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Diapositiva 1

EMGS5

PATRO DE DIAPOSITIVES PER LA PRESENTACIO
DE PROJECTES EN GRAFICS PER COMPUTADOR 2

PRIMERA TRANSPARENCIA:
- Titol del projecte i autors.

- A vegades se li posa nom a l'aplicacié desenvolupada. Exemple:
"ORCAD: Una aplicacio per...."

- No s'explica res en aquesta transparéncia, raidament es passa a la segiient.

CONSELLS D'ESTIL GENERALS:

- Podeu agafar un altra format de transparéncies, perd mantenint I'estructura de I'exposicid.

- No carregueu en excés les transparéncies. Resumiu, no busqueu que les frases tinguin

significat gramatical, doncs seran massa llargues. El contingut de les transparéncies ha de

Ser un guid per a qui exposa.

- Repartiu bé I'espai de texte en la transparencia, que no us quedi el texte massa amunt o avall.

- Si en la transparéncia hi ha poc texte, podeu augmentar el tamany de lletra per a repartir millor I'espai.

- El contingut de texte que hi ha en aguesta exposicio és orientatiu, doncs es tracta d'un fitxer patré.

- No poseu excessius efectes especials en mostrar les transparéncies, que retardin I'exposicid. L'espectacularitat ha 'estar en el vostre treball.

RECORDEU:

- No us allargueu massa en cada transparéncia, I'exposicié que heu de fer en total sén 10-12 minuts, demo inclosa. ES SERA MOLT ESTRICTE
EN EL TEMPS.

- No feu moltes més transparéncies de les que hi han, doncs se us allargara I'exposicié. ES SERA MOLT ESTRICTE EN EL TEMPS.
- Cal que l'alumne que exposi el projecte es prepari I'exposicié per a no tenir problemes de temps. ES SERA MOLT ESTRICTE EN EL TEMPS.

- A gue no sabeu en qué es sera estricte?. :-)



Diapositiva 1 (continuacion)

Enric Marti i Godia; 08/04/2005
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Diapositiva 2

EMG6 Index de la vostra exposicio.

No és aconsellable modificar-lo, pero si ho creieu

necessari podeu afegir, no treure punts, doncs

com a minim heu d'explicar alguna cosa dels punts que hi han.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG4

1. ENUNCIADO DEL PROYECTO

LA EMPRESA DE ROBOTICA “EL ROBOT FELIZ” OS
CONTRACTA PARA IMPLEMENTAR UNA APLICACION
GQUE REPRESENTE UN BRAZO DE ROBOT CON MAS DE
DOS ARTICULACIONES CON UNA PINZA COMO MANAO.
HAY QUE TENER EN CUENTA LAS RESTRICCIONES DE
MOVIMIENTO DEL BRAZO. SE QUIERE REPRESENTAR
MOVIMIENTOS DEL ROBOT CON LAS DOS ESTRATEGIAS
DE MOVIMIENTO: CINEMATICA PROGRESIVA A PARTIR
DE MOVIMIENTOS CLAVE Y EN CINEMATICA INVERSA
DADA LA POSICION FINAL DONDE GQUEREMOS SITUAR
LA PINZA.



Diapositiva 3

EMG4 Poseu I'enunciat del projecte que vareu escollir.

Podeu explicar coses que se us van ocorrer en la primera reunio i per quée vareu escollir aguest, sense haver-ho de posar en la transparéncia.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG3

2. OBJETIVOS DEL PROYECTO

DESARROLLO DE UNA APLICACION EN VISUAL C++ 1|
OPENGL CON LAS SIGUIENTES FUNCIONALIDADES:

® REPRESENTACION DEL BRAZO MECANICO CON TEXTURAS.

- DISENO DEL BRAZO, TEXTURIZADO Y EXPORTACION HECHOS

CON BLENDER 3D.

- VISUALIZACION FINAL EN EL ENTORNO MW.

* REPRESENTAR EL MOVIMIENTO DEL ROBOT

- CINEMATICA PROGRESIVA.

- ECUACIONES CINEMATICA MEDIANTE CINEMATICA DIRECTA.

®* FUNCIONALIDAD
- ANIMACION DEL ROBOT MEDIANTE GENERACION DE FRAMES.

- CAPACIDAD PARA COGER Y MOVER OBJETOS.



Diapositiva 4

EMG3 Transparéncia important. Definiu el que preteneu fer. Es una declaracié de principis.

Expressar de forma resumida les principals funcionalitats que heu implementat i que vareu
pensar quan us varen donar I'enunciat.

Les que no heu fet no van aqui, poden anar al capitol de millores (darrera transparencia).
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG1

3. DESARROLLO. DIAGRAMA DE MODULDOS

CONTROL POR CONTROL POR CINEMATICA CINEMATICA

BOTONES TECLADO PROGRESIVA PROGRESIVA

INTERACTIVIDAD CON EL
USUARID

MaVvIMIENTO

MODELO
(ESTRUCTURA DE DATOS)

A 4

PRESENTACIAN DE LA
VISUALIZACGIAN

TEXTURIZADD EXPORTACIAN CREACIAN DE LA

ESCENA



Diapositiva 5

EMG1 DESENVOLUPAMENT. Explicar les principals técniques que heu implementat en el vostre projecte. Es comenca per mostrar el diagrama de
moduls on
es fa una descripci6é de I'aplicacié. La imatge que hi ha és orientativa, no la utilitzeu.

En aquesta transparéencia s'explica per sobre la funcié de cada modul i com s'interconecten.

En les diapositives seglients es fa una descripcio
dels moduls més importants que vulgueu ensenyar.

El nombre de transparéncies d'aquesta seccié pot anar entre 4 i 5. En el patr6é n'hi han 4.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG8

3. DESARROLLO. VISUALIZACION

* DISENO DEL BRAZO MECANICO.

A PARTIR DE UN ESBOZO REALIZAMOS EL DISENDO DE TODA
LA E




Diapositiva 6

EMGS8
Descripci6 dels algorismes i tractaments de visualitzacié que feu:

- Diferents Punts de Vista.
- Il.luminacié

- Textures

- Etc.

Breu descripcid, sense entrar en molt detall, que es pugui fer a la idea del que heu fet.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



3. DESARROLLO. VISUALIZACION

CREAMOS UN BRAZO COMO UN UNICO BLOQUE Y LO
SEPARAMOS EN 11 PIEZAS PARA SU MANIPULACIAON EN
EL ENTORNO.

NUESTRO ROBOT SE COMPONE DE CINCO
ARTICULACIONES ROTACIONALES Y TRES EXTENSIONES.

PARA CREAR EL BRAZO HEMOS
UTILIZADO BLENDER, RUE ES UN
PROGRAMA DE SOFTWARE LIBRE

PARA DISENO 3D.

Grafics per Computador 2 " Universitat

E t' E E) Enginyeria Informatica Autonoma

Aprenentatge Basat en Projectes, curs 2006-07 de Barcelona



3. DESARROLLO. VISUALIZACION

V4
°* APLICACION DE TEXTURAS.
PARA RUE NUESTRO BRAZO ADRUIERA REALISMO ES
IMPRESCINDIBLE QUE A ESTE SE LE APLIQUEN TEXTURAS.

BLENDER NOS PERMITE TEXTURIZAR EL ROBOT Y TAMBIEN
EXPORTARLAS JUNTO AL OBJETO. v
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3. DESARROLLO. VISUALIZACION

EXPORTACION.

PARA PODER REALIZAR LA FUNCIONALIDAD RUE PRETENDEMOS

NECESITAMOS DIVIDIR EL ROBOT EN

PIEZAS DIFERENTES

QUE SERAN LAS REALIZARAN LOS DIFERENTES MOVIMIENTOS.

ESTAS PIEZAS SON LAS QUE
EXPORTAMOS COMO 0OBJETO 3DS Y
MONTAMOS DE NUEVO MAS ADELANTE
PARA CONSTRUIR EL BRAZO MECANICO.

ANTES DE EXPORTARLAS LAS
POSICIONAMOS EN (O, O, 0O) PARA
PODER TRATARLAS MEJOR DESDE EL
ENTORNO.
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3. DESARROLLO. VISUALIZACION
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Grafics per Computador 2 " Universitat
E t 5 E Enginyeria Informatica 0| Autonoma
de Barcelona

rtatge Basat en Projectes, curs 2006-07



3. DESARROLLO. VISUALIZACION

CREACIAGN DE LA ESCENA

PARALELAMENTE AL DISENDO DEL BRAZO HEMOS
CONSTRUIDO UN ESCENARIO EN DONDE TENDRA
LUGAR NUESTRO EJERCICIO.

HEMOS HECHO UN DISENO LO MAS REALISTA POSIBLE Y
CON VARIOS OBJETOS Y I:lLIIZA NO UsEMOS POR
COMPLETO LA ESCENA, SINO SOLAMENTE AQUELLOS
OBJETOS QQUE NOS INTERESE, YA QUE EXPORTAR TODA LA
ESCENA Y DIBUJARLA CON EL ROBOT PUEDE RELENTIZAR
LA FUNCIONALIDAD DEL PROYECTAO.

AL IGUAL QUE GCON LA CREACION DEL ROBOT AI:IUI,
TAMBIEN HEMOS PUESTO DIFERENTES TEXTURAS PARA
QUE TODO SEA MAS REAL.



3. DESARROLLO. VISUALIZACION

PARALELAMENTE AL DISENO DEL
BRAZO HEMOS CONSTRUIDO UN
ESCENARIO EN DONDE TENDRA
LUGAR NUESTRO EJERCICIO.

TODAS LAS TEXTURAS QUE SE
HAN USADO HAN SIDO SACADAS
DE LA RED.




3. DESARROLLO. VISUALIZACIAON

®* INTERACTIVIDAD CON EL USUARIO.

ESTA ES LA PARTE MAS IMPORTANTE DE NUESTRO PROYECTO,
YA QUE DESDE EL PRIMER MOMENTO l:ILlERiAMCIS GQUE FUERA EL
USUARIO EL {QUE ESCOJA LOS MOVIMIENTOS Y NO ALGO
PREDEFINIDO.

PARA MOVER EL ROBOT HAY UN MENU EN EL TOOLBAR QUE
CONTIENE LOS BOTONES QUE CONTROLAN LA MOVILIDAD DEL
ROBOT.

ESTAS MISMAS ORDENES LAS PODEMOS DAR MEDIANTE EL

TECLADDO NUMERICO.
Practica Grafics per Ccomputador 2 [Entorn Basic MFC Multifinestra] (curs 2006-07) - [Practmi]

.&rxius Weure Finestra \ista Projeccid  Objecte Transforma  Ocultacions Illuminacio  Textures? Robot  &juda
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3. DESARROLLO. VISUALIZACIAON

ADEMAS DE ESTE MENU, EXISTEN LAS anuda
OPCIONES DE ESCOGER S| RUEREMOS

LIMITES, MOVIMIENTO DE RETORNDO, [1- C+  Limits =+
VISUALIZACIAN DE UNA CAJA, Escena
VISUALIZACIAN DE LA ESCENA Y Punt

’ Caixa
VISUALIZACION DEL PUNTO EN E-l=

EXTREMO.

Mow, Rektarn

PARA HACER LA SIMULACIAGN DE COGER
UNA CAJA PODEMOS HACERLO MEDIANTE
EL BOTAN (P) O MEDIANTE EL PUNTO DEL
TECLADO NUMERICO.

T2+ T2- T3+ T3

ita  Projeccid Objecke  Transform

2 S 2 ini. )Bre Br
EL BOTON (INI.) NOS DEVUELVE EL ROBOT A SU

POSICION INICIAL.



3. DESARROLLO. VISUALIZACION

EL USUARIO PUEDE GENERAR UNA ANIMACION DE HASTA 3
MOVIMIENTOS SEGUIDOS. MEDIANTE LA TECLA /INSERT GUARDAMOS
LAS POSICIONES DEL ROBOT. ESTO SERAN LOS KEYFRAMES QUE
DESPUES SE ENCARGARAN DE GENERAR LA ANIMACION. CoMmoO
HEMOS DICHO QQUE PODEMOS HACER HASTA 3 MOVIMIENTOS,
ENTONCES SIGNIFICA RUE PODEMOS GUARDAR UN TOTAL DE 4
KEYFRAMES O MENOS S| LO DESEAMOS.

PopbeEMOs CONTROLAR LA VELOCIDAD DE LOS MOVIMIENTOS
VARIANDO EL NUMERO DE FRAMES {QUE N CADA
RECORRIDO. LO HAREMOS CON LA DIVISI ICACION
DEL TECLADO NUMERICO.

LA BARRA DE DATOS INFERIOR NOS MOSTRARA EN TODO MOMENTO
EL NUMERDO DE. KEYFRAMES QJQUE LLEVAMOS Y EL NUMERO DE
FRAMES QQUE ESTAMOS UTILIZANDO.



EMG9

3. DESARROLLO. MOVIMIENTO

°* FUNCIONALIDAD

ADEMAS DE MOVER EL ROBOT LIBREMENTE Y GENERAR
ANIMACIONES, NUESTRO BRAZO MECANICO PUEDE COGER
OBJETOS, MOVERLOS Y VOLVERLOS A SOLTAR GRACIAS A LAS

ECUACIONES CINEMATICAS GQUE HEMOS CALCULADO.




Diapositiva 16

EMG9
Equacions de moviment dels objectes modelats
(si ho heu fet).

Tractament de colisions, si h heu fet etc.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG10

4. RESULTADOS

PoRrR LO QUE A LA FUNCIONALIDAD SE REFIERE, HEMOS
CONSEGUIDO TODO LO QUE NOS HEMOS PROPUESTO E INCLUSO
COSAS QUE NO PENSABAMOS GQUE PODRIAMOS LLEGAR A HACER.

POR OTRO LADO, EL TEMA DE LAS TEXTURAS NO HA SALIDO coMmO
ESPERABAMOS. BLENDER NO NOS HA HECHO BIEN LA EXPORTACIAON
DE LOS OBJETOS YA QUE LA GRAN MAYORIA DE LAS TEXTURAS NO
SE HAN ADHERIDO A SU OBJETO.

HEMOS ESTADO PROBANDO
ALTERNATIVAS ) soLao
HEMOS CONSEGUIDO PONER
ALGUNOS COLORES e
ALGUNA QUE OTRA
TEXTURA.




Diapositiva 17

EMG10
Executar I'aplicacié desenvolupada, ensenyant breument les funcions més importants.

Prepareu la demo, buscant "lluir-vos", ressaltant
les funcionaltats més importants.

La transparéncia en si no ha de tenir texte, doncs aqui el que heu de fer és obrir la finestra de la vostra aplicacid, que abans de comencar
I'exposicié ja haureu obert i minimitzat, per
tenir a punt en aquest punt de I'exposicié.

Temps maxim de la demostracié: 3-4 minuts.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005
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EMG11

5. CONCLUSIONES Y MEJORAS

== HA DESARROLLADO UNA APLICACIAON INTERACTIVA Y
FUNCIONAL CON AL QUE HEMOS ADQRQUIRIDO MUCHOS
CONOCIMIENTOS.

* CREEMOS QUE EL APRENDIZAJE BASADO EN PROYECTOS ES MUY
UTIL PEIRI:]LIé TE AYUDA A COMPRENDER LA DIFICULTAD QUE
CONLLEVA REALIZAR UN TRABAJO POR TI MISMO, Y SI ADEMAS ES
UN PROYECTO EN GRUPO, APRENDES A ORGANIZARTE Y HA
REPARTIR LA LABOR.

* NOs HA OCASIONADO MUCHOS PROBLEMAS NO ESPERADOS EL
HECHO DE QUE EL EXPORTADOR DE BLENDER NO FUNCIONARA
CORRECTAMENTE.

e . HA SIDO MUY LABORIOSO ENCONTRAR LAS ECUACIONES
CINEMATICAS CON 4 ARTICULACIONES INVOLUCRADAS.

°* PARA EL DISENO DE LOS OBJETOS HA SIDO MUY UTIL TENER UN
SOFTWARE DE DISENO 3D PDRI:IIJé NOS HA PERMITIDO CREAR
AQUELLO QUE TENIAMOS EN MENTE CON EL MAXIMO DE DETALLE.



Diapositiva 19

EMG11
CONCLUSIONS. Conté dues parts:

1) Resumir el que heu fet: aplicacio6 i algun tractament especific (colisions, etc.)

2) ldees que heu deduit després de fer el treball, és a dir per exemple: 'OpenGL no serveix per a fer aplicacions grafiques, hem tingut
problemes amb el gran nombre d'elements grafics que tenim, etc.

Pocs punts, 4 0 5 més importants en total.

Enric Marti i Godia; 08/04/2005



EMG12

5. CONCLUSIONES Y MEJORAS

* BUSCAR UN METODO ALTERNATIVO PARA PODER CREAR OBJETOS
CON TEXTURAS Y QUE ESTAS SE EXPORTEN CORRECTAMENTE.

* CREAR LA CINEMATICA INVERSA PARA NUESTRO ROBOT PARA
MUE PUDIERA IR AUTOMATICAMENTE A BUSCAR UN PUNTO
SOLAMENTE DANDO LA POSICION DE ESTE.

®* DEFINIR MEJOR LOS LIMITES DE FORMA MUE EL BRAZO NO
PIERDA TANTA MOVILIDAD. POR EJEMPLO, MEDIANTE
ENVOLVENTES O MEDIANTE CALCULOS MAS PRECISOS.

* CREAR UNA ESCENA CON C++ EN LUGAR DE CON BLENDER YA
QUE ES MAS SEGURO POR LO HUERRA  DBDAS TEXTUORASYY A“‘LA
RALENTIZACION SE REFIERE.



Diapositiva 20

EMG12
Millores que farieu a la vostra aplicacio.

Acostumen a ser objectius que per falta de temps o per problemes no heu pogut acabar, perd que creieu que completarien millor la vostra
aplicacié.

2,3 millores com a maxim.
Enric Marti i Godia; 08/04/2005



