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On a besoin d’une carte Arduino, de servomoteurs, d’un casque EPOC.
Pour les logiciels de programmation on utilisera PureData.

Tout d’abord nous devons faire «kcommuniquer» PureData et |a carte arduino. Pour cela nous allons utiliser le

patch Firmata.

The [arduine] object works with the Firmata firmware.
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Programme Firmata de base.

Pour le moment les valeurs regues par le moteur sont données manuellement via la glissiére. Pour notre
projet le but est que ce soit les valeurs recues par les capteurs du casque qui fassent bouger les moteurs.

Il faut maintenant faire communiquer le patch Firmata et le casque EPOC.
Pour cela nous allons utiliser le pilote du casque : EMOKIT.

Nous allons utiliser le programme Emokit_OSC pour envoyer les valeurs des capteurs au patch Firmata.

Dans ce «kit» nous avons un patch PureData qui recoit les valeurs de chaque capteur du casque en temps réel.
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emokit_osc.cpp X

1/%

2 Simple example of sending an 05C message using oscpack.

3 xS

4 Adresse avec laguelle le programme OSC va communiquer.

g EEE}E;‘S :E:E?iﬁ;} Ici on mets 'adresse de loopback de I'ordinateur. On pourrait
S e mettre I'adresse IP d’un autre ordinateur si on en utilisait un
8 #include <csignal> différentpour le patch Firmata et le patch du casque.

9 #include <iostream=

10 #include "oscpack/osc/0scOutboundPacketStream.h"
11 #include "oscpack/ip/UdpSocket.h"

12 #include "emokit/emokit.h"

13
14 #define ADDRESS "127.0.0.1" C’est le numéro du port dans le PC a travers lequel
ig fine PORT 9997 le programme OSC va faire passer les messages.

17 #define OUTPUT BUFFER_SIZE 4096

12

int r;
if((r=emokit read data timeout(d, 1000)) > 0)
{

frame = emokit get next frame(d);
osc::0utboundPacketStream p( buffer, OUTPUT BUFFER_SIZE );
p << osc::BeginMessage( "/multiplot" )
<< conv(frame.F3) << conv(frame.FC&) << conv(frame.P7)
<< conv(frame.T8) << conv(frame.F7) << conv(frame.F8)
<< conv(frame.T7) << conv(frame.P8) << conv(frame.AF4)
<< conv(frame.F4) << conv(frame.AF3) << conv({frame.02)
<< conv(frame.01l) << conv(frame.FC5) << osc::EndMessage;

transmitSocket.Send( p.Data(), p.Size(} );
} else if(r == 8)

fprintf(stderr, "Headset Timeout\n"});
else {
fprintf(stderr, "Headset Error\n"};
break;
1

Une fois que I'on a configurer le programme OSC, on peut aller configurer le patch PureData : Emokit_osc.

On vérifie que le N° du port
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Maintenant nous allons pouvoir recevoir les données des capteurs du casque.
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