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e Através do LAboratorio de Realidade
Virtual Aplicada foi desenvolvido um

protétipo do robd SCORBOT ER-4PC
(REDEL, 2004);

 Uma limitacao para o uso do simulador:

— Auséncia do Tratamento para a “pega” de
Objetos (Preensao).

B | UDESC Santiago Viertel
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IrParaPosigic (1P}

Ponta 2

AmeanamG) ..... FacharGara [FG)
Gravar Excluir
Camegar Pontos Ir pars..
Salvar Pontos

Salvsr Frograms

Exsfera azul
Cilindro wioleta
2| Esfera verde
L | Esfera ciano
o fd|Esferaroza
Esfera amarelo
RSN Circ biarco
A Cilindro azul

Posicéo Inicial

Estado atual do protétipo virtual do rob6 Scorbot ER4-PC.
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0.0

Cima
Baixo
Frente
Tras

Eocos ON

Garra CLOSE

Brago ACIMA

].0.0042137497 ]-D.3663125

Fator (em graus):

Posican:

«(0.660609604760513
-0.3648304544 331528

2-0.083257 38505385895

Alura 0150339091 0016144

largura 00793965217 7037686
Cornprimento 0.0554328440487 23266

Gesar Objetos ‘

geracao completa

RVA - LA boratorio deRealidadeVirtual Aplicada

Fonte: SANTOS, 2007.
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 Preensao é uma das maneiras primarias
criada para o rob0 interagir com objetos
iInseridos em seu ambiente (MILLER,
2001);

* A preensao sera aplicada:
— Para as primitivas geometricas em questao;
— Para a garra do tipo pinca de dois dedos.
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 Deseja-se gue o software tenha execucao
satisfatoria e rapida;

« Optou-se por se utilizar Raciocinios
Geomeéetricos.

Santiago Viertel
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e Raciocinios Geomeétricos:

— Raciocinios Geometricos sao a representacao
de condicOes quaisquer na forma de
restricoes que envolvam geometria,

— Capazes de traduz em calculos, solucoes
aceitaveis.
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e Muitos trabalhos propdem uma solucao
otima;

» Este trabalho busca avaliar se o ambiente
apresenta uma situacao valida para preensao.

Santiago Viertel
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e Objetivo Geral:

— Simular o teste de preensao para a garra do tipo
pinca de dois dedos no robo virtual Scorbot
ER-4PC.

* Objetivos Especificos:
— Investigar raciocinios geometricos na literatura,

— Desenvolver uma solu¢c&o com raciocinios
geometricos e avaliar o seu funcionamento.
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 Informacdes Necessarias:

Dados da Garra

- Abertura

- Dimensdes

- Orientagdc

- Posigdo
Dasos do Obijeto e % ERRO: Mostra uma Mensagem
Pmensies Raciocinios mensagemDeErro()
- Orientagdo Geomeétricos
- Pasiaa para a Preenséo

- Tipo Geometrico
% OHK: Anexa o Objeto a Estrutura do Robd
addChildrem()

Dados do Ambiente

- Dimengoes da Mesa

- Informagtes do Robd

- Informagbes sobre os demais objetos

Solucao por Raciocinios Geométricos.
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 Representacao dos Objetos:

Paralelepipedo: Cilindro: Esfera:
Altura; Altura; Raio da Esfera;
Comprimento; Raio do Cilindro; Ponto central;
Largura; Vetores de RaiP da esfera
Orientacao; envolvente.

\/etores de

Orientacao; Ponto central;
Ponto central; RaiP datesfera

. envolvente.

Ralf) da esfera

envolvente.

W
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 Representacao da Garra:

- Orientacao: - Geometria e dimensoes:

Fonte: LARVA, 2008. Fonte: LARVA, 2008.
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 Dados do Ambiente:
— Limites de rotacoes das juntas do robo;
— Limites da mesa;
— Posicoes do rob0 e da mesa;

— Informacgoes complementares dos demais
objetos.
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« Estrutura da Solucao:
— Seqgléncia logica do Algoritmo:
e EXclusao;
» Confirmacao.

Santiago Viertel
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e Exclusao:
— Status da Garra,
— Tamanho do Objeteersus Garra;
— Proximidade,;
— Posicao do objeto;
— Acessibilidade.

Santiago Viertel
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« Confirmacao:

1° Abordagem = f (T_Obj, O_Obj, O_Gar)
Folga
2° Geomeétrica = f (G_Obj, G_Gar)

Santiago Viertel
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* Folga de Abordagem:

Geometria | Disposicio Pinca por cima Finca pela frente Pinca inclimada

Verifica se a
orientacao da garra em
relacao ao objeto
condiz com umas das
situacoes apresentadas
na Tabela;

Em pe

Longi tud inal

Cilindro

Transverszl

Detado

Folga de Abordagem:
Aab.

Dizgonzl
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Ca P -y
;’ .-F\x: \\
rd - - N
e Folga de Abordagem: RV R
— Representagcdo 2D daFq  }*~ Aab| Aab “l\\
de Abordagem; o .
- Aab — 90- Q*\\ , ‘}}
K% .ﬂ?’f
\:\ R L7
\\ T \(: # ,
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* Folga Geométrica:

Possui testes mais geneéricos
e nao diferem em fungao do
tipo do objeto;

Verifica se o ponto PFP
encontra-se interno ao volume
de folga;

Folga Geométrica:

Age: ;ge:;;
menor(ObbX,0bbY,ObbZ,PinA). Objeto Esférico
Volume de Folga (Age)
2 ® Centro de Massa do Objeto
e Santia [
go Viertel
em UDESC ARVA - LA boratério deRealidadeVirtual Aplicada

Joinville




Oposta [ 11/ 11 ]

 Algoritmos:

private gtatic int testeFolgaGeometrica (double []
pontolentralFolga,Garra g,double deltaGe)

{

if (distanciaPontoPlanc (pontoCentralFolga, g.getUpg()

;IJ.getPFP () ) »deltaGe)
return ERRO DELTA UP;

if (distanciaPontoPlanc (pontoCentralFolga, g.getElg ()

;IJ.getPFP () ) »deltaGe)
return ERRO DELTA EL;

if (distanciaPontoPlanc (pontoCentralFolga, g.getlipg()
,g.getPFP () ) »deltaGe)
return ERRO DELTA AP;

return APROVADO:
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e Trabalho proposto:

— Este trabalho busca avaliar o usuario atraves
da disposicao do ambiente;

— Uso de Raciocinios Geometricos melhores
elaborados e com tratamento diversificado;
e Exclusao:
e Confirmacao.

— A solucao adotada é elegante, genérica, tem
precisao e € eficiente para avaliar se uma
situacao composta por um usuario é viavel,
ou nhao.
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» Etapas realizadas:
— RepresentacoOes da Garra e dos objetos;

— Exclusao:
e Status da Garra;
* Proximidade.
— Confirmacao:
* Folga Geometrica.

Santiago Viertel
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 Etapas a serem realizadas:
— Excluséao:
e Posicao do objeto.
— Confirmacao:
e Folga de Abordagem.
— Avaliacao da Solucao.

Santiago Viertel
Q | UDEJS(“: VA - LA boratério deRealidadevirtual Aplicada
UUU e




oes Finais [4 /4 ]

* Resultados Esperados:

— A atualizacao do simulador com a capacidade
de avaliar a preensao de objetos de geometria
primitiva;

— Obter um simulador com propositos didaticos.
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Simulador do Robd Virtual feito pelo LARVA
Fonte: SANTQOS, 2007.
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