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Important : lors de la premiere utilisation, la cheville doit étre connectée a un port USB de I'ordinateur.

1. LANCEMENT DU MODULE DE PILOTAGE (" VIEWER")

Le lancement du module de pilotage est obtenu par un double clic sur le raccourci placé sur le bureau au moment
de l'installation, ou par sélection dans le menu démarrer de [Tous les programmes], [NAO Ankle Kit V2.0], et

[NAO Ankle Kit V2].

2. CONFIGURATION DU PORT SERIE-USB

Informations

=

| Le paramétre de latence du port de la cheville (COME)

n'est pas réglé sur ..

Lors du premier lancement de NAO_Ankle_Kit.exe, un avertissement apparait,
relatif au temps de latence. Cliquer sur [Annuler].

Ce parametre "Temps de latence" du port USB-série associé a la cheville doit

étre réglé sur la valeur une milliseconde pour assurer le bon fonctionnement de
la communication.

Pour cela : menu [Démarrer], clic du bouton droit de la souris sur [Ordinateur], option [Gérer].

A Gestion de I'ordinateur

Fichier Action Affichage 2

o= HE  HE &

& Gestion de lordinateur (local)
4 [f} Outils systeme

Dans la fenétre de gestion, développer la branche [Gestion de I'ordinateur], puis
[Gestionnaire de périphériques].

Dans I'arbre qui apparait, développer [Ports (COM et LPT)], cliquer du bouton droit sur le

port série associé a

(D) Planificateur de taches
[2] Observateur d'événements
] Dossiers partagés
& Utilisateurs et groupes locaux
(%) Performance
=4 Gestionnaire de périphériques
|| 4 3 stockage

i=9 Gestion des disques
 Services et applications

ériphériques d'interface utilisateur
7 ériphériques systéme
4.7 Ports (COM et LPT)
115" USB Serial Port (COMG)
D Processeurs Mettre a jour le pilote...
£) Radios Bluetol
| Souris et autre

Désactiver

Désinstaller

Propriétés

a cheville et sélectionner I'option de menu [Propriétés].

Rechercher les modifications sur le mal

Propriétés de : USB Senal Port (COM6)

Général | Paramétres duport | Pilcte | Détails

Bits par seconde 5&]}07
Bisdedonnées: (8|
Paié: [Aucune |
Bedame: 1|
Contrdle defizc: [Aucun |

Paramétres par df

e MENCES

10

RS O (e
Numéro de port COM: coMs -
Longueurs des trames USB Annuler
Choisir une valeur faible afin de corriger I'apparition d'anomalies & débit réduit. _

Valeurs par défaut
Choisir une valeur haute afin de privilégier la rapidits.
Réception (Octets): 4096 b4
Transmission (Octets): 4096 -
Options BM Divers
Choisir une valeur faible afin de corriger les problémes de Enumérateur de périphérique série 7
répanse.
Imprimante série

Temps de latence (msec): P

1 - Invalider si hors tension

5 2

B==s 3 = Motification dévénements inattendus

M E
Délai d'attente minimum en lecture 5 Walider RTS 3 |a fermeture du port
==k i 67 Invalider les signaux de cantréle MODEM &
Délai d'attente minimum en écriture Iinitialisation
{msec): 8

9

10

1

Dans la fenétre des propriétés du port COMNn, cliquer sur le bouton [Avancé], puis
parameétres avancés, fixer le [Temps de latence] a 1 ms. Les autres parametres du port USB-série
n’ont pas a étre modifiés. Procéder ensuite au redémarrage du PC.

Avertissement :

de latence...

a I'occasion d’une déconnexion-reconnexion de la
cheville, il peut arriver que Windows redéfinisse ce paramétre a sa valeur par
défaut (16 ms). Il faut alors redérouler cette étape de configuration du temps

3. FENETRE PRINCIPALE

La fenétre principale présente |'aspect ci-contre. La barre d’outils située a

gauche de la fenétre offre les options suivantes :

, dans la fenétre des

2y NAO Ankle kit...

el

Mesures et résultats  Effacer Configuration ~ Aide
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Mesures et résultats
L’essentiel des fonctionnalités du kit cheville est accessible en
cliguant sur le premier bouton, qui permet la réalisation de
mesures et la visualisation des résultats.
Effacer des mesures
Permet la suppression d’une ou plusieurs mesures.
Remise a zéro
Permet de supprimer toutes les mesures de la session en cours.
Editeur de courbes
Permet la construction d’une courbe utilisée pour définir la loi
d’entrée d’'un mouvement, roulis ou tangage.
Ouvrir un fichier de mesures
Permet de relire les résultats d’'une série de mesures
préalablement enregistrée.
Enregistrer les mesure en cours
Permet d’enregistrer les résultats de la série de mesures en
cours.

Aide en ligne...
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Sortie de I'application
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4. FENETRE MESURES

1. Entrées standard

On accéde a la page de commande du kit cheville en cliquant du bouton droit sur le premier bouton de la barre

d’outils.

La partie droite propose les structures de commande, asservies ou en boucle ouverte.

Le schéma affiché en arriere plan illustre la structure du systéme correspondant a ce choix.

La partie gauche de la fenétre permet de choisir le mode de pilotage, sous la forme [d’entrées standard], ou
interactivement au moyen de la souris : [Pilotage interactif].
C’est également dans cette zone que sont définis les parametres de la commande (correcteurs, durée...).

A chaque fois que la structure de commande choisie comporte un asservissement, les coefficients du correcteur
PID associé apparaissent en cliquant sur le bouton représentant ce correcteur sur le schéma-bloc, et leurs valeurs

peuvent étre modifiées.

== =)
Commande et mesures | Courbes de résuliats | Choix de la
( -\
Entrées standard | Pilatage interactit comma nd'E
Enlrées Paiamétres || Asesement B
2 Aucune Amplide (] 20.0 = s O:"::;?eul (PWH)
@ Echelon Perinde [s] |04 o i Angle de
* Rampe Dibut f5) 0.0 =1 Wls N s roulis
v B e— . Ve .
O 1 & FR—[row] 1 La mesure est activée en cliquant
) Sinus — ‘ ﬁ w \ Chevill H
- =) | > - v ‘ % - sur le bouton [Mesure]. Une fois la
= \.f— Angle de commande terminée, les résultats

- Tangage - | - Rouls - | ) Consigne tangage

de tangage i
Durée 5] 2.0 Imcrément de temps (5] 0L001
Filt 1 N
Parametres

épart en position de 1éférence < L
DGt on poriion do e _d’entrée Correcteur

\
L \0 Femer _\;‘1 Mesure Inpt \@ PID

Remarque : lors d’une utilisation en « Asservissement moteur», prendre garde de ne pas dépasser la valeur 4000
pour le produit de I’Amplitude par le gain (Kp). Dans le cas contraire, la cheville ira en butée sans respecter la
consigne de position.

sont sauvegardés en cliquant sur le
bouton [Import].

2. Pilotage interactif
Entrées standard

-22 . Min Roulis 498

Apres sélection de I'onglet [Pilotage interactif], la commande est activée en

cliquant sur le bouton [Piloter].

ns | Dans ce mode de commande, les deux axes de la cheville sont asservis en position.
Le déplacement du curseur au moyen de la souris dans la zone de la grille, tout en

maintenant le bouton gauche enfoncé, définit les valeurs du roulis (axe horizontal)

et du tangage (axe vertical), utilisées comme consigne pour les déplacements de la

cheville.

La fin de la phase de pilotage est obtenue en cliquant sur [Stopper].

Les résultats sont sauvegardés en cliquant sur le bouton [Import].

Pilotage interactif |_
Max: 24.0
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5. FENETRE COURBES DE RESULTATS

Le deuxieme onglet supérieur donne acces a la page de consultation des résultats. Elle présente I’aspect ci-
dessous :

~
Mesures &J
Commande et mesures Courbes de résultats ‘

Tangage 7, Supmiinen

MN"  fbscisse Ordonnge

Roulis

Cansigne Cansigne

Angle réducteur

Ecart

1 Temps (3) Com. tangage cheville [degrés)

Angle réducteur 2 Temps(s) Anale tangage cheville [degrés)
B
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Utilisation :

un clic sur le bouton [Ajouter] permet d’ajouter une courbe a la sélection figurant dans le tableau de la partie
droite de la fenétre ;

abscisse et ordonnée sont ensuite choisies en sélectionnant les "capteurs" situés dans la partie gauche, et
correspondant aux deux mouvements de la cheville, roulis et tangage ;

parmi les mesures importées, sélectionner celles qui doivent étre affichées en cochant les cases appropriées de la
zone [Mesures] ;

afficher les courbes en cliquant sur le bouton [Tracer] ou afficher les tableaux de valeur en cliquant sur [Editer].
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