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Minicurso:

Robdética Articulada Simulada

(parte 3)

Maicol Peterson

* Programacdo textual

¢ O que é escrito é imediatamente feito

¢ Se houver €erros, os erros ocorrerdo no

Programacao de Robés: Online

pelo robo

robo fisico
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* Programacdo textual
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A A partir da linguagem
¢ O programa é testado e os erros ) . Comau PbL2
el R SCORBASE foi possivel
corrigidos em um simulador antes Eshed ACL
desenvolver uma nova
linguagem denominada 1BM AML2
* Previsdo de colisdo entre o robd e VirBASE para controlar o Kawasaki NS
objetos ou com ele mesmo simulador de robo
a Motoman Inform 1, Inform 2
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Janela de Programacdo do
Virbot4u: Basico
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| COMMANDS
AXIS CONTROL

|OG OpenGripper

'CG CloseGripper

\GP GoToPosition#_

\GL GoLinearToPosition#_

\GC GoCircularToPosition#_

IGS GoSmoothToPosition#_

WA JAW...

IL HLimitSwitch#_...

RP RecordPosition# _...

SA SetAxis#_ToZero...

PH SetHomePosition

Janela de Programacdo do
Virbot4u: Basico

Novo arquivo: limpa a area de

E programacéao para iniciar
o desenvolvimento de um novo
programa

Abrir arquivo: resgata um
arquivo previamente salvo e o
exibe

na area de programagao

Salvar arquivo: salva

um programa criado
% na érea de
programacg&o em um
arquivo




Janela de Programacao do
Virbot4u: Basico

— Executa o programa que estiver 7
4 escrito na area de programacéo

{ Executa o programa escrito
indefinidamente (loop)

‘ Termina a execucdo do programa

|_§|_}| Executa o
programa linha a
linha 1
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Janela de Programacéo do
Virbot4u: Basico

Volta o programa ao inicio

Leva o robd a posi¢ao inicial

Abre a janela de
entradas e saidas
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Conceitos Basicos: Virbase

Comandos usuais
OG = abrir garra -
CG = fechar garra

Pontos: manipulando o robd pela janela de
cinematica direta ou inversa é possivel
salvar as posi¢des desejadas através de
uma janela ou do comando RP (record

position)

Conceitos Basicos: Virbase

e WT = pausa o programa por um tempo
definido em milissegundos

¢ Exemplo: WT 5000

Conceitos Basicos: Virbase

GP: vai para a posigdo

Indicando pontos, o comando faz a garra
do robd passar por estes pontos, criando
uma trajetoria

Utiliza-se a palavra GP (maiusculas!!!) e
0s pontos aos quais se deseja ir

Ex: GP P1 P2 P3

Virbase: Comandos de Trajetdria

GC: vai circularmente para a posi¢do. O
comando calcula uma curva do primeiro
ponto até um terceiro ponto utilizando um
ponto intermedidrio definido entre ambos.

Sé é necessario definir o ponto final e o
ponto médio

Ex: GC P3 P2
(ir para P3 via P2)




Virbase: Comandos de Trajetdria

GS: Go Smooth. Esse comando permite
que o robd use curvas suaves para criar
trajetdrias

4 Pontos de Controle pelo menos

GS P1P2P3 P4

Tarefas basicas

1) Criar pontos e renomear

2) Utilizar o comando GP para criar
trajetdria com os pontos

3) Utilizar o comando GC para criar
trajetdrias e mover o robd

Desafio 1

Utilizando o comando GS, escrever
DCC em letra de forma:

DCC

Desafio 2

¢ Utilizando o comando GS,
escrever a palavra Udesc em
letra cursiva:

Uleonc




