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ATIVIDADE PRÁTICA NO VirBot4U – Preensão (pega)

1) Acesse o menu “Configurações ( Objetos, veja figura 1.
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Fig. 1 – Carregando um objeto no ambiente virtual 
2) Clique em “Gerar Objeto” e veja que a opção Paralelepípedo aparece como padrão. Você pode escolher a cor desejada. No campo Largura digite 0,08 e no campo Altura digite 0,157. O Comprimento deste paralelepípedo será 0,08.

3) Agora vamos posicionar este paralelepípedo na mesa, para isso coloque as seguintes coordenadas: X = -0,5  Y = 0 e Z = 0. A orientação será “Em pé”. Clique em “Confirma”. A janela de objetos pode ser fechada porque o objeto já está na mesa.

4) Vamos informar ao Virbot que o objeto pode ser pego pela garra do robô, para isso acesse o menu “Configurações ( Parâmetros” e no campo “Testar Preensão” escolha “Contínuo”. Veja figura 2.
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Fig. 2 – Ativando o modo de preensão (segurar objetos)
5) Ative a janela de Cinemática Direta no menu “Configurações ( Cinemática Direta” e tente pegar o objeto na mesa. Anote quais os ângulos obtidos:

Base:_______     Braço:______     Antebraço:_____     Elevação:_____     
