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1. tƛŎƪ ŀƴŘ tƭŀŎŜ .ŁǎƛŎ 

1.1 Presentació 

En aquest document, i en base als documents de suport de RoboDK, es presenta una tasca simulada 

de Pick and Place. El nivell de dificultat és BàsicΣ ǇŜǊ ǘŀƴǘΣ Ŝǎ ǊŜŎƻƳŀƴŀ ǉǳŜ ǇǊŝǾƛŀƳŜƴǘ ƭΩǳǎǳŀǊƛ ŜǎǘƛƎǳƛ 

familiaritzat amb les funcions bàsiques de RoboDK (carregar un robot, entendre com afegir un sistema 

de referència, un element terminal i aspectes bàsics de programació robòtica). El temps estimat de 

ǊŜŀƭƛǘȊŀŎƛƽ ŘΩŀǉǳŜǎǘ ǘǳǘƻǊƛŀƭ Şǎ ŘŜ нр ƳƛƴǳǘǎΦ 

1.1.1 Equip de treball. 

Utilitzarem en aquest tutorial de la llibreria de RoboDK ( ): 

- El robot UR3e 

 

Fig. A. 1: UR3e a la llibreria de RoboDK. 

- Element terminal Gripper RobotiQ 2F 85 
NOTA: Aquest element no es troba dintre la carpeta Gripper. És important que on posa type hi hagi 

Gripper i no Mechanism. 

 



  Annex B 

2   

 

Fig. A. 2: Gripper llibreria online de RoboDK. 

- Objecte Box  

1.1.2 Robot 

Seleccionem el robot: Anem a la biblioteca en línia  on trobem tots els possibles robots. Per 

realitzar aquest programa busquem el UR3e i el descarreguem. Un cop descarregat busquem el fitxer 

Σ ǎƛƴƽ ǎŜΩƴǎ Ǉƻǎŀ ŀǳǘƻƳŁǘƛŎŀƳŜƴǘ ŀ ƭŀ ǇŀƴǘŀƭƭŀΦ 

 

 

 

 

 

 

 

 
Fig. A. 3: Biblioteca en línia. 
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Fig. A. 4: Robot UR3e. 

1.1.3 Element terminal 

9ƴǎ Ŧŀƭǘŀ ƭΩŜƭŜƳŜƴǘ ǘŜǊƳƛƴŀƭ ŀƳō Ŝƭ ǉǳŀƭ ǾƻƭŜƳ ǘǊŜōŀƭƭŀǊΣ Ŝƴ ŀǉǳŜǎǘ Ŏŀǎ ǾƻƭŜƴ ǘǊŜōŀƭƭŀǊ ŀƳō la pinça 

άGripper RobotiQ 2F 85έΦ CŜƳ Ŝƭ ƳŀǘŜƛȄ ǇǊƻŎŜŘƛƳŜƴǘ ǉǳŜ Ŝƴ ƭΩŀǇŀǊǘŀǘ ŀƴǘŜǊƛƻǊΣ  ǇƻŘŜƳ ōǳǎŎŀǊ 

directament gripper, o per anar mes ràpid, utilitzar filtres. 

 
Fig. A. 5: Robot UR3e amb Gripper i amb la finestra de característiques. 

1.1.4 Finestra de característiques 

Si volem controlar/manipular manualment el robot fem doble clic sobre seu, i ens apareix la pantalla 

situada a la dreta de la figura A.6, on a la part superior i podem veure les propietats i a la part inferior 

podem veure tots els moviments que pot arribar a realitzar en cadascun dels seus sis eixos, com per 
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ŜȄŜƳǇƭŜΥ /ŀƴǾƛŀƴǘ ƭΩŀƴƎƭŜ п ǇƻŘŜƳ ƳƻŘƛŦƛŎŀǊ ƭΩƻǊƛŜƴǘŀŎƛƽ ŘŜ ƭŀ pinça. També podem fer desplaçaments 

ƛ ǊƻǘŀŎƛƻƴǎ ŀƭ Ǿƻƭǘŀƴǘ ŘŜ ƭΩŜƭŜƳŜƴǘ ǘŜǊƳƛƴŀƭ όŜƭ ƎǊƛǇǇŜǊ Ǿŀ ŀŎƻƳǇŀƴȅŀǘ ŘΩǳƴ ¢ƻƻƭ /ŜƴǘŜǊ tƻƛƴǘύΦ 

 
Fig. A. 6: Canvi d'orientació de l'angle 4 per 270º. 

1.2 Desenvolupament 

En aquesta secció, i en base als documents de suport de RoboDK, es presenten els aspectes útils en 

wƻōƻ5Y ŎƻƳ ǎƽƴ ƭŀ ŘŜŦƛƴƛŎƛƽ ŘŜ ǎƛǎǘŜƳŀ ǊŜŦŜǊŝƴŎƛŀ ƛ ƭŀ ƛƴǎŜǊŎƛƽ ŘΩƻōƧŜŎǘŜǎ ŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀǊ ǇŜƭ ǊƻōƻǘΦ 

1.2.1 Sistema de referència 

Creem dos sistemes de referència , però hem de mirar que es trƻōƛƴ ŘƛƴǘǊŜ ƭΩŜǎǇŀƛ ŘŜ ǘǊŜōŀƭƭ ŘŜƭ 

robot (esfera), aquest es pot veure dins el panell de pilotatge del robot. 
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Fig. A. 7: Panell de pilotatge del robot (espai de treball). 

En aquest cas ǎΩhan creat a fora per tant es necessari modificar-los. Per fer-ho es pot realitzar amb el 

ǊŀǘƻƭƝΣ ƻ ŘƛƴǘǊŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ Řƻƴŀƴǘ ŘƻōƭŜ ŎƭƛŎ ǎƻōǊŜ Ŝƭǎ ǎƛǎǘŜƳŜǎ ŘŜ ǊŜŦŜǊŝƴŎƛŀ ŎǊŜŀŘŜǎΣ Ŝƭ ǉǳŀƭ 

ens obrirà la seva pestanya de característiques. Per tal de que sigui més àgil identificar-los, es canvia el 

seu nom pitjant F2. 

 

 

 

 

 

 Fig. A. 8: Panell de pilotatge del robot (espai 
de treball). 
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La grandària dels eixos es pot ajustar simplement clicant les tecles mes (+) i menys (-) del teclat, fins a 

trobar la dimensió més òptima. 

1.2.2 Objecte 

bƻƳŞǎ Ŧŀƭǘŀ ŀŦŜƎƛǊ ƭΩƻōƧŜŎǘŜΣ Ŝƭ ǉǳŀƭ es vol que sigui mogut del punt A al punt B per el robot. 

tŜǊ ŀŦŜƎƛǊ ƭΩƻōƧŜŎǘŜΣ es fa Ŝƭ ƳŀǘŜƛȄ ǇǊƻŎŜŘƛƳŜƴǘ ǉǳŜ Ŝƴ ƭΩŀǇŀǊǘŀǘ мΦмΣ ŀƴŜƳ ŀ ƭŀ ōƛōƭƛƻǘŜŎŀ ƛ ōǳǎǉǳŜƳ 

ά.h·έΦ ¦ƴ ŎƻǇ Ŝƭ ǘŜƴƛƳ ǎƛ ŦŜƳ ŘƻōƭŜ ŎƭƛŎ ŀ ǎƻōǊŜ Ŝǎ ǇƻŘŜƴ ǾŜǳǊŜ ƛ ŀƧǳǎǘŀǊ-les seves coordenades, es pot 

canviar de color, canviar el nom... 

 
Fig. A. 10: Objecte transportat. 

 

Fig. A. 9: Modifiquem els valors dels punts de referència 
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tǊƛƳŜǊ ŘŜ ǘƻǘ ǇƻǎŀǊŜƳ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ ŀƴƻƳŜƴŀǘ όά.ƻȄέύ,  Ŝƴ ŀǉǳŜǎǘ ǘǳǘƻǊƛŀƭ  ƭΩƘŜƳ ŎŀƴǾƛŀǘ ǇŜǊ όά/ǳōέύ:  

ŘƛƴǘǊŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ Ŝƴ ƭŀ ǊŜŦŜǊŝƴŎƛŀ ŘŜƭ Ǉǳƴǘ !Φ 

 
Fig. A. 11: tƻǎƛŎƛƽ ŘŜƭ Ŏǳō Řƛƴǎ ŘŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴstruccions. 

1.2.3 Trajectòria 

Seguint les pautes recomanades de la programació de robots, una possible trajectòria del robot per a 

fer una tasca de pick and place es pot descompondre en aquestes parts: 

1. Posició de repòs 

2. Anar al punt A 

3. !ƎŀŦŀǊ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ 

4. Posició de repòs (per no xocar amb res) 

5. Anar al punt B 

6. 5ŜƛȄŀǊ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ 

7. Posició de repòs. 

1.3 Programa 

En aquesta secció es comenta com definir de forma ordenada tots els passos que conduiran a la 

obtenció del programa de robot, mitjançant la interfície gràfica de RoboDK. 

1.3.1 Punts de pas 

9ƭǎ Ǉǳƴǘǎ ŘŜ Ǉŀǎ ǎƽƴ ƭŜǎ ŎƻƻǊŘŜƴŀŘŜǎ ŘŜƭ Ǉǳƴǘ ƻƴ Ƙŀ ŘΩŀƴŀǊΣ Şǎ ŀ ŘƛǊΣ ǳƴŀ ǇƻǎƛŎƛƽΦ 

Per guardar una posició premem en    i ens crea un nou punt, un cop el tenim es pitja F2 i es canvia 

el nom per poder-ho tenir estructurat. El primer punt a guardar, és la posició de repòs. 

{ŜƎǳƛŘŀƳŜƴǘΣ Ƙŀ ŘΩŀƴŀǊ Ŝƭ Ǉǳƴǘ !Σ ŀƛȄƝ ǉǳŜ ŦŜƳ ŘƻōƭŜ ŎƭƛŎ ǎƻōǊŜ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ ŘƛƴǘǊŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ ƛ 

ǇƻǎŜƳ ǉǳŜ Ŝƭ Ǌƻōƻǘ ƭΩŀǎǎƻƭŜƛȄƛΦ L ƎǳŀǊŘŜƳ ŀǉǳŜǎǘŀ ƴƻǾŀ ǇƻǎƛŎƛƽΦ 
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Fig. A. 12: Anem al punt A. 

!ƴŜƳ ŀ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ ƛ ŀǊǊƻǎǎŜƎǳŜƳ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ ŘŜ ƭŀ ǊŜŦŜǊŝƴŎƛŀ ŘŜƭ Ǉǳƴǘ !, a la referència del 

punt B. Realitzem el mateix procediment esmentat anteriorment pel punt A.  

Uƴ ŎƻǇ ŀŎŀōŀǘ ǊŜǘƻǊƴŜƳ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ ŀ ŘƛƴǘǊŜ ƭΩŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ ŀƭ ǎƛǎǘŜƳŀ ŘŜ referència del punt A. 

 
Fig. A. 13: Objecte associat al punt B. 

Hauríem de tenir tres posicions guardades (Repòs, Punt A, Punt B):  
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Fig. A. 14: !ǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ 

Aquestes posicions guardades són una primera aproximació. Quan més endavant es posi en execució 

el sistema dissenyat, en funció del rendiment del resultat observat, es poden tornar a modificar 

aquestes posicions per optimitzar-ne el funcionament. 

Per modificar-los es pot fer un cop ens trobem a la nova posició, clicant sobre el target ja guardat i 

prement ά9ƴǎŜñŀǊ ǇƻǎƛŎƛƽƴ ŀŎǘǳŀƭέΥ 

 
Fig. A. 15: ά9ƴǎŜƷŀǊ ǇƻǎƛŎƛƽƴ ŀŎǘǳŀƭέΦ 
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1.3.2 Programa 

Primer de tot creem un programa : 

vǳŀƴ ǎΩƻōǊŜ ǳƴ ƴƻǳ ǇǊƻƎǊŀƳŀΣ ŀǳǘƻƳŁǘƛŎŀƳŜƴǘ ŀǇŀǊŜƛȄŜƴ Řƻǎ ƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎ ŘŜ ǇǊƻƎǊŀƳŀ ǉǳŜ ǎƽƴ 9ǎǘ 

Ref i Est herr., associats respectivament al sistema de referència del punt A i al gripper que em vinculat 

prèviament al robot. 

Cada cop que afegim un moviment li establim un punt de pas. En aquest cas podem realitzar 

moviments del tipus J. Per definir el punt de pas cliquem sobre el moviment amb el botó dret del ratolí 

i posem el punt que volem assolir. El primer és el punt de repòs. 

 
Fig. A. 16: ά!ǎǎƻŎƛŜƳ ŀƭ moviment J al Ǉǳƴǘ άwŜǇƼǎέΦ 

{ΩƘŀ ŘŜ ǾƛƎƛƭŀǊ Ƨŀ ǉǳŜ ǉǳŀƴ Ŧŀǎ ŎƭƛŎ ŀ ǳƴ ƳƻǾƛƳŜƴǘ ǘΩŀŦŜƎŜƛȄ ǳƴŀ ŀƭǘǊŀ ǇƻǎƛŎƛƽ ŎƻƳ Ŝƴ ŀǉǳŜǎǘ Ŏŀǎ ǎŜǊƛŀ 

άǘŀǊƎŜǘǎ р ƛ сέΣ ƛ ǎΩƘŀƴ ŘΩŜƭƛƳƛƴŀǊΦ 

 
Fig. A. 17: Eliminant targets innecessaris. 
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1.3.3 Animació/Esdeveniment  

Per fer una animació premem el següent botó :  

- Agafar/Deixar anar un objecte. 

- Mostrar/Amagar un objecte o una eina. 

- CƛȄŀǊ ǳƴŀ ǇƻǎƛŎƛƽ ŘΩƻōƧŜŎǘŜ. 

 
Fig. A. 18: Configurant esdeveniment 

9ƴǎ ǎŜǊŀƴ ƴŜŎŜǎǎŁǊƛŜǎ ǘǊŜǎ ŘΩŜƭƭŜǎΣ ǇŜǊ ŀƎŀŦŀǊ Ŝƭ Ŏǳō ό!ǘǘŀŎƘ ƻōƧŜŎǘύ Σ ǇŜǊ ŘŜƛȄŀǊ-lo anar (Detach object), 

i per retornar cada vegada el cub a la posició inicial fixarem la seva posició (Set Object Position). Aquest 

darrer, un cop configurat ens apareix en pantalla dins del programa ŀƳō ƭΩŜǘƛǉǳŜǘŀ άwŜŜƳǇƭŀȊŀǊ ŎǳōέΦ 

1.4 Programa pick and place 

¦ƴ ŎƻǇ ǊŜŀƭƛǘȊŀǘ Ŝƭ άǇƛŎƪ ŀƴŘ ǇƭŀŎŜέ ƘŀǳǊƝŜƳ ŘŜ ǘŜƴƛǊ ŀǉǳŜǎǘ ŀǊōǊŜ ŘΩƛƴǎǘǊǳŎŎƛƻƴǎΣ ǘƻǘ ƛ ǉǳŜ Ŝǎ ǇƻǎǎƛōƭŜ 

realitzar-ho amb diferents punts mentre que estiguin dintre el lloc de treball i fer-ne més si es creu 

convenient. 
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Fig. A. 19: Arbre d'instruccions final. 

NOTA: La línia groga es la trajectòria, aquesta es pot treure fent clic dret del ratolí sobre programa i 

ǎŜƭŜŎŎƛƻƴŀƴǘ άƳƻǎǘǊŀǊ ǘǊŀƧŜŎǘƼǊƛŀέ: 

 

 

 

 

 

1.4.1 Executar 

Per executar cada programa fem botó ŘǊŜǘ ǎƻōǊŜ ŘΩŜƭƭ ƛ ǇǊŜƳŜƳ ά9ƧŜŎǳǘŀǊέΦ 

Fig. A. 20: Mostrar trajectòria 
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Fig. A. 21: Executar el programa realitzat. 

¦ƴ ŎƻǇ ǎΩŜǎǘŁ ŜȄŜŎǳǘŀƴǘ Ŝs pot iniciar/parar i modificar la velocitat a les icones següents que podem 

trobar a la barra de menús:  

 
Fig. A. 22: Regulació de la velocitŀǘ ŘŜ ƭŀ ǎƛƳǳƭŀŎƛƽ ŘΩŜȄŜŎǳŎƛƽ ŘŜ ǇǊƻƎǊŀƳŀΦ 

1.4.2 Activitats: 

ACTIVITAT 1.  

{ƛ Ƙŀǎ ƭƭŜƎƛǘ ŀǉǳŜǎǘ ŘƻŎǳƳŜƴǘ ƛ Ƙŀǎ ǇǊƻǾŀΩǘ ŘΩŜȄŜŎǳǘŀǊ Ŝƭ ǇǊƻƎǊŀƳŀ Pick and Place, observaràs que hi ha 

aspectes que es poden millorar. Pots descriure de forma breu com millorar aquest programa? 

{ƛ ǳǎ Ǉƭŀǳ ǊŜŀƭƛǘȊŀ Ŝƭǎ ŎŀƴǾƛǎΣ ŦŜǎ ŘŜ ƴƻǳ ƭΩŜȄŜŎǳŎƛƽ ƛ ŎƻƳǇŀǊŀ Ŝƭ ŎƻƳǇƻǊǘŀƳŜƴǘ ŘŜ ƭŀ ǘŜǾŀ ƳƛƭƭƻǊŀ 

ǊŜǎǇŜŎǘŜ ƭΩŀƴǘŜǊƛƻǊΦ 

ACTIVITAT 2. 

hōǎŜǊǾŀ Ŝƴ ŘŜǘŀƭƭ ƭΩŜƭŜƳŜƴǘ ǘŜǊƳƛƴŀƭ άDǊƛǇǇŜǊ wƻōƻǘƛv нC урέ ƛ ōǳǎŎŀ ƛƴŦƻǊƳŀŎƛƽ ǘŝŎƴƛŎŀΦ 9ƴ ŦǳƴŎƛƽ ŘŜƭ 

tipǳǎ ŘΩƻōƧŜŎǘŜ ŀ ŀƎŀŦŀǊ Ŝƭǎ Řƛǘǎ ŘŜ ƭŀ Ǉƛƴœŀ Ŝǎ ŘƛǎǇƻǎŜƴ ŘŜ ŦƻǊƳŀ ǇŀǊŀƭϊƭŜƭŀ ŜƴǘǊŜ ǎƛ ƻ ōŞ ŦƻǊƳŜƴ ǳƴŀ 

obertura angular. 
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ACTIVITAT 3. 

¦ƴ ŎƻǇ ǊŜŀƭƛǘȊŀŘŀ ƭΩ!ŎǘƛǾƛǘŀǘ мΣ Ŝǎ Ǉƻǘ ŜȄǇƻǊǘŀǊ ƭΩŜȄŜŎǳŎƛƽ Ŝƴ ŦƻǊƳŀ ŘŜ ŦƛǘȄŜǊ ƘǘƳƭΦ 9ǎōǊƛƴŀ ŎƻƳ ŜȄǇƻǊǘŀǊ 

aquesta simulació, ja que això permet mostrar el resultat sense necessitat de tenir instal·lat de forma 

ƭƻŎŀƭ wƻōƻ5Y ŀ ƭΩƻǊŘƛƴŀŘƻǊΦ /ŀƭ ŀƴŀǊ ŀƳō ŎƻƳǇǘŜ ŀƳō ƭŀ ǾŜƭƻŎƛǘŀǘ ŎƛǘŀŘŀ ŀ ƭŀ ŦƛƎǳǊŀ A.22: amb una 

ǾŜƭƻŎƛǘŀǘ ƳƻŘŜǊŀŘŀ ōŀƛȄŀ ǎΩŀŎƻƴǎŜƎǳŜƛȄ ǳƴ ŦƛǘȄŜǊ html acceptable on es poden apreciar les 

particularitats del programa creat. 

1.5 Conclusions. 

9ƴ ŀǉǳŜǎǘ ŘƻŎǳƳŜƴǘ Ŝǎ ŎƻƳŜƴǘŜƴ Ǉŀǎ ŀ Ǉŀǎ ǳƴ ŎƻƴƧǳƴǘ ŘŜ ŘŜǘŀƭƭǎ ǉǳŜ ǇŜǊƳŜǘŜƴ ƭΩŜƭŀōƻǊŀŎƛƽ ŘΩǳƴŀ 

tasca Pick and PƭŀŎŜ Řƛƴǎ ŘŜ wƻōƻ5Y ŘŜ ŦƻǊƳŀ ōŁǎƛŎŀΦ [ŀ Ŧƛƴŀƭƛǘŀǘ Ŝǎ ǉǳŜ ƭΩǳǎǳŀǊƛ Ŝǎ ŦŀƳƛƭƛŀǊƛǘzi amb 

aquest entorn RoboDK per a futures aplicacions.   

1.6 Referències. 

En aquest document es citen diverses fonts bibliogràfiques, agrupades en manuals, llibres, articles, 

vídeos, pàgines web: 

LLIBRES 

A. V. Navarro. Robot industrial: manual de instalación. Editorial Paraninfo. Madrid, 2021.  

TUTORIALS 

RoboDK. Primeros pasos con RoboDK. Tutorial on line. 2021. 

RoboDK. Programación de robots. Tutorial on line. 2021. 

Aspectes tècnics. Lídia Guix. 2021. Universitat Politècnica de Catalunya. 

VIDEOS 

RoboDK - Youtube. A: [En línia]. [Consulta: 2 novembre 2021] Disponible a: 

https://www.youtube.com/c/RoboDK3D  

 

  

https://www.youtube.com/c/RoboDK3D
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2. tƛŎƪ ŀƴŘ tƭŀŎŜ aLD 

En aquest document, i en base als documents de suport de RoboDK, es presenta una tasca 

simulada de Pick and Place. El nivell de dificultat és Mig, per tant, es recomana que prèviament 

ƭΩǳǎǳŀǊƛ ŜǎǘƛƎǳƛ ŦŀƳƛƭƛŀǊƛǘȊŀǘ ŀƳō ƭŜǎ ŦǳƴŎƛƻƴǎ ōŁǎƛǉǳŜǎ ŘŜ wƻōƻ5YΦ 9ƭ ǘemps estimat de 

ǊŜŀƭƛǘȊŀŎƛƽ ŘΩŀǉǳŜǎǘ ǘǳǘƻǊƛŀƭ Şǎ ŘŜ мƘΦ 

2.1. Presentació 

2.1.1. Equip de treball 

Utilitzarem en aquest tutorial: 

RoboDK Library: 

- El robot UR3e 

 

Fig. A. 23: UR3e a la llibreria online de RoboDK. 

 

- Element terminal Gripper 
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Fig. A. 24: Gripper a la llibreria online de RoboDK. 

 

- Objecte Table (1.2m x 1m) 

 

Fig. A. 25: Taula de la llibreria online de RoboDK. 

Dibuixant amb el Solidworks:  

- /ƛƭƛƴŘǊŜΥ ǘŀƭ ƛ ŎƻƳ ǇƻŘŜǳ ǾŜǳǊŜ ŀ ƭŀ ƛƳŀǘƎŜ Ŝǎ ǘǊŀŎǘŀ ŘΩǳƴ ŎƛƭƛƴŘǊŜ ōǳƛǘΣ ŀƛȄƼ Ŝƴǎ ǎŜǊŁ ƛƳǇƻǊǘŀƴǘ, 

Ƨŀ ǉǳŜ ƭŀ Ǉƛƴœŀ ƭΩŀƎŀŦŀǊŁ ǇŜǊ ƭΩƻǊƛŦƛŎƛ ƛƴǘŜǊƛƻǊ. 

 
Fig. A. 26: Cotes del cilindre. 
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Al guardar la peça escollir el format STL (*.stl) en el Solidworks, per tal de poder-la incorporar fàcilment 

al RoboDK. Preferible format .stl que no pas .step, ja que ocupa molta menys memòria. 

 
Fig. A. 27: Equip de treball dins RoboDK. 

2.1.2. Animació. 

A ǇŀǊǘ ŘŜ ƳƻǳǊŜ Ŝƭ wƻōƻǘ ŀ ǇŀǊǘƛǊ ŘŜƭ άtƛƭƻǘŀƧŜ ŀǊǘƛŎǳƭŀǊέ ŘŜƭ ǇŀƴŜƭƭ ŘŜ ŎƻƴǘǊƻƭ ǎƛ ǇǊŜƳŜƳ Ŝƭ ōƻǘƻ Alt  

ens surten les fletxes de la figura i amb el ratolí mantenint alhora clicat Alt, ens podem desplaçar al 

llarg de cada fletxa. 

 
Fig. A. 28: Eixos de desplaçament 
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9ƭ ǇǊƻƎǊŀƳŀ ŎƻƴǎƛǎǘŜƛȄ Ŝƴ ŀƎŀŦŀǊ Ŝƭ ŎƛƭƛƴŘǊŜ ŘΩǳƴ Ǉǳƴǘ ! ƛ ƳƻǳǊŜΩƭ ŀ ǳƴ Ǉǳƴǘ .Φ tŜǊƼ ŀǉǳŜǎǘ ŎƻǇ Ŝƭǎ Ǉǳƴǘǎ 

no estaran fets amb sistemes de referència i anar a trobar-ƭƻǎ ŀƳō ƭŀ ƛƴǎǘǊǳŎŎƛƽ ά!ƭŎŀƴœŀǊ Ŏƻƴ Ŝƭ Ǌƻōƻǘέ 

com en el tutorial Pick and Place bàsic, però si que ǎΩƘŀ ŘŜ ǘŜƴƛǊ en compte que aquests es trobin dintre 

ƭΩŁǊŜŀ ŘŜ ǘǊŜōŀƭƭ ŘŜƭ Ǌƻōƻǘ (esfera). 

 
Fig. A. 29: Entorn de treball del robot. 

9ƴ ŀǉǳŜǎǘ ǇǊƻƎǊŀƳŀ ƴƻ ǎΩƘŀ ŜǎǘŀōƭŜǊǘ ǳƴǎ Ǉǳƴǘǎ ŎƻƴŎǊŜǘǎ ǇŜǊ ŀ ƭŀ ǎŜǾŀ ǊŜŀƭƛǘȊŀŎƛƽΦ tŜǊ ŘŜŦŜŎǘŜ ŀ ƭΩƛƴƛŎƛ 

Ŝƭ Ǌƻōƻǘ ƛ Ŝƭ ŎƛƭƛƴŘǊŜ ƴƻ Ŝǘ ǉǳŜŘŜƴ ŎƻƭϊƭƻŎŀǘǎ ǘŀƭ ƛ ŎƻƳ ŀ ƭŀ ƛƳŀǘƎŜΣ ǎƛƴƽ ǉǳŜ ǎΩƘŀ ƳƻŘƛŦƛŎŀǘΦ 9ƴ ƭŀ ŦƛƎǳǊŀ 

A. 30 es veuen els punts utilitzats. PŜǊƼ Ŝƭ ǇǊƻƎǊŀƳŀ ǎΩƘŀ ǊŜŀƭƛǘȊŀǘ ōǳǎŎŀƴǘ les posicions movent els 

eixos manualment, Ŧƛƴǎ ŀ ŜǎǘŀǊ Ŝƴ ōƻƴŀ ǇƻǎƛŎƛƽ Ŝƴ ǾŜǊǎ ƭΩƻōƧŜŎǘŜ ƛ Ŝƭ Ǉǳƴǘ ƻƴ Ŝǎ Ǿƻƭ ŘŜƛȄŀǊ, que es de 

lliure elecció. 

El punt de repòs όάhomeέύΣ ǎΩƘŀ Ǉƻǎŀǘ ŀ ƭΩŜǎǉǳŜǊǊŀ ŘŜ ƭΩƻōƧŜŎǘŜΦ bƻ ǘŞ ǇŜǊǉǳŝ ǎŜǊ ŀǉǳƝΣ Ƙƛ Ƙŀ ƳƻƭǘŜǎ 

posicions òptimes de repòs, com per exemple una altra a considerar seria un punt mig entre A i B. Però 

ŎƻƳ ǾŜ ǎΩƘŀ Řƛǘ Ŝǎ ŘŜ ƭƭƛǳǊŜ ŜƭŜŎŎƛƽΦ  


















































































































