ERS-7.

Les capteurs

pawLF

pawLH

pawRF

pawkRH
accel X
accel Y
accel Z

chi nSensor
backSensor F
backSensor M
backSensor R
headSensor
di st anceChest
di st anceNear

r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]
r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 60. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 60. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 60. 000000]

r ange=[ 0. 000000, 35. 000000]

r ange=[ 19. 000000, 90. 000000]
r ange=[ 5. 700000, 50. 000000]

patte
Patte
Patte
Patte
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur

avant gauche, paw sensor
arri ére gauche, paw sensor
avant droite, paw sensor
arriéere droite, paw sensor

d' accel eration (avant-arriere
d' accel eration (droite-gauche
d' accél ération (haut-bas)

ment on ( Chi n)

dos (avant)

dos (mlieu)

dos (arriere)

téte

corps di stance

téte distance (proche)
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di st ance range=[ 20. 000000, 150. 000000] : Capteur téte distance

Pour chacun de ces périphériques, vous avez les champs suivants

val: Lavaleur du périphérique.

La cameéra

L e périphérique caméra sur aibo est appelé caner a. Les champs disponibles sont:

val: L'image (binaire).

shutter: Vitesse del'obturateur de la caméra: 1=SL OW (lent par défaut), 2=MID (MOY EN), 3=FAST
(RAPIDE).

gain: Gain delacaméra: 1=LOW, 2=MID, 3=HIGH (par défaut).

wh: Balance des blancs de la caméra: 1=INDOOR (intérieur par défaut), 22OUTDOOR (extérieur),
3=FLUO (éclairage fluo).

format: Le format de I'image de la caméra: 0=Y ChCr 1=jpeg (par défaut).

jpegfactor: Le facteur de compression JPEG (0 a 100). par défaut=80.

resolution: Larésolution de I'image: 0:208x160 (par défaut) 1:104x80 2:52x40.
reconstruct: Reconstruction de I'image a haute résolution(lent): 0:non (par défaut) 1:oui.
width: Largeur de I'image.

height: hauteur de I'image.

xfov: Camerax FOV (degrées).

yfov: Cameray FOV (degrées).

Haut-parleur

L e périphérique Haut-parleur sur Aibo est appelé speaker . Les champs disponibles sont:

val: Le son ajouer.
playing: Egal a1 quand il y aun son ajouer, 0 sinon.

remain: Nombre de millisecondes de son ajouer, O quand le buffer est vide. Le delta de cette variable
est de 32. Utile avec |'opérateur ~ .

Il'y aaussi une méthode disponible:

play(file): Jouelefichier “*file" qui est stocké alaracine du memorystick.

Le microphone

L e périphérique microphone sur aibo est appelé i cr 0. Les champs disponibles sont:

val: Contient toujours un buffer de 2048 bytes des derniers sons entendus par e robot.
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» volume: Mesure le volume du son.
» volumeL: Mesure le volume du son dans I'oreille gauche.

e volumeR: Mesure le volume du son dans |'oreille droite.




Chapter 4. ERS-210

Les moteurs

L es périphériques suivants sont des articulations, avec le débattement (range) correspondant indiqué:

| egRF1 range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
| egRF2 range=[ - 9. 000000, 92. 000000]

| egRF3 range=[ - 26. 000000, 146. 000000]
| egRHL range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
| egRH2 range=[ - 9. 000000, 92. 000000]

| egRH3 range=[ - 26. 000000, 146. 000000]
| egLF1 range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
| egLF2 range=[ - 9. 000000, 92. 000000]

| egLF3 range=[ - 26. 000000, 146. 000000]
| egLHL range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
| egLH2 range=[ - 9. 000000, 92. 000000]

| egLH3 range=[ - 26. 000000, 146. 000000]
tail Pan range=[ - 21. 000000, 21. 000000]
tail Tilt range=[ - 21. 000000, 21. 000000]
headTi | t range=[ - 87. 000000, 41. 000000]
headPan range=[ - 89. 000000, 89. 000000]
headRol | range=[ - 27. 000000, 27. 000000]
nout h range=[ - 46. 000000, - 3. 000000]

Pour chacune de ces articulations, vous avez les champs suivants:

val: Lavaleur del'articul ation.

force: Le couple mesuré al'articulation.

load: La charge de l'articulation. O signifie "mou”, et 1 signifie ™

intermédiaires donnent les résultats intermédiaires.
PGain: Le gain P del'articulation.

IGain: Legain | del'articulation.

DGain: Legain D del'articulation.

PShift: Le déplacement P de I'articulation.

I Shift: Le déplacement | de I'articulation.

DsShift: Le déplacement D de l'articul ation.

Leds, switches(interrupteurs), ...

| edEUL range=[ 0. 000000, 1. 000000]
node range=[ 0. 000000, 1. 000000]
| edEUR range=[ 0. 000000, 1. 000000]

uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :

uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool

Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte

avant droite |egJl
avant droite |egJ2
avant droite |egJ3
arriére droite |leg
arriére droite |leg
arriére droite |leg
avant gauche |egJl
avant gauche |egJ2
avant gauche 1egJ3
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg

Azi mut Queue
I ncli nai son queue
I nclinaison téte

Azi nmut

(H téte

Roulis téte

bouche

totallement asservie". Les valeurs

Lum ére d' oeil (En haut
I ndi cat eur de node
Lum ére d' oeil (En haut
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earL range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool oreill e gauche
earR range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Oeille droite
| edTB range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére de queue (Bl ue)
| edTO range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére de queue (Orang
| edELL range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére d' oeil (Lower
| edEML range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére d' oeil (Mddle
| edELR range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére d' oeil (Lower r
| edEMR range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Lum ére d' oeil (Mddle
Pour chacun de ces périphériques, vous avez les champs suivants :
» val: Lavaeur du périphérique.

Les capteurs
pawlLF range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool patte avant gauche, cap
pawLH range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Patte arriére gauche, c¢
pawRF range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Patte avant droite, cap
pawRH range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Patte arriére droite, ¢
backSensor range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Capt eur dos
chi nSensor range=[ 0. 000000, 1. 000000] uni t =bool Capt eur menton (Chin)
headSensorB  range=[ 0. 000000, 98. 000000] uni t =uPa Capteur téte (arriére)
headSensor F range=[ 0. 000000, 98. 000000] uni t =uPa Capteur téte (avant)
di st ance range=[ 10. 000000, 90. 000000] uni t=m Capt eur de distance
t her roSensor range=[ 0. 000000, 60. 000000] unit=C . Capteur de tenpérature
accel X range=[ - 19. 613300, 19. 613300] unit=nis2 : Capteur d'acceleration
accel Y range=[ - 19. 613300, 19. 613300] unit=nis2 : Capteur d'acceleration
accel z range=[ - 19. 613300, 19. 613300] unit=nis2 : Capteur d'acceleration

Pour chacun de ces périphériques, vous avez les champs suivants

» va: Lavaleur du périphérique.

La cameéra

L e périphérique caméra sur aibo est appelé caner a. Les champs disponibles sont:
« va: L'image (binaire).

» shutter: Vitesse de 'obturateur de la caméra: 1=SLOW (lent par défaut), 2=MID (MOYEN), 3=FAST
(RAPIDE).

e gan: Gaindelacaméa 1=LOW, 2=MID, 3=HIGH (par défaut).

» wh: Balance des blancs de la caméra: 1=INDOOR (intérieur par défaut), 2=OUTDOOR (extérieur),
3=FLUO (éclairage fluo).

» format: Le format de l'image de lacaméra: 0=Y ChCr 1=jpeg (par défaut).
* jpedfactor: Le facteur de compression JPEG (0 & 100). par défaut=80.
» resolution; Larésolution del'image: 0:208x160 (par défaut) 1:104x80 2:52x40.

e reconstruct: Reconstruction de I'image a haute résolution(lent): 0:non (par défaut) 1:oui.
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width: Largeur de l'image.
height: hauteur de I'image.
xfov: Camerax FOV (degrés).

yfov: Cameray FOV (degrés).

Haut-parleur

L e périphérique Haut-parleur sur Aibo est appelé speaker . Les champs disponibles sont:

val: Le son ajouer.
playing: Egal a1 quand il y aun son ajouer, 0 sinon.

remain; Nombre de millisecondes de son ajouer, 0 quand le buffer est vide. Le delta de cette variable
est de 32. Utile avec |'opérateur ~.

Il'y aaussi une méhode disponible:

play(file): Jouelefichier ““file" qui est stocké alaracine du memorystick.

Le microphone

L e périphérique microphone sur aibo est appelé i cr 0. Les champs disponibles sont:

val: Contient toujours un buffer de 2048 bytes des derniers sons entendus par le robot.
volume: Mesure le volume du son.
volumel : Mesure le volume du son dans I'oreille gauche.

volumeR: Mesure le volume du son dans |'oreille droite.

10



Chapter 5. ERS-220

Les moteurs

L es périphériques suivants sont des articulations, avec le débattement (range) correspondant indiqué:

| egRF1
| egRF2
| egRF3
| egRHL
| egRH2
| egRH3
| egLF1
| egLF2
| egLF3
| egLH1L
| egLH2
| egLH3
headPan
headRol
headTi | t

Pour chacune de ces articulations, vous avez les champs suivants:

r ange=[ - 116. 000000, 116. 000000]
r ange=[ - 10. 000000, 92. 000000]

r ange=[ - 26. 000000, 146. 000000]
range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
r ange=[ - 10. 000000, 92. 000000]

r ange=[ - 26. 000000, 146. 000000]
range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
r ange=[ - 10. 000000, 92. 000000]

r ange=[ - 26. 000000, 146. 000000]
range=[ - 116. 000000, 116. 000000]
r ange=[ - 10. 000000, 92. 000000]

r ange=[ - 26. 000000, 146. 000000]
r ange=[ - 89. 000000, 89. 000000]

r ange=[ - 27. 000000, 27. 000000]

r ange=[ - 87. 000000, 41. 000000]

« val: Lavaeur del'articulation.

» force: Le couple mesuré al'articulation.

e load: La charge de l'articulation. O signifie "mou", et 1 signifie

intermédiaires donnent les résultats intermédiaires.

» PGain: Legain P del'articulation.

e |Gain: Legain| del'articulation.

e DGain: Legain D del'articulation.

» PShift: Le déplacement P del'articulation.

» |Shift: Ledéplacement | del'articulation.

» DShift: Le déplacement D del'articulation.

Leds, switches(interrupteurs), ...

| edTai |l C
| edBL
| edTail L
| edCL
| edBR

range=[ 0. 000000, 1. 000000]
range=[ 0. 000000, 1. 000000]
range=[ 0. 000000, 1. 000000]
range=[ 0. 000000, 1. 000000]
range=[ 0. 000000, 1. 000000]

uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :
uni t =deg :

uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool

Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte
Patte

avant droite |egJl
avant droite |egJ2
avant droite |egJ3
arriére droite |leg
arriére droite |leg
arriére droite |leg
avant gauche |egJl
avant gauche |egJ2
avant gauche |egJ3
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg
arri ére gauche | eg

Azi mut téte

Roulis téte
I nclinaison téte

totallement asservie". Les valeurs

Lum ére queue (Centre)
Lum ere téte c6té figur
Lum ére queue (gauche)
Lum ere téte c6té figur
Lum ere téte c6té figur
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| edTai I R
| edCR
| edFL
| edL1
| edL2

| edRet ract Head range=[ 0. 000000, 1. 000000]

| edL3

| edFR

| edHead
| edR1

| edR2

| edR3

| edA

| edB

| edC

Pour chacun de ces périphériques, vous avez les champs suivants :

Les capteurs

r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]
r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]
r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]
r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]
r ange=[ 0. 000000, 1. 000000]

range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.

000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.

val: Lavaleur du périphérique.

pawLF
pawLH
pawRF
pawRH

t her nroSensor

tail SensorC
backSensor
tail SensorL
tail SensorR
headSensor B
headSensor F
faceSensor
di st ance
accel X
accel Y
accel Z

Pour chacun de ces périphériques, vous avez les champs suivants

range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.
range=[ 0.

000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.
000000, 1.

000000, 60. 000000]

000000, 1.

000000, 99. 000000]

000000, 1.
000000, 1.

000000, 35. 000000]
000000, 60. 000000]
000000, 60. 000000]
range=[ 10. 000000, 90. 000000]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]
range=[ - 19. 613300, 19. 613300]

val: Lavaleur du périphérique.

La caméra

L e périphérique caméra sur aibo est appelé caner a. Les champs disponibles sont:

val: L'image (binaire).

000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]
000000]

000000]
000000]
000000]
000000]

000000]

000000]
000000]

uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool

uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =bool
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t =uPa
uni t=cm

uni t=ms2
uni t=ms2
uni t=ms2

Lum ére queue (droite)
Lum ére téte c6té figur
Lum ére téte c6té figur

Back nulti indic (1st f
Back nulti indic (2nd f
Lumi ére rétractable tét
Back nulti indic (3rd f
Lum ére téte c6té figur
indi cateur téte

Back nulti indic (1st f
Back nulti indic (2nd f
Back nulti indic (3rd f
Face front light A
Face front light B
Face front light C

patte avant gauche,

cap

Patte arri ére gauche, c

Patte avant droite,

cap

Patte arriére droite, c

Capt eur
Capt eur

Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur
Capt eur

de tenpérature
gueue (arriere
Capt eur dos

gueue (arriere
gueue (arriere
téte (arriere)
téte (avant)
figure

de di stance

d' accél ération
d' accél ération
d' accél ération

shutter: Vitesse de |'obturateur de lacaméra: 1=SLOW (lent par défaut), 2=MID (MOY EN), 3=FAST

(RAPIDE).

gain; Gain delacaméra: 1=LOW, 2=MID, 3=HIGH (par défaut).

12
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« whb: Balance des blancs de la caméra: 1=INDOOR (intérieur par défaut), 2=OUTDOOR (extérieur),
3=FLUO (éclairage fluo).

» format: Le format de I'image de la caméra: 0=Y CbCr 1=jpeg (par défaurt).

» jpegfactor: Le facteur de compression JPEG (0 a 100). par défaut=80.

e resolution; Larésolution de I'image: 0:208x160 (par défaut) 1:104x80 2:52x40.

* reconstruct: Reconstruction de I'image a haute résolution(lent): 0:non (par défaut) 1:oui.
e width: Largeur del'image.

» height: hauteur de l'image.

» xfov: Camerax FOV (degrés).

» yfov: Cameray FOV (degrés).

Haut-parleur

L e périphérique Haut-parleur sur Aibo est appelé speaker . Les champs disponibles sont:
e va: Lesonajouer.
e playing: Egal a1 quand il y aun son ajouer, 0 sinon.

» remain: Nombre de millisecondes de son ajouer, 0 quand le buffer est vide. Le delta de cette variable
est de 32. Utile avec I'opérateur ~.

Iy aaussi une méthode disponible:

» play(file): Jouelefichier ““file" qui est stockée alaracine du memorystick.

Le microphone

L e périphérique microphone sur aibo est appelé i cr 0. Les champs disponibles sont:

» va: Contient toujours un buffer de 2048 bytes des derniers sons entendus par e robot.
» volume: Mesure le volume du son.

» volumelL: Mesure le volume du son dans I'oreille gauche.

* volumeR: Mesure le volume du son dans |'oreille droite.
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Chapter 6. Colormap

Colormap est un UObject qui peut reconnaitre une forme dans une image (habituellement provenant de
lacaméra).

» X: position x de laforme dans I'image.

* Y: positiony de laforme dans|'image.

* visible: laformeest ellevisible?

» ratio: ratio de pixels valides dans I'image.
 threshold (seuil): combien de pixels sont valides?
» orientation: orientation de laforme.

» elongation: allongement de lafprme.

* ymin: valeur y minimum pour valider un pixel.

e ymax: valeur y maximum pour valider un pixel.

e cbmin: valeur cb minimum pour valider un pixel.
» cbmax: valeur cb maximum pour valider un pixel.
e crmin: valeur cr minimum pour valider un pixel.

e crmax: valeur cr maximum pour valider un pixel.
Bien évidement, laméthodei ni t est aussi disponible:

e init(source,Y min,Y max,Cbmin,Cbmax,Crmin,Crmax,threshold) : source définit la localisation des
données binaires qui seront utilisées. Dans Aibo, source est généralement réglée sur "camerava". Les
autres variables initialisent les attributs correspondants.
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Chapter 7. Walk

Walk est un UObject apparu avec Urbi 1.0RC2 pour aibo autorisant aibo a marcher et tourner avec des
mouvements précis.
L'initialisation est faites dans URBI.INI: ERS7

mywal k = new wal k(1) ;
ERS2XX
mywal k = new wal k(0);

Voici les méthodes supportées:

walk.go(x): marche tout droit de x métres.

walk.turn(x): tourne de x degrées

walk.goto(x,y,theta): x et y sont les coordonnées du point de destination. theta est I'angle du robot.
walk.speed(x): contrle la vitesse de déplacement ax meétres par seconde.

walk.speedside(y): contrdle la vitesse de déplacement ay métres par seconde.

walk.speedturn(theta): contréle la vitesse de rotation a theta degrées par seconde.
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Appendix A. Copyright

THE WORK (AS DEFI NED BELOW | S PROVI DED UNDER THE

TERMS OF TH S CREATI VE COVMONS PUBLI C LI CENSE (" CCPL" OR

"LICENSE"). THE WORK | S PROTECTED BY COPYRI GHT ANDY OR OTHER APPL| CABLE
LAW ANY USE OF THE WORK OTHER THAN AS AUTHORI ZED UNDER THI S LI CENSE
OR COPYRI GHT LAW I S PRCH BI TED.

BY EXERCI SI NG ANY RI GHTS TO THE WORK PROVI DED HERE, YQOU ACCEPT AND
AGREE TO BE BOUND BY THE TERMS OF THI'S LI CENSE. THE LI CENSOR GRANTS
YOU THE RI GHTS CONTAI NED HERE | N CONSI DERATI ON OF YOUR ACCEPTANCE OF
SUCH TERMS AND CONDI Tl ONS

1. Definitions

1. "Collective Wrk" neans a work, such as a periodical issue,

ant hol ogy or encycl opedia, in which the Wirk inits entirety in
unnodi fied form along with a nunber of other contributions,
constituting separate and i ndependent works in thensel ves, are
assenbled into a collective whole. A work that constitutes a
Collective Work will not be considered a Derivative Wrk (as
defined bel ow) for the purposes of this License. 2. "Derivative
Wor k" means a work based upon the Wbrk or upon the Wrk and ot her
pre-existing works, such as a translation, musical arrangenent,
dramati zation, fictionalization, notion picture version, sound
recordi ng, art reproduction, abridgnent, condensation, or any other
formin which the Wrk nmay be recast, transfornmed, or adapted,
except that a work that constitutes a Collective Work will not be
consi dered a Derivative Wrk for the purpose of this License. For
t he avoi dance of doubt, where the Wrk is a nusical conposition or
sound recording, the synchronization of the Work in timed-relation
with a noving image ("synching") will be considered a Derivative
Wrk for the purpose of this License. 3. "Licensor" neans the

i ndividual or entity that offers the Work under the terns of this
Li cense. 4. "Original Author" neans the individual or entity who
created the Work. 5. "Wrk" means the copyrightable work of

aut horship offered under the terms of this License. 6. "You" means
an individual or entity exercising rights under this License who
has not previously violated the terns of this License with respect
to the Work, or who has received express pernission fromthe

Li censor to exercise rights under this License despite a previous
vi ol ati on.

2. Fair Use Rights. Nothing in this license is intended to reduce,
l[imt, or restrict any rights arising fromfair use, first sale or
other limtations on the exclusive rights of the copyright owner under
copyright Iaw or other applicable |aws.

3. License Grant. Subject to the terns and conditions of this License,
Li censor hereby grants You a worldw de, royalty-free, non-exclusive,
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perpetual (for the duration of the applicable copyright) license to
exercise the rights in the Wrk as stated bel ow

1. to reproduce the Wirk, to incorporate the Wirk into one or nore
Col l ective Wrks, and to reproduce the Wrk as incorporated in the
Col l ective Wirks; 2. to distribute copies or phonorecords of,

di splay publicly, performpublicly, and perform publicly by means
of a digital audio transm ssion the Wrk including as incorporated
in Collective Wrks;

The above rights may be exercised in all media and formats whet her now
known or hereafter devised. The above rights include the right to make
such nodi fications as are technically necessary to exercise the rights
in other nmedia and formats, but otherw se you have no rights to make
Derivative Wrks. Al rights not expressly granted by Licensor are
hereby reserved, including but not limted to the rights set forth in
Sections 4(d) and 4(e).

4. Restrictions.The license granted in Section 3 above is expressly
made subject to and limted by the followi ng restrictions:

1. You may distribute, publicly display, publicly perform or
publicly digitally performthe Wrk only under the terns of this

Li cense, and You mnust include a copy of, or the Uniform Resource
Identifier for, this License with every copy or phonorecord of the
Work You distribute, publicly display, publicly perform or
publicly digitally perform You may not offer or inpose any terns
on the Wirk that alter or restrict the terns of this License or the
reci pients' exercise of the rights granted hereunder. You may not
subl i cense the Work. You nmust keep intact all notices that refer to
this License and to the disclainmer of warranties. You may not
distribute, publicly display, publicly perform or publicly
digitally performthe Wirk with any technol ogi cal nmeasures that
control access or use of the Work in a manner inconsistent with the
terms of this License Agreenent. The above applies to the Wrk as

i ncorporated in a Collective Wrk, but this does not require the
Col l ective Wrk apart fromthe Wrk itself to be nade subject to
the terms of this License. If You create a Collective Wrk, upon
notice fromany Licensor You must, to the extent practicable,
renove fromthe Collective Wrk any reference to such Licensor or
the Original Author, as requested. 2. You may not exercise any of
the rights granted to You in Section 3 above in any manner that is
primarily intended for or directed toward conmerci al advantage or
private nonetary conpensation. The exchange of the Wrk for other
copyri ghted works by means of digital file-sharing or otherw se
shal | not be considered to be intended for or directed toward
commer ci al advantage or private nonetary conpensation, provided
there is no paynment of any nonetary conpensation in connection with
t he exchange of copyrighted works. 3. If you distribute, publicly
di splay, publicly perform or publicly digitally performthe Wrk
You nmust keep intact all copyright notices for the Wrk and give
the Oiginal Author credit reasonable to the nedium or nmeans You
are utilizing by conveying the nane (or pseudonymif applicable) of
the Original Author if supplied; the title of the Wrk if supplied;
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and to the extent reasonably practicable, the Uniform Resource
Identifier, if any, that Licensor specifies to be associated with
the Work, unless such URI does not refer to the copyright notice or
licensing information for the Wrk. Such credit may be inpl enented
i n any reasonabl e manner; provided, however, that in the case of a
Col l ective Wrk, at a m nimum such credit will appear where any

ot her conparabl e aut horship credit appears and in a manner at | east
as prom nent as such other conparable authorship credit. 4.

For the avoi dance of doubt, where the Work is a nusica
conposition: 1. Performance Royalties Under Bl anket
Li censes. Licensor reserves the exclusive right to collect,
whet her individually or via a performance rights society
(e.g. ASCAP, BM, SESAC), royalties for the public
performance or public digital perfornmance (e.g. webcast) of
the Work if that performance is primarily intended for or
directed toward comrerci al advantage or private nonetary
conpensation. 2. Mechanical R ghts and Statutory
Royal ties. Licensor reserves the exclusive right to collect,
whet her individually or via a nmusic rights agency or
designated agent (e.g. Harry Fox Agency), royalties for any
phonorecord You create fromthe Wrk ("cover version") and
di stribute, subject to the conmpul sory license created by 17
USC Section 115 of the US Copyright Act (or the equivalent in
other jurisdictions), if Your distribution of such cover
version is primarily intended for or directed toward
commer ci al advantage or private nonetary conpensation
5. Webcasting Rights and Statutory Royalties. For the
avoi dance of doubt, where the Wirk is a sound recording,
Li censor reserves the exclusive right to collect, whether
i ndividually or via a performance-rights society
(e.g. SoundExchange), royalties for the public digita
performance (e.g. webcast) of the Work, subject to the
conpul sory license created by 17 USC Section 114 of the US
Copyright Act (or the equivalent in other jurisdictions), if
Your public digital performance is primarily intended for or
directed toward comrerci al advantage or private nonetary
conpensati on.

5. Representations, Warranties and Di scl ai mer

UNLESS OTHERW SE MUTUALLY AGREED BY THE PARTIES | N WRI TI NG, LI CENSOR
OFFERS THE WORK AS-1S AND MAKES NO REPRESENTATI ONS OR WARRANTI ES OF
ANY KI'ND CONCERNI NG THE WORK, EXPRESS, | MPLIED, STATUTCRY OR
OTHERW SE, | NCLUDI NG, W THOUT LI M TATI ON, WARRANTI ES OF TI TLE,
MERCHANTI BI LI TY, FI TNESS FOR A PARTI CULAR PURPGCSE, NONI NFRI NGEMENT, OR
THE ABSENCE OF LATENT OR OTHER DEFECTS, ACCURACY, OR THE PRESENCE OF
ABSENCE OF ERRORS, WHETHER OR NOT DI SCOVERABLE. SQOVE JURI SDI CTI ONS DO
NOT ALLOW THE EXCLUSI ON OF | MPLI ED WARRANTI ES, SO SUCH EXCLUSI ON MAY
NOT APPLY TO YQU

6. Limtation on Liability. EXCEPT TO THE EXTENT REQUI RED BY
APPLI CABLE LAW I N NO EVENT WLL LICENSOR BE LI ABLE TO YOU ON ANY
LEGAL THECRY FCOR ANY SPECI AL, | NCI DENTAL, CONSEQUENTI AL, PUNI TI VE OR
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EXEMPLARY DAMAGES ARI SING QUT OF THI S LI CENSE OR THE USE OF THE WORK
EVEN | F LI CENSCR HAS BEEN ADVI SED OF THE PGOSSI BI LI TY OF SUCH DAMAGES.

7.

Term nati on

1. This License and the rights granted hereunder will term nate
automatically upon any breach by You of the terms of this

Li cense. Individuals or entities who have received Collective Wrks
from You under this License, however, will not have their |icenses
term nated provided such individuals or entities remain in ful
conpliance with those |licenses. Sections 1, 2, 5, 6, 7, and 8 wll
survive any termnation of this License. 2. Subject to the above
ternms and conditions, the license granted here is perpetual (for
the duration of the applicable copyright in the

Wor k). Notwi t hstandi ng the above, Licensor reserves the right to
rel ease the Wrk under different license terns or to stop
distributing the Woirk at any tinme; provided, however that any such
election will not serve to withdraw this License (or any ot her
license that has been, or is required to be, granted under the
ternms of this License), and this License will continue in ful
force and effect unless term nated as stated above.

M scel | aneous

1. Each tine You distribute or publicly digitally performthe Wrk
or a Collective Wrk, the Licensor offers to the recipient a
license to the Wirk on the same terns and conditions as the |icense
granted to You under this License. 2. If any provision of this

Li cense is invalid or unenforceabl e under applicable law, it shal
not affect the validity or enforceability of the remai nder of the
terms of this License, and without further action by the parties to
this agreenment, such provision shall be reforned to the m ni mum
extent necessary to nmake such provision valid and enforceable.

3. No termor provision of this License shall be deemed wai ved and
no breach consented to unl ess such waiver or consent shall be in
witing and signed by the party to be charged with such waiver or
consent. 4. This License constitutes the entire agreenent between
the parties with respect to the Wirk |licensed here. There are no
under st andi ngs, agreenents or representations with respect to the
Work not specified here. Licensor shall not be bound by any
addi ti onal provisions that may appear in any communication from
You. This License may not be nodified without the nutual witten
agreement of the Licensor and You.
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