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e ;Queé es un keyframe!
- Es una postura especifica

* ;Como se genera movimiento!
- Primero se da unos keyframes
- Luego se realiza (automaticamente) la interpolacion entre los
keyframes

Keyframe 1 Keyframe 2
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- Desconectarse del robot (importante) f v
ello

- Insertar un bloque “\Wipe Forehead”

- Hacer doble click en el bloque

- En la parte superior aparece un “timeline’ (linea de tiempo) con
varios “keyframes”
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Keyframes

- Hacer click en cada keyframe (barra ploma) y observar el

movimiento del robot virtual
- Hacer click en el boton “Play” del bloque Motion

Timeline
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* Es un bloque que permite almacenar keyframes para luego
realizar la interpolacion
- Se puede hacer movimientos complejos

* ;Para qué lo usaremos!’
- Para que el robot baile la macarena (o algiin otro baile)

« (Como!
- Se almacenara posturas (keyframes) en ciertos instantes de
tiempo
- Se interpolara estas posturas




— La Macarena
* Crear un bloque de timeline y llamarlo “macarena’:

- Click derecho en el espacio de trabajo
- Seleccionar: Add a new box — timeline

General | Advanced |

Cut Ctrl+X .
Properties
Copy Ctri+C Type: Timeline
Paste Ctrl+V e
General description
Select All Ctrl+A
Name: (IR
Zoom (100%) » Description:
Diagram...
[ Timeline...]
| Image:
thon... 3 _—
PY [ Edit. |
Dialog... i I
Inputs/OQutputs/Parameters
. Inputs: onStart = } J] dﬂ ,:]
Edit resources  Ctrl+R -
Outputs: onStopped BIe) d_f] =)
Parameters: =1 \g \m :]

- Cambiar el nombre a “Macarena’”
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* Doble click en el bloque de “Macarena”
- Se muestra la linea de tiempo (timeline)

Behavior layers (+]

* La unidad es (aproximadamente) 10 ms. Es decir:
- 1 representa 10 ms
- 10 representa 100 ms
- 100 representa 1000 ms = 1 segundo

* Salir del bloque haciendo click en “root”; o—{]wet}

4Imacarena
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* Primero hacer que el robot se levante:

- Usar el bloque “Goto Posture” para que el robot vaya a la posicion
“Standlnit”.

@ 0 Set parameters of Goto Posture

Parameters

Name | standinit v [

Speed (%) e | 80 E:{

Maximum of tries = ——— I 3 ‘[j:

v Auto-update parameters on robot

| Reset to default
‘ xgancel H 0QK |

* Una vez que el robot esta de pie, desconectar el bloque

* No quitarle rigidez al robot. El robot debe mantenerse de
pie y rigido.

g
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* Hacer doble click en el bloque “Macarena” para ver la linea
de tiempo

* Primer keyframe: postura actual

- Enla linea de tiempo: hacer click derecho en 10: “Store joints in
keyframe” y “Whole body”

0
10
{ 1 13 20 F--] 30 33 40
— cut ctrl+x

Copy Ctri+C
Paste Ctri+Vv
| —
maca Zoom in Ctri++
Zoom out Ctri+-

Next frame
Previous frame

Selection
Delete KeyFrame

Export motion to clipboard

Flip

Mirror

Store joints in keyframe »

Remove joints from keyframe Head F9
Arms F10
Legs F11
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* Segundo keyframe:

- En “Robot View” hacer click en el brazo derecho del robot

@®

14.2° (5@

r

EE
’ “: Rojo: motores
e e rigidos (no mover

el brazo)
e ——— | 0.6 @ |78 S

[\!\' stiffen chain on/off ‘

__| Mirroring .
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* Segundo keyframe:

- Quitarle la rigidez al brazo (‘'stiffen chain on/off” debe cambiar
de rojo a verde):

[\? stiffen chain on/off \ |:> ‘ o* Stiffen chain on/off ]

- Mover el brazo derecho (no rigido) hasta una posicion similar
a la de la figura.

Importante: mientras se
mueve el brazo sostener el
cuerpo del robot para que

no se muevan las otras

articulaciones

g
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* Segundo keyframe:

- Una vez conseguida la posicion deseada, volver a dar rigidez al
brazo: “Stiffen chain on/off” debe volver a estar rojo

‘ @ Stiffen chain on/off } |:> (#* Stiffen chain on/off y

- En la linea de tiempo, en tiempo 20 hacer click derecho en

“Store joints in keyframe” y seleccionar “arms’’: solo se graba la
posicion de los brazos

£ 23 30 = 20 a3 0

Cut Ctrl+X
Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+v
— Zoom in Ctri++
Zoom out Ctri+-
Next frame Right
Previous frame Left
Selection
Delete KeyFrame Del
Export motion to clipboard >
Flip
Mirror 3

Store joints in keyframe
Remove joints from keyframe »

Whole body F8
Head F9

Arms F10

Legs F11
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* Prueba de los keyframes:

- Agarrar el cuerpo del robot (para que no se caiga)
- Hacer click en el keyframe de 10 (barra ploma) y luego en el de
20. El robot debe mover su brazo.

* Seguir anadiendo keyframes segun se muestra en las figuras
siguientes.

e Nota:
- Sostener al robot cuando se activa o desactiva los motores
- Si se calientan los motores, esperar un rato hasta que se enfrie

—

-  Grabar el archivo continuamente
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- La Macarena
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- La Macarena
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* Movimiento de caderas:

- Se requiere mover las piernas
* Manteniendo la ultima postura, quitar rigidez a las piernas y
moverlas hasta alcanzar la postura deseada
* Luego darles rigidez y grabar el movimiento en el timeline
(usando )
- Cuando se quite la rigidez a las piernas se debe sostener al

robot de la cintura para que no se caiga

* Nota importante:
- No sostener al robot ni de la cabeza ni de las extremidades

(brazos o piernas)
- Tener cuidado que las posturas definidas sean estables, es

decir que el robot no se caiga al ejecutarlas

—
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La Macarena

Movimiento de caderas:
- Anadir las siguientes posturas moviendo solo las piernas
- En el timeline se debe grabar como “whole-body”
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* Finalmente regresar a la posicion inicial en el tiempo 170.

* Ejecutar toda la secuencia para ver si todo funciona
adecuadamente:

- Nota: estar cerca del robot y agarrarlo en caso que se fuese a
caer
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Ejercicios

=> Hacer que el robot realice algun otro baile

=>» Realizar un movimiento libre con el robot usando
todo lo visto hasta ahora




