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Diapositiva 1

EMG5 PATRÓ DE DIAPOSITIVES PER LA PRESENTACIÓ
DE PROJECTES EN GRÀFICS PER COMPUTADOR 2
---------------------------------------------------------
PRIMERA TRANSPARÈNCIA:

- Títol del projecte i autors. 

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

- No s'explica res en aquesta transparència, ràidament es passa a la següent.

---------------------------------------------------------
CONSELLS D'ESTIL GENERALS:

- Podeu agafar un altra format de transparències, però mantenint l'estructura de l'exposició.

- No carregueu en excés les transparències. Resumiu, no busqueu que les frases tinguin
significat gramatical, doncs seran massa llargues. El contingut de les transparències ha de 
ser un guió per a qui exposa.

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

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

- El contingut de texte que hi ha en aquesta exposició és orientatiu, doncs es tracta d'un fitxer patró.

- No poseu excessius efectes especials en mostrar les transparències, que retardin l'exposició. L'espectacularitat ha 'estar en el vostre treball.
--------------------------------------------------------
RECORDEU:

- No us allargueu massa en cada transparència, l'exposició que heu de fer en total són 10-12 minuts, demo inclosa. ES SERÀ MOLT ESTRICTE 
EN EL TEMPS.

- No feu moltes més transparències de les que hi han, doncs se us allargarà l'exposició. ES SERÀ MOLT ESTRICTE EN EL TEMPS.

- Cal que l'alumne que exposi el projecte es prepari l'exposició per a no tenir problemes de temps. ES SERÀ MOLT ESTRICTE EN EL TEMPS.

- A que no sabeu en què es serà estricte?. :-)



Diapositiva 1 (continuación)

Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005
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Diapositiva 2

EMG6 Index de la vostra exposició.

No és aconsellable modificar-lo, però si ho creieu
necessari podeu afegir, no treure punts, doncs
com a mínim heu d'explicar alguna cosa dels punts que hi han.
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



1. Enunciado del proyecto

La empresa de robótica “El robot feliz” os 
contracta para  implementar una aplicación 
que represente un brazo de robot con más de 
dos articulaciones con una pinza como mano. 
Hay que tener en cuenta las restricciones de 
movimiento del brazo. Se quiere representar 
movimientos del robot con las dos estrategias 
de movimiento: cinemática progresiva a partir 
de movimientos clave y en cinemática inversa 
dada la posición final donde queremos situar 
la pinza.
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Diapositiva 3

EMG4 Poseu l'enunciat del projecte que vareu escollir.

Podeu explicar coses que se us van ocòrrer en la primera reunió i per què vareu escollir aquest, sense haver-ho de posar en la transparència.
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



2. Objetivos del proyecto

Desarrollo de una aplicación en Visual C++ i 
OpenGL con las siguientes funcionalidades:

• Representación del brazo mecánico con texturas.

- Diseño del brazo, texturizado y exportación hechos 

con Blender 3D.

- Visualización final en el entorno MW.

• Representar el movimiento del robot

- Cinemática progresiva.

- Ecuaciones cinemática mediante cinemática directa.

• Funcionalidad

- Animación del robot mediante generación de frames.

- Capacidad para coger y mover objetos.
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Diapositiva 4

EMG3 Transparència important. Definiu el que preteneu fer. És una declaració de principis.

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

Les que no heu fet no van aquí, poden anar al capítol de millores (darrera transparència). 
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



3. Desarrollo. Diagrama de módulos

MODELO
(Estructura de datos)

Interactividad con el 
usuario Movimiento 

Control por 
botones

Control por 
teclado

Cinemática 
progresiva

Presentación de la 
visualización

Diseño Texturizado Exportación Creación de la 
escena

Cinemática 
progresiva
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Diapositiva 5

EMG1 DESENVOLUPAMENT. Explicar les principals tècniques que heu implementat en el vostre projecte. Es comença per mostrar el diagrama de 
mòduls on 
es fa una descripció de l'aplicació. La imatge que hi ha és orientativa, no la utilitzeu.

En aquesta transparència s'explica per sobre la funció de cada mòdul i com s'interconecten.

En les diapositives següents es fa una descripció
dels mòduls més importants que vulgueu ensenyar.

El nombre de transparències d'aquesta secció pot anar entre 4 i 5. En el patró n'hi han 4.
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



3. Desarrollo. Visualización

• Diseño del brazo mecánico.

A partir de un esbozo realizamos el diseño de toda 
la estructura. 
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Diapositiva 6

EMG8 
Descripció dels algorismes i tractaments de visualització que feu:

- Diferents Punts de Vista.
- Il.luminació
- Textures
- Etc.

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



Gràfics per Computador 2
Enginyeria Informàtica

Aprenentatge Basat en Projectes, curs 2006-07

3. Desarrollo. Visualización

Creamos un brazo como un único bloque y lo 
separamos en 11 piezas para su manipulación en 
el entorno. 

Nuestro robot se compone de cinco 
articulaciones rotacionales y tres extensiones.

Para crear el brazo hemos 
utilizado Blender, que es un 
programa de software libre 
para diseño 3d.



3. Desarrollo. Visualización

• Aplicación de texturas.
Para que nuestro brazo adquiera realismo es 
imprescindible que a éste se le apliquen texturas.

Blender nos permite texturizar el robot y también 
exportarlas junto al objeto.



3. Desarrollo. Visualización

• Exportación.
Para poder realizar la funcionalidad que pretendemos      
necesitamos dividir el robot en 11 piezas diferentes 
que serán las realizarán los diferentes movimientos.

Estas piezas son las que 
exportamos como objeto 3ds y 
montamos de nuevo más adelante 
para construir el brazo mecánico.

Antes de exportarlas las 
posicionamos en (0, 0, 0) para 
poder tratarlas mejor desde el 
entorno.



Gràfics per Computador 2
Enginyeria Informàtica

Aprenentatge Basat en Projectes, curs 2006-07

3. Desarrollo. Visualización



3. Desarrollo. Visualización

• Creación de la escena
Paralelamente al diseño del brazo hemos 
construido un       escenario en donde tendrá
lugar nuestro ejercicio. 

Hemos hecho un diseño lo más realista posible y 
con varios objetos y quizá no usemos por 
completo la escena, sino solamente aquellos 
objetos que nos interese, ya que exportar toda la 
escena y dibujarla con el robot puede relentizar
la funcionalidad del proyecto.

Al igual que con la creación del robot aquí
también hemos puesto diferentes texturas para 
que todo sea más real.



3. Desarrollo. Visualización

Paralelamente al diseño del 
brazo hemos construido un     
escenario en donde tendrá
lugar nuestro ejercicio.

Todas las texturas que se 
han usado han sido sacadas 
de la red.



3. Desarrollo. Visualización

• Interactividad con el usuario.
Esta es la parte más importante de nuestro proyecto, 
ya que desde el primer momento queríamos que fuera el 
usuario el que escoja los movimientos y no algo 
predefinido.

Para mover el robot hay un menú en el toolbar que 
contiene los botones que controlan la movilidad del 
robot.
Estas mismas ordenes las podemos dar mediante el 
teclado numérico.



3. Desarrollo. Visualización

Además de este menú, existen las 
opciones de escoger si queremos 
límites, movimiento de retorno, 
visualización de una caja, 
visualización de la escena y 
visualización del punto en el 
extremo.

Para hacer la simulación de coger 
una caja podemos hacerlo mediante 
el botón (P) o mediante el punto del 
teclado numérico.

El botón (Ini.) nos devuelve el robot a su 
posición inicial.



3. Desarrollo. Visualización

El usuario puede generar una animación de hasta 3 
movimientos seguidos. Mediante la tecla Insert guardamos 
las posiciones del robot. Esto serán los keyframes que 
después se encargarán de generar la animación. Como 
hemos dicho que podemos hacer hasta 3 movimientos, 
entonces significa que podemos guardar un total de 4 
keyframes o menos si lo deseamos. 

Podemos controlar la velocidad de los movimientos 
variando el numero de frames que se generan en cada 
recorrido. Lo haremos con la división y la multiplicación 
del teclado numérico.

La barra de datos inferior nos mostrará en todo momento 
el número de keyframes que llevamos y el número de 
frames que estamos utilizando.



3. Desarrollo. Movimiento

• Funcionalidad

Además de mover el robot libremente y generar 
animaciones, nuestro brazo mecánico puede coger 
objetos, moverlos y volverlos a soltar gracias a las 
ecuaciones cinemáticas que hemos calculado.
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Diapositiva 16

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

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



4. Resultados

Por lo que a la funcionalidad se refiere, hemos 
conseguido todo lo que nos hemos propuesto e incluso 
cosas que no pensábamos que podríamos llegar a hacer.
Por otro lado, el tema de las texturas no ha salido como 
esperábamos. Blender no nos ha hecho bien la exportación 
de los objetos ya que la gran mayoría de las texturas no 
se han adherido a su objeto.

Hemos estado probando 
alternativas y solo 
hemos conseguido poner 
algunos colores y 
alguna que otra 
textura. 

EMG10



Diapositiva 17

EMG10 
Executar l'aplicació desenvolupada, ensenyant breument les funcions més importants.

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

La transparència en si no ha de tenir texte, doncs aquí el que heu de fer és obrir la finestra de la vostra aplicació, que abans de començar 
l'exposició ja haureu obert i minimitzat, per
tenir a punt en aquest punt de l'exposició.

Temps màxim de la demostració: 3-4 minuts. 
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



4. Resultados

Hemos conseguido que el usuario controle el movimiento del 
robot de diferentes formas y que pueda generar animaciones 
donde el brazo haga por si solo el movimiento que el usuario 
ha grabado anteriormente.

El hecho de haber añadido la posibilidad de coger un objeto 
y transportarlo hasta otro punto hace que el ejercicio sea 
entretenido y con muchas posibilidades.

El movimiento del robot ha conseguido tener un realismo 
elevado.



5. Conclusiones y mejoras

• Se ha desarrollado una aplicación interactiva y 
funcional con al que hemos adquirido muchos 
conocimientos.

• Creemos que el aprendizaje basado en proyectos es muy 
útil porqué te        ayuda a comprender la dificultad que 
conlleva realizar un trabajo por ti mismo, y si además 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. 

• Ha sido muy laborioso encontrar las ecuaciones 
cinemáticas con 4 articulaciones involucradas.

• Para el diseño de los objetos ha sido muy útil tener un 
software de diseño 3d porqué nos ha permitido crear 
aquello que teníamos en mente con el máximo de detalle.
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Diapositiva 19

EMG11 
CONCLUSIONS. Conté dues parts:

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

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

Pocs punts, 4 o 5 més importants en total.

Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005



5. Conclusiones y mejoras

• Buscar un método alternativo para poder crear objetos 
con texturas y que éstas se exporten correctamente.

• Crear la cinemática inversa para nuestro robot para 
que pudiera ir automáticamente a buscar un punto 
solamente dando la posición de este.

• Definir mejor los límites de forma que el brazo no 
pierda tanta movilidad. Por ejemplo, mediante 
envolventes o mediante cálculos más precisos.

• Crear una escena con C++ en lugar de con Blender ya 
que es más seguro por lo que a las texturas y a la 
ralentización se refiere.
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Diapositiva 20

EMG12 
Millores que faríeu a la vostra aplicació.

Acostumen a ser objectius que per falta de temps o per problemes no heu pogut acabar, però que creieu que completaríen millor la vostra 
aplicació.

2,3 millores com a màxim.
Enric Martí i Gòdia; 08/04/2005


