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Introducao

# Objetivos:
Estudo das linguagens Aml, Ngc e Val,
Criacao do prototipo;

# Relevancia

Desconhecimento de uma linguagem aberta sem
fins comerciais.




Historia

# Criados para executar tarefas repetitivas;
#* Agricultura (1890 — 80% / 1983 — 3%);

# RobO € uma maquina reprogramavel e
multifuncional (Taylor);

# Primeiro rob0 foi uma maquina téxtil operada
por cartoes criada em 1801.




Anatomia

“?
P
q

1CHER . .
Cartesiano Relativo ao sistema de coordenadas:

Cartesiano é o mais facil de trabalhar:

Articulado possui maior flexibilidade.

Esférico Articulado




Cinética Direta (o, B, X ) 2 (X, Y, Z);

Cinética Inversa ( x,y,z) =2 (a, B, X ).




' Técnicas de Programacao

# Teach In Box: Permite ao programador
utilizar o braco fisico para atingir um
determinado ponto no espaco sem
conhecer as dimensoes do ambiente;

# Linguagens Textuais: Usada para
definir a I6gica e seqgliéncia do
programa.




Geracoes das linguagens

* e
Definir movimentos do manipulador;
Comandos elementares (liga/desliga);

Sensores avancados;
Comunicacao e Processamento de dados;

#* Futura:
Modelamento do mundo;
Sistemas atingem objetivos se autoprogramando.




As Linguagens

* Val:
Victor Schinman:;

Victor Assembly Language;
Rob0s PUMA (Unimate);

* Aml:
IBM;
Uso generico;
IBM 7545;
#* Nqc:
Dave Baum;

RCX ( Processador da Lego Company );
Lego MindStorm.




Prototipo

Objetivo: Fornecer ao construtor de bracos
roboticos um ambiente onde seja possivel
programar e simular movimentos do bracos;

Editor: Espaco para digitacao dos comandos;
Compilador: Linguagem XArm —> Script Xarm;

Simulador: Simulagcao do movimento real.




Compilador

# Comandos escolhidos:
Mov: Movimentacao;
Gar e Gan: Controle da garra;
Est: Estilo de movimento;
If, else, while, atribuicbes, operacoes e variavels;

# BNF: Gramatica de livre contexto:

# Passos do Compilador:
|dentificacao dos Tokens;
Analise da sintaxes dos comandos;
Traducao do comando para linguagem destino.




Simulador

Interface em software para desenhar
graficos utilizando recursos do hardware;

# Computacao Grafica:
Rotacao, translacao e escala de objetos.
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Conclusoes

‘f 'al;
# Robotica esta em amplo desenvolvimento;

# Tecnicas deverao evoluir:

#* Intimamente ligada a:
Mecanica,;
Matematica;
Computacao.




Sugestoes

# Sistema de desvio de obstaculos:

# |[mplementacao de mais comandos,;

# Correcao do programa dada uma
alteracao na estrutura do braco.
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