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ELABORAZIONE IMMAGINE

* ACQUISIZIONE E RICONOSCIMENTO FORME (ACCORD.NET)




CINEMATICA INVERSA

Posizione Algoritmo Angoli

desiderata (video) articolazioni





-

COMUNICAZIONE

Istruzioni per il Braccio:

Istruzione PParametro ©

MoveServo ... //muove I motori (angoli)

ServoDelay ... //velocita servo

Compilazione in bytes:
Delay ... //pause (tempo)

byte byte PO A\ Byte

START  ISTR [(Byte) (Byte) STOP

—Invio in SERIALE (ad Arduino)

BYTES ARDUINO




POSSIBILI APPLICAZIONI

* assemblaggio

* controllo di qualita 2 rimozione pezzi difettosi automatica
* confezionamento

* Settore militare

* Settore medico
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