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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

1 - Prise en main des outils logiciels

Source
D’aprés un exemple du site « Génération Robot ».

Cible
Robot Lego Nxt Tribot déplacé dans Visual Simulatio

Description

Déplacement d’'un robot Lego NXT Tribot dans I'envir
simulation Visual Simulation Environment. Le code e
Visual Programming Language.

n Environnement.

onnement de
st généré par

Création du diagramme VPL

» Mise en place du service « Generic Differential Dri
Démarrez I'outil Visual Programming Language depuis
menu démarrer de votre PC. Dans l'onglet service a
sélectionnez le service
glisser le sur le diagramme de travail (il s’agit d
partie centrale de I'écran VPL).

Le service Generic Differential
un robot ayant deux roues et se dirigeant ainsi a |
d’une conduite différentielle (c'est-a-dire qu'au |
d’orienter les roues a I'aide d’'un volant comme sur
voiture, 'orientation du robot est réalisée en fai
varier les vitesses et le sens de rotation sur chaq
deux roues indépendamment).

BUnnamed’ - Microsoft Yisual Programming Language ~ 1

File Edit View Build Run Help
NEdl 9 $ DB X|[r W,

Basic Activities X

M Activity

I variable

¥ Calculate

""‘; Data

Elcm

® Merge

i

fad switch

Bl st

Services >

Diagram X |

]

x|l I» %

| gene 1
-

W DSS Runtime CF Fuzzing

>

W DSS Runtime Fuzzing

@ FT Generic Contact Sensors
@® FT Generic Encoder

W FT Generic Motor

W Generic Analog Sensor

Ceneric Differential

 N—
‘ GenericDifferentialDrive
h o

J
s

ve »
le
gauche,
Drive et
ela

Dr i ve permet de piloter

‘aide
ieu
une
sant
ue des

Services

U® Generic Contact Sensors

%Genenc Differential Drive
&

Generic Encoder
& Generic Motor
9 Generic Sonar

o €Al Comen

' Nodes

Properties

Comment:

# ¢ Diagrams
¢ Configurations

Name:

W Generic Analog Sensor Array
W Generic Articulated Arm
%, Generic Battery
4 Generic Contact Sensors
W Generic Encoder
2 Generic Motor
@ Generic Sonar
& Generic SQL Store -

4 »

Generic Differential Drive
Provides access to 2 differential drive (that coordinates two
motors that function together).

GenericDifferentialDrive

Configuration:

[ None i

reoeeQ

R —

Lorsque la boite correspondant au CGeneric Differenti al
dans la colonne des propriétés, a droite, il existe
Configuration.
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Dri ve est sélectionnée,
une liste déroulante nommée
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Sélectionnez « Use a mani f est ».
|
Use existing or create new service - .. R . . . .
o e R e R oy S e s Ceci indique que pour ce service Generic Differential
o e S O Dr i ve, dont I'objectif est de piloter un robot ayant deu X
o e e moteurs et deux roues (un sur chaque roue), nous al lons
Ebeddedsmaantesanl utiliser un fichier XML de paramétrage (un mani f est)
g SRR existant.
W Starts as: simulateddifferentialdrive - - PN
obo crste St Manfestam! CI|_quez sur le bogton | nport qui est apparu. La fenétre
G e e suivante est lancee :
Helaensbot . Seniatiok e i Cette fenétre liste tous les mani f est s trouvés sur votre
S S e PC. Il s'agit de fichier XML que vous avez réalisé ou bien
SmulstonTlorasmaniesam installé avec MSRDS. Le mani f est indique la liste des
Simolation Tutorial 3 manifest. Uses simulation encine state file 35 | services qu| devront étre démarrés.
_Gonce |
Choisissez LEGO.NXT.Tribot.Simulation.Manifest.xml. Neme
Ce manifest indique a MSRDS que le robot lancé sera le :ig”“D
tribot de Lego et que celui-ci sera lancé dans (Use 2 manitest .
'environnement de simulation. Notez que si nous av ions Manifet
choisi LEGO.NXT.Tribot.xml, cela aurait indiqué que le };:j"'“m”*’°"S'""“""°"'M‘""°“""" z
robot est un robot réel. Comme vous le voyez, passe r de o
I'environnement de simulation & I'environnement rée | est
aussi simple que cela, il suffit de changer de mani fest !
(Celui-ci doit étre correctement paramétré !) (Voir le
paragraphe 3)
e Mise en place du service « Simple Dashboard »
Dans la liste des services, dans le menu de gauche, > .
trouvez le service Si npl e Dashboar d et glissez-le sur le ‘ﬁ"
diagramme.
Ce service affiche une fenétre sur votre PC qui vou s permet de piloter le robot
depuis cette interface (que ce soit le robot dans | ‘'environnement virtuel ou bien
un robot réel).
La page « Diagram » doit ressembler a ceci :
> w‘ > | 4 i
Génération du projet
86 Run =8 58 =
Sauvegardez votre travail et cliquez ensuite sur le =
bouton Start 4 en forme de fleche verte. e ——
Cela lance tout d'abord la fenétre RUN qui vous mon tre
les étapes techniques de votre programme. e —
I ——
Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011] Page 4
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Deux fenétres apparaissent :

Microsoft Visual Simulation
(puisque spécifié dans le manifest)

Environment

Le dashboard (le tableau de bord).

Afin de piloter le robot Tribot a 'aide

du Dashboard, il faut indiquer au
Dashboard ou trouver le robot. Pour cela,
dans le champ Machine, saisissez
I'adresse IP locale de votre machine
(127.0.0.1) puis cliquez le bouton

Connect . Vous devez voir le Dashboard tel
gue présenté dans la figure ci-dessous :

1# Microsoft Visual Simulation Environment 2008

File View Render Camera Physics Mode

4) Déplacement du robot

uy" Dashboard S |[@] =]
Direct input Device l Remote Node
Device: Machine:  philppe-maison
X 0 Pot: 50001 [Comecg——| 1) clique
I
Buttons: © phiippe-maison:50001 |
E [(LegoNXTMotorBase) /smulateddfferentiaidive/ 2) double-
Deferential Onve’ clique
Motor: Off
lag: 0 . 3)clique
Loggng
Log Messages
=
Aticulated Am
Active Joint.
None
Lt :zoom g
Laser Range Finder
. Stat
Si le robot se retourne (en cas de choc
avec un obstacle), sélectionnez
. ]
Mode - Edit
puis LegoNXTMotorBase 4
LegoNXTTribot LegoNXTMotorBase
( Edt Enity
Position
© Move XYZ
x 0 Move XZ
Y 0 Move X
Move Y
z0 Move Z
Rotation Rotate XYZ
X 0 Rotate X
Rotate Y
g0 Rotate Z
z0
Dans la zone de texte au milieu a droite, le DashBo ard a découvert le Tribot.
Double-cliqguez dessus, puis cliquez sur le bouton D rive qui se trouve a gauche.
Vous y voila, a I'aide de la boule de direction en haut a gauche, pilotez le
Tribot dans I'environnement de simulation.
Constatez le respect des regles physique dans I'env ironnement de simulation en
fongant sur le plot par exemple.
Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011] Page 5
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

2 - Premier programme

Source
D’apres un exemple du site « Génération Robot ».

Cible
Robot Lego Nxt Tribot déplacé dans Visual Simulatio

Description
Affichage d’une fenétre Windows lorsque le robot Le
touche un obstacle.

n Environnement.

go Nxt Tribot

Création du programme de pilotage de robot

Glissez-déposez les services CGeneric Differential Dr

Generi ¢ Contact Sensor surle diagramme principal comme illustré ci-desso

magmxl

ive, Sinple Dashboard et

us.

SimpleDashboard|

-

GenericDifferentialDrive |

e

GenericContactSensors

b Activity
I variable
¥ Calculate
% pata
B in
® Merge
=}
fad switch
B ust
Services >
# Generic Contact Sensors —
W Generic Differential Drive _]
4 Generic Encoder
> Generic Motor
@ Generic Sonar
W Generic SQL Store
W Generic Stream
W Generic WebCam
@ HiTechnic Acceleration Sensor
@ HiTechnic Compass Sensor

&8 Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language |
File Edit View Build Run Help
NG9
Basic Activities v X
Ei
x
@ Generic Analog Sensor Array |
@ Generic Articulated Arm |
%, Generic Battery ¢
@ Ip Camera
" iRobot® Create / Roomba
" DA~ Frasts 1ibe
| |

o

@ i Diagrams
{7 Configurations
J Nodes

Properties 4

A

Faites glisser ensuite une activité Dat a depuis la
zone 1 vers le diagramme. Reliez ensuite la sortie

Notification du service Generic Contact Sensors a
I'entrée de I'activité Dat a. Pour cela, placez votre
curseur sur le bouton orange en forme de cercle qui

se trouve en bas a droite du CGeneric Contact Sensor
et tout en maintenant la souris enfoncée, rejoignez

la case orange se trouvant a gauche de l'activité

Data.

Cela fait apparaitre une boite Connect i ons. Cette
boite vous permet d’'indiquer quelles sont les

parametres de la liaison entre les deux cases que

vous reliez sur le diagramme.

Dans notre cas, cliquez dans la zone de gauche sur
zone de droite sur Create.

Vous indiquez par ces choix qu'un événement sera dé
capteur de contact change (choix de gauche) et qu’a
une valeur (choix de droite).

[@connections

From:

To:
Create

ContactSensorsReplace
ContactSensorUpdate

S

[ok ] _concel |

Cont act Sensor Updat e et dans la

clenché lorsque I'état du
chaque fois, cela va créer

Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Dans la boite
changez le type de la valeur utilisé : choisissez «

Dat a, remplacez le 0 par le mot

Vous indiquez donc que la valeur qui est créée a ch
contact est activé est une valeur de type chaine de
valeur du mot ou de la phrase que vous avez choisie

% unnamed* - Microsoft Visual Programming Language:

fle Edt View Buld Run Help

Choc. Dans la liste déroulante,
string » au lieu de « int ».
aque fois que le capteur de
caractére et qu'elle prend la

—iofx|

DG 9 P ¥ e
Basic Activities + x| Disgram X | x
et Activity 2 Diagrams
{0 veriable Configurations
B Calculate (Hacles
ioata GenericDifferentialDrive, SimpleDashboard|
Boin
® Merge »w w
i
a Switch
Bust =i
Services. v X

Find service Properties x
1 Generic Analog Sensor Array | [ e
@ Generic Articulated Am

% Generic Battery )

# Generic Contact Sensors touche
@ Generic Differential Drive _]
& Generic Encoder
2 Generic Motor
@ Generic Sonar
¥ Generic SQL Store
& Generic Stream
& Generic WebCam
@ HiTechnic Acceleration Sensor
@ HiTechnic Compass Sensor
B8 I camers
" iRobot® Create / Roomba
Aeron o _>rj

A —

» Glissez-déposez depuis la liste des services, un se

Si npl eDi al og. Ce service affiche des fenétres de messages simpl

précédemment, reliez la sortie de la boite

Si npl eDi al og.

x|
Dans la boite Connect i ons qui apparait, ke —
choisissez Dat aVal ue a gauche et AlertDi al og a [® e

droite. Cela indique que la valeur de la boite

Dat a sera passée a une boite de dialogue, c'est-
a-dire une fenétre simple qui n’affiche qu’un
message. Lorsque vous cliquez sur OK, une
seconde fenétre
d’'une fenétre
préciser exactement quelle valeur va étre passée
la boite de dialogue. Dans la liste déroulante

de gauche choisissez « value » au lieu de null.

Vous avez terminé la partie programmation. Sauvegar

Vous constatez donc qu'il y a trois flux en paralle
vont donc fonctionner en paralléle, le flux qui ger
qui geére l'interface de pilotage et enfin le flux g
petit exemple illustre combien il est aisé de réali
I'aide de cet environnement.

Choix du robot piloté par le programme
Avant de tester, nous devons préciser quel robot va

Programming Language ne fait pas d’hypothése sur le

le programme que vous réalisez est compatible avec
existe des services permettant de le manipuler. Pré
guelle est le constructeur du robot en question et
(combien et quels capteurs, ou sont placés ces capt
ces informations sont stockées dans un fichier mani

VOous pouvez vous-méme créer. Pour notre exemple, no

existant et fourni avec Microsoft Robotics Studio.

Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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Connect i ons apparait, il s’agit
Dat a Connect i ons vous demandant de

rvice qui se nomme
es. Comme
Dat a a I’entrée de la boite

® null I

I™ Edit values directly

dez votre programme.

le dans ce programme. Trois flux
e la conduite du robot, le flux

ui gére le capteur de contact. Ce

ser des programmes multitache a

étre utilisé. En effet, Visual

robot qui va étre utilisé. Mieux,

tout type de robot pour peu qu'il
ciser le robot revient a dire

guelle est sa configuration

eurs, le nombre de roues...). Toutes
fest. C'est un fichier XML que

us allons utiliser un manifeste
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

e Cliquez sur la boite CGeneric Differential Drive, puis dans la zone Properties
(zone 5), choisissez la valeur « Use a manifest » p our la liste déroulante «
Configuration ». Cliquez sur le bouton « Import » e t dans la liste qui apparait,
choisissez LEGO.NXT.Tribot.simulation.manifest.xml . Ce manifest représente le
robot Tribot basé sur Lego Mindstorms NXT, dans I'e nvironnement de simulation de

Microsoft Robotics Studio. Cliquez sur OK.

Faire la méme manipulation en sélectionnant la boit e Ceneri cCont act Sensor s mais
cette fois, au lieu d'importer le manifest en cliqu ant sur le bouton import,
sélectionnez le manifest précédent dans la seconde liste déroulante.

Sauvegardez votre programme. Vous étes a présent pr ét a le tester. Pour ce faire,

appuyez sur la touche F5.

=lolx|
Utilisation du programme
Déplacez le robot et constatez qu’une fenétre s'ouv re e =
lorsque son capteur de choc touche un obstacle.

=
s |

I ——
Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011] Page 8

Ph Mariano




Pour démarrer avec MSRDS et VPL

3 - Pilotage manuel d’'un Robot Lego réel a partir d

Cible
Robot Lego Nxt.

Description
Déplacement du Robot Lego NXT avec le Dashboard.

* Reprenez la démarche du paragraphe 1 pour obtenir |
diagramme ci-dessous.

=T

» Sélectionnez le manifest ci-contre pour le service

Par défaut, le manifest est configuré comme ci-dess

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
- <DriveState xmins="http://schemas.microsoft.com/rob
<DistanceBetweenWheels>0</DistanceBetweenWheels>
- <LeftWheel>
<MotorPort>MotorB </MotorPort>
<ReversePolarity >false</ReversePolarity >
<WheelDiameter>0.056 </WheelDiameter>
</LeftWheel>
- <RightWheel>
<MotorPort>MotorC</MotorPort>
<ReversePolarity >false</ReversePolarity >
<WheelDiameter>0.056 </WheelDiameter>
</RightWheel>

<PollingFrequencyMs>0</PollingFrequencyMs>
</DriveState>

La connectique de la brique est a adapter en conséq
parametres du manifest.

a5 Dashboard
Direct Input Device
Device:
Y: 0

z 0
Buttons: O

Drive

Deferential Drive
Motor:  OFf
lag: 0

Logging
Log Messages

Aticulated Am

» Déplacez le robot avec le Dashboard

GenericDifferentialDrive.

Name:
GenericDifferentialDrive

Configuration:

‘ Use a manifest N [
Manifest:

l o LegoNXTDrivev2 in LEGO.NXT.TriBot.Manifest.xml \/ J

‘ Import ... ‘

ous :

uence ou bien il faut changer les

o || @j=
Remote Node
. Machine: phiippe-maison
e o0
Service Directory
philppe-maison 50001
[ sop | [(LegoNXTMotorBase) /smuiateddfferentialdive/

Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

4 — Utilisation des services Lego

Source
Tutorial MSRDS (Ultrasonic Sensor )

Cible
Robot Lego Nxt réel

Description

Déplacement autonome du robot Lego Nxt en évitant |

es obstacles.

Les exemples précédents font appel a des services g
particuliére). Pour la commande d’une brique Lego N
appel aux services Lego contenu dans VPL.

[ Lego NXT Battery (v2)

w7 Lego NXT Brick (v2)

w7 Lego NXT Buttons (v2)

& Lego NXT Color Sensor (v2)

% Lego NXT Contact Sensor Array (v2)

@ Lego NXT Drive (v2)

8% Lego NXT Light Sensor (v2)

«® Lego NXT Motor (v2)

& Lego NXT Sound Sensor (v2)

&% Lego NXT Touch Sensor (v2)

% Lego NXT Ultrasonic Sensor (v2)

W Lego NXT Brick I/O (v2)

lIs évitent en particulier d’écrire directement dan

. Mise en place du service « Lego NXT Brick (v2) »
Les programmes utilisant les services Lego doivent

Placez le service « Lego NXT Brick (v2) sur la feui

Paramétrage de la brique Lego

Ce service supporte uniguement la connexion bluetoo

Celle-ci doit étre configurée conformément au param

liaison série associée a la clé.

Exemple 477 Ports (COM et LPT)
"7 Lien série sur Bluetooth standard (COM3)
'Y Port de communication (COM1)
'3 Port imprimante (LPT1)

énériques (non dédiés a une cible
XT, il est plus simple de faire

s les

eSO OIROTOSR

fichiers manifest !

contenir la brique Lego.

lle « Diagram » ‘

th. —

étrage de la

Propriétés de : Lien série sur Bluetooth standard (COM3) (3]

Général | Paramétres du port | Pilote ]Daau

Bits par seconde : [9600 V]
Bis dodonnées

s gan
Controle de flux : |Aucun v

Avancé.. | [Peramétres par défaut
Sélectionnez la brique puis « Set initial configuration » dans
Properties
Configuration
Exemple :
B Configuration
SerialPort 3
BaudRate 9600
ConnectionType Bluetooth v
ShowlnBrowser V]
Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011] Page 10
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

e Mise en place du service « Lego NXT Ultrasonic sens

Placez un capteur a ultrasons sur la feuille « Diag

Configurez le capteur a ultrasons

or (v2) »
ram »
*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language @Q&
File Edit View Build Run Help
DEE 9 AX > W
Services ~ X | | Diagram X Properties o
Find service ...
All Found N
= NXT % Tw? !
@& HiTechnic Acceleration Sensor
@ HiTechnic Compass Sensor
@ Lego NXT Battery (v2)
7 Lego NXT Brick (v2) NUltrasonicSensor
w7 Lego NXT Buttons (v2) 1 -
@ Lego NXT Drive (v2) d ! element has no prope
8% Lego NXT Light Sensor (v2)
«® Lego NXT Motor (v2)
&# Lego NXT Sound Sensor (v2)
8% Lego NXT Touch Sensor (v2)
*»’ Lego NXT Ultrasonic Sensor (v2)
W7 Lego NXT Brick /O (v2) I:‘\
49 MindSensors Acceleration Sensor
49 MindSensors Compass Sensor ‘
Exemple : Capteur positionné sur I'entrée 4 de la brigue NXT.
Properties > X |
Comment:
Name:
NxtUltrasonicSensor
Configuration:
[set initial -
Settings:
& Partners
~ brick [ NutBrick ~|
= SonarSensorState
Name Sonar
SensorPort Sensord 4
PollingFrequencyMs 0

* Mise en place du service « Lego NXT Drive (v2) »
Ajoutez la commande des moteurs en mode différentie

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language

([ E ]

File Edit View Build Run Help
DEFE 9 ™| % 4 X
Services > X
Find service ...

All Found
= NXT =
@& HiTechnic Acceleration Sensor

@ HiTechnic Compass Sensor

i Lego NXT Battery (v2)

w7 Lego NXT Brick (v2)

w7 Lego NXT Buttons (v2)

@ Lego NXT Drive (v2)

8% Lego NXT Light Sensor (v2) h
«® Lego NXT Motor (v2)

& Lego NXT Sound Sensor (v2)
87 Lego NXT Touch Sensor (v2)

% Lego NXT Ultrasonic Sensor (v2)
w7 Lego NXT Brick /O (v2)

49 MindSensors Acceleration Sensor
49 MindSensors Compass Sensor

Diagram XT

b’,‘_

NxtBrick

w7 |

NatUitrascnicSensor

N

| (Lego Nxt Drive v2)

L
Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Paramétrez le service (Lego Nxt Drive v2) en spécif jiant :

- Ladistance entre les roues (en m)
- Le diameétre des roues (en m)

- Les ports associés aux roues

- PollingFrequencyMs = 0 par défaut

N |

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language N @@I&
File Edit View Build Run Help .
DSE9 ™| ¥Ga@X| > ¥,
Ww Properties > X
Name:
NoatBrick NxtDrive
[ w | Configuration:
[Set initial configuration M |
corve Settings:
== r 0 : = P?rtnérs -
) )i )| I8 ~ brick ~ NxtBrick ¥ |

& DriveState
DistanceBetweenWheels 0.112
& LeftWheel
MotorPort
ReversePolarity =l
WheelDiameter 0.055
& RightWheel
MotorPort
ReversePolarity o
WheelDiameter 0.055
PollingFrequencyMs 0

* Programmation de la logique d’évitement d’obstacles

Cette partie est largement détaillée dans I'aide en
coller du Tutorial : Ultrasonic Explorer MSDRS est

ligne de MSRDS. Un copier-
donné ci-dessous.

Adding logic to the diagram is straight forward but you may need to make more room for the diagram. To do this, expand the Basic Activities window:

You can also close the Properties vindow:

Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language
Eile Edit View Build Run Help
NEHEHYI L@ X| P Y

TS
’I Expand i

Basic Activities

Services

Find service ... [oagrick

All Found f o ¥
© NXT ~ -
Properties > )1;

Name: Cloce
NxtDrive




From the Basic Activities vindow, drag an, If, block on to your diagram.

Next you vill capture r

5

s from the

I,

Pour démarrer avec MSRDS et VPL

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language ==l
Eile Edit View Build Run Help
DEFE9 s @X|> ¥
‘BJSKA(QNI‘IIS ~ X | |Diagram X
e
Tw !
D
NxtUltrasonicSensor o
a v L ] - -
List Functions Eise
# Comment

|® [,

ev

-y

Select the Round

pin on the

ery time a Distance reading is received. You vill use this value to determine how to drive the motors.

drag it on to the, If, block. This indicates that you vill capture notifications from the Touch Sensor and evaluate them.

List Functions

Comment

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language e=nicl
File Edit View Build Run Help
DEH9 ™ 2R X[ > ¥
 Basic Activities ~ X | |Diagram X
i@t Activity
Variable NxBrick
Calculate * -7 :
J,f.'Data
Join ~—
Merge NxtDrive
! 0
- .

This vill open the Connections dialog. Select From the SonarSensorUpdate notification and click OK.

Pour demarrer avec MSRDS et VPL [05062011]
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*@: Connections

Erom:

To:

ConnectionUpdate
SonarSensorUpdate
Replace k

Condition
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

In the If expression box, type a space. Notice that a drop-down dialog opens, indicating the values vhich are available from the sensor. Select or type, Distance < 50. This means, vhen the distance is less than 50 cm.

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language (= &
File Edit View Build Run Help
NSE|9 &% LB X|[rw
=)
| Basic Activities ~ x| |Diagram X
M Activity
I variable NxtBrick
Calcula!e ! - s
% Data
Bloin
Py NxtUkrasonicSensor, NxtDrive
98 N/ ¢ SonarSensorUpdate . 1
1=} \ +
& Switch N oistance
H ® faise
= ® null
B List Functions e
@ val
# Comment ° ::::
®, Connected
©; Distance
© Name
®, PollingFrequencyMs
@ SensorPort
®, TimeStamp
CateTimeKind
DayOfWesk
DriveState
LegoCommandCode
LegeC Pt
LegeConnectionType| | ® J
LegoDeviceType
ugctrocece
LegoNxPort
MotorStopState
NxtMotorPort
NxtSensorPort

Drag from the pin to the right of the expression over to the NxtDrive activity.

+@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language

File Edit View Build Run Help
DEE(9™|[s@X|[ > ¥

| Basic Activities v x| |Diagram X
b+ Activity
m Variable NxtBrick

Calculate * -7 :
%i Data
Bloin
® Merge
=14 N/
& Switch

) List Functions
# Comment

NxtUltrasonicSensor NxtDrive

+ SonarSensorUpdate ;N * )
\ L $

\ B

+ Ese

|/ L}

This vill open the Connections dialog. Select From TrueChoice and To the RotateDegrees. Click OK.

a
+@: Connections

Erom:

TrueChoice

Get

AliStop

DriveDistance

ConnectToBrick
DriveEncodersUpdate

Get (Generic Differential Drive)
Update

EnableDrive

SetDrivePower

SetDriveSpeed

RotateDegrees

DriveDistance (Generic Differentia
AliStop (Generic Differential Drive
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

This vill open the Data Connections for Rotate Degrees. Select, [x] Edit values directly, then type in, 45 Degrees and .50 Pover. Click OK. Assuming no further drive commands are issued, this vill turn the Tribot 45 degrees to the left, or counter-

clockvise.

+@: Data Connections

=)

Data Connections:
Value

45

.50

it values directly

Target

Degrees

Power

Select this option to edit data values directly. (Unselect this option L

clears all data values entered directly).

The obstacle avoidance is not sufficient to exploring the environment. To do this, you want to use the same NxtDrive two more times.

Right-click on the NxtDrive and select Copy.

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language

=

File Edit
DEd 9

Ml Activity

& variable

Calculate

’;?,: Data

a Join

® Merge

=)

& Switch

E List

n List Functions
# Comment

View

Build Run
olyRa@dx »wp

-

Help

x|

Diagram X

NxeBrick

Two !

NxtUltrasonicSensor|
[ ¢ SonarSensorUpdate
\ If

+ Else

- v

NxtDrive
|

RotateDegrees q—‘“" e
7 & Cut
M

Ea Copy
4 Paste

Set Configuration

Data Connections

& Bring to Front
L Send to Back

Ctri+X
Ctri+C
Ctri+V

®
S

Paste two times, use Ctrl-V or Edit/Paste from the menu. Since you copied the drive, instead of dragging a new instance from the services vindow, this vill allow us to issue more commands to the same drive.

*@: Unnamed” - Microsoft Visual Programming Language

By

Eile Edit

M Activity

I variable
Calculate
: Data
E)oin

® Merge
=}t

E Switch
Blust
8] List Functions
# Comment

View Build Run Help
NSE 9 $DaX » ¥,

N

X | |Diagram X

NaeBrick
] ]
L
NxtUttrasonicSensor,

S/

# SonarSensorUpdate
\ ¥

+

[orance <501

Eise

RotateDegrees 4
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Drag a connection from the second condition, Distance < 90, to the second NxtDrive.

This time, select SetDrivePower and enter, 0.3, for LeftWheelPower and 0.6, for

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language

(2| ]

Eile Edit View Build Run Help
DEH 9™ 8@ X| ) 9!‘“

Basic Activities ~ X | |Diagram X

M Activity
m Variable NoBrick

+-) -g:

Calculate

NxtUitrasonicSensor

# Comment

& ¢ SonarSensorUpdate

NxtDrive

RotateDegrees@ o o

L
3

Else

. When an ob: le is between 50 and 90 cm, this vill cause the Tribot to drive in an arc to the left.

+@: Connections

[

Erom: To:

TrueChoice Get

AllStop
DriveDistance
ConnectToBrick
DriveEncodersUpdate

Update

EnableDrive

SetDriveSpeed
RotateDegrees

< I

Get (Generic Differential Drive)

DriveDistance (Generic Differentia
AllStop (Generic Differential Drive]

] »

) )

+@: Data Connections

Data Connections:

Value Target

03 LeftWheelPower
06 RightWheelPower

[¥] Edit values directly
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Finally connect the, Else, pin to the third NxtDrive. In the Connections dialog, select, SetDrivePower, again.

*@: Unnamed* - Microsoft Visual Programming Language

(=] )

File Edit
DEH9 ™%

View Build Run Help

@ X | » "...,

Diagram X

-

Basic Activities
M Activity

m Variable
Calculate
%% Data
Boin

® Merge

=)

E Switch

List

List Functions

x

NxtBrick

Tw !l

S/

# Comment

NxtUitrasonicSensor

NxtDrive
RotateDegrees# o .

NxtDrive

SetDrivePower 0 *

# SonarSensorUpdate
I

Cistance < 90

+

When no objects are less than 90 cm from the Tribot, blast straight ahead at 80% power.

+@: Data Connections

Data Connections:
Value

08

08

[¥] Edit values directly

Target
LeftWheelPower
RightWheelPower

Nowi you are ready to run. Make sure your Tribot is turned on, then set it on the floor and select Run / Start from the VPL menu. If all goes well your Tribot vill run around and every time it gets near an obstacle, it vill turn and go in a different

direction.

(2 [E ]

1@ L = Visual Pr Language
File Edit View Build Help
- | e ]
bEdl9 & | b st 5
Basic Activities | % Debug Start F10
b+ Activity
P Run Compiled Services
% Data Port Settings
Boin NoaDrive
NtUftrasonicSensor PO 4
aM"‘J' I s g P 0
1If
i
& Switch RED
ist SetDrivePower o *
8] List Functions + Ese
L,
# Comment NocDrive

SetDrivePower® o [}

La documentation en ligne de VPL propose des exempl

VPL et le Lego NXT.

es et des tutoriaux sur le langage
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Pour démarrer avec MSRDS et VPL

Annexe : Premiére utilisation d’un robot Lego NXT

1) Mettre a jour son software si nécessaire (V1.29 au 06/11) a partir du logicie I
« Lego NXT Mindstorms ».

- Outils
— Mettre a jour le microprogramme NXT
- Mise a jour en ligne
- Veérifier

Sur le site, sélectionner produit, puis mindstorms.

Sur le site anglais sélectionner support puis files et firmware.
2) Configurer la liaison Bluetooth entre le PC et | e NXT
2.1) Installer une clé Bluetooth si nécessaire
2.2) Etablir la connexion (voir le chapitre introdu ction a Lego Mindstorms NXT
dans l'aide en ligne de MSRDS (Microsoft Robotics D evelopper Studio ->

Supported Robots)

e —
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Webographie

Présentation de MSRDS sur Wikipédia(06/11)
http://fr.wikipedia.org/wiki/Microsoft Robotics_Dev

eloper_Studio

Installation des outils logiciels (06/11)
http://msdn.microsoft.com/fr-fr/express/aa718373

http://msdn.microsoft.com/fr-fr/robotics/aa731520%2

8en-us%29.aspx

Un environnement virtuel soigné et un outil de démo
virtuel et du réel de la société SympliSim (NXT MSR
http://www.simplysim.net/index.php?p=gallery&id=11

Le site de MSRDS
http://www.microsoft.com/robotics/#About

Revendeur Lego Mindstorms NXT
http://www.generationrobots.com/index.cfm

pour aller plus loin...

Article : Commande Lego en C# ou VPL
http://channel9.msdn.com/coding4fun/articles/Micros

nstration dans le domaine du
DS-R3)

oft-Robotics-Studio-and-Lego-

Mindstorms-NXT
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