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Java - Robot/sr/Armijava - Edlipse - o
BRS¢ Source Refactor Navigate Search Project Run Window Help
[3] Robotjava 52 nceE: ceededE =0
public class Robot { b
RGeS S
public void grab(double distance) throws DistanceExceededexception, Phifxcee

if (distance > Robot.maxDistance) throw new DistanceExceededException();

double d2 = Math.pow(distance,2);
double h2 = Math.pow(Robot . safee ight,2);

double c2 = Math.pow(Math. sqre(d2+h2), 2);

double 12 = Math.pow(Arm. Length, 2);

double phil = Math.acos((c2/(2%c2%12)))+ath. acos((d2+c2-h2/ (2%d2* c2)));
double phi2 = Math.acos((12+12-c2)/(2°12°12));

double phi3 = Math.acos((c2)/(2%c2"12) ) #¥lath. acos((d2+h2-c2)/(2d2*h2));

rotate( phil, phi2, phi3 );

public void rotate(double phil, double phi2, double phi3) throws PhiExcesded

iF (phil < 11.5 || phil > 80.2) throw new PhiExceededExceptical):
Segnent1.rotate(phil);
egisterTineOut (phil-segrentl.currentPhi, 0.86666566);

) Am java 58

public class &
static do

Wiitable Smartlnsert | 2:31
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@3 Trace Matrices - O Bl rile Edit View Navigate Code Analyze Refactor Build Run Tools DesignSpace VCS Window Help RoboticArm — o X
T Ty src  comp © Gripper = m releaseObject X~ A AddConfiguration.. » & T = Q © D
Trace Matrix Instance: dBy/ v ey Q= T | & — m
v [, RoboticArm C\Users\Cosn A6 A v
HeutEmea 3 public class Gripper {
° 4 private double fingerlLength; i |
Pick up an object Recommended 5 private int closeDuration;
ArmArm v v 6 private int openDuration; 1
Am.getfragileDuration N 7 private GripperJoint gripperJdoint;
Arm.getMaximumObjectHeig U U B . )
Arm.getMinimumObjectHeiglU U 8 private double minimumDiameter;
Arm.getRegularDuration U 9 private double maximumDiameter;
Arm.liftArm u ] @ GripperJoint 10
Arm.lowerArmToObject u u © Joint 11 public Gripper(double fingerLength, GripperJoint gripperJoint) {
Arm.setfragileDuration U u © TurningTable 12 this.fingerLength = fingerlLength;
Arm.setMaximumObjectHeigtU v ' RoboticArm.iml 13 this.gripperJoint = gripperJoint;
Arm.setMinimumObjectHeigrU u > 1l External Libraries 14 } T
Arm.setRegularDuration U u U Scratches and Consoles 15
ArmJointArmJoint u U
ArmJointliftArm U U 16 public void grabObject(double objectDiameter) { 1
ArmJoint.lowerArm U U 17 if (objectDiameter < minimumDiameter || objectDiameter > maximumDiametg
Base.main [ 18 throw new IllegalArgumentException("The object size exceeds requir
Base.run _U 19 double opening = objectDiameter / 2;
JavaMethod Gﬁppe“G“ppe' ) v u 20 double distance = Math.sqrt(Math.pow(fingerLength, 2) + Math.pow(openil
Gripper.getCloseDuration U U 21 double angle = Math.acos(distance / fingerLength);
Gripper.getFingerLength V] U
Gripper.getMaximumDiameteU U 22 gripperJoint.close(angle, closeDuration); -
Gripper.getMinimumDiamete U U 23 ¥
Gripper.getOpenDuration U u 24
Gripper.grabObject 0« 25 public void releaseObject() {
Gripper.releaseObject _ 26 gripperJoint m desiredAngle: 7mapennuration) 7
Gripper.setCloseDuration U 27 } -

Gripper.setMaximumDiamete U
Gripper.setMinimumDiamete1U
Gripper.setOpenDuration u
GripperJoint.GripperJoint V]
GripperJoint.close
GripperJoint.getMaximumAncU
GripperJoint.getMinimumAngU

clele S C /e C

Gripperlointopen N
GripperJoint.setMaximumAngU U
GripperJoint.setMinimumAng|U U
3

getMinimumDiameter() { return minimumDiameter; }

btMinimumDiameter(double minimumDiameter) {

34 this.minimumDiameter = minim
e i . . © push
35 double minimumRadius = minim
Local version has been pushed to the DesignSpace.
36 double minAngle = Math.acos(
iZ7000 @ Problems B Terminal  * Build @ Event Log

ILJ Push: Local version has been pushed to the DesignSpace. (a minute ago) 26:31 (9 chars) CRLF UTF-8 4spaces ‘i
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BUILDING THE FIRST ROBOT

][ ld - ® - [= DistanceAngles2Lengthxisx - Microsoft Excel -
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1 name “sign  formula value P

2 alphaMin amin

3 alphaMax amax 1.4 rad

4 betaMin bmin 0.4'rad

5 betaMax bmax 2.8rad L

6 desired GraspingDistance ddes Im

7

8 maxNormedRadius rl (COS(amin)-COS{amin+bmax))  1.97005307 1

9 minNormedRadius 12 (COS{amax)-COS(amax+bmin)) 038716924 1 Java - Robot/stc/Armjava - Edlipse - oIEd
ddes/(rl-r2) 1.2715448; Refactor MNavigate Search Project Run Window Help

= |;a|‘7‘?“\rrF 00z [ [ Robotjava 5 111D = =n

wvark Sat hile e Ml

static double maxDistance = 2.8;

Edit [agram Meagaste Segech  Project [Modeling  Model Ansbyer public void grab(double distance) throws DistancebxceededErcebtion Phikvcee
g {

T e = E = - -
= &= i = if (distance > Robot.maxDistance) throw new DistanceExceededException();
- = =
n double d2 = Math.pow(distance,2);
double h = Math_pow(Robot. safereight,2);
double c2 = Math.pow(tiath.sqrt(d2+h2), 2);
U Laven double 12 = Math.pow(Arm. Length, 2)
| double phil = Math.acos((<2/(2%c2*12)) }4Hlath. acos ((d24c2-h2/ (27d2%c2))) 5
- double phi2 = Math.acos((12+12-c2)/(2"12"12));
3 double phi3 - Math.acos((c2)/(2%c2%12))Hiath. acos ((d2+h2-c2)/ (2542%h2)) 3
Mawve Object
e rotate( phil, phi2, phi3 );
~ public void rotate(double phil, double phi2, double phi3) throws Phifxceeded
if (phil ¢ 11.5 || phil > 80.2) throw new PhifxceededException();
Muwe Arm segmentl.rotate(phil);
Conbodes registerTineOut (phil-segnentl.currentPhi, 0.86686686); v
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BUILDING THE SECOND ROBOT

Robot 1
B The second robot is
“kind of like” the first
robot
=
B A max distance the
robot needs to be able ﬁ

to reach is 2.8 meters

M Also it needs a
different gripper
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CLONE AND OWN THE ENGINEERING
ARTIFACTS OF THE FIRST ROBOT

D Moeir

- |

X' o~
Home Insert Page Layout Formulas DOata Review View Acrobat %2 9 = [t
_ A B | c
1 name sign  formula
2 alphaMin amin
3 alphaMax amax
4 betaMin bmin
' 5 betaMax bmax
i{desired GraspingDistance ddes
? |
8 maxNormedRadius ri (COS{amin)-COS5{amin+bmax))  1.97005507 1
9 minNormedRadius r2 [COS{amax)-COS{amax+bmin)) 0.39716924 1
10 minArmLength S ddes/(ri-r2) 1.78016282 m |
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WORLD LEADING

Campus

00Nachrichten

,Wir mischen bei den ganz Grofden mit®

Kepler-Universitit belegt in weltweitem ,Software Engineering“-Ranking Platz 35

LINZ. ,Wissenschaftler machen
zwei Dinge wohl am liebsten: for-
schen und publizieren®, sagt der
frithere JKU-Vizerektor fiir Lehre
Alexander Egyed. Eben jene Publi-
kationen von Hochschulen und
Unternehmen im Bereich Software
Engineering nahm das JSS, das
LJournal of Systems and Soft-
ware”, weltweit unter die Lupe. Mit
einem sehr erfreulichen Ergebnis
fiir die Linzer Johannes-Kepler-
Universitat. Sie belegt im interna-
tionalen Vergleich den 35. Platz.

LJUniversitdten werden ja stdn-
dig miteinander verglichen und
gerankt. Da ist man schon oft sehr
froh, wenn man unter den Top 200
oder gar den Top 100 weltweit auf-
taucht®, sagt Egyed, Leiter des In-
stituts fiir Software Systems Engi-
neering. ,Aber Platz 35 zu errei-
chen, das ist schon eine sehr, sehr
grofe Sache.“

Von A* bis D

Dochum die Hochschulenund Un-
ternehmen bewerten zu konnen,
unterteilte JSS erst die Publikatio-
nen, abhéngig davon, in welchen
Foren sie verdffentlicht wurden

ndwia oral die arracta Anfmarl.

Ein Platz unter den weltweit Besten

mit den besten Institutionen welt-
weit mithalten, das macht einen
schon sehr stolz®, sagt Egyed.
»Das ist aber sicher nicht die Er-
rungenschaft einer Einzelperson,
sondern vieler Leute.”

Neben Egyeds Institut war auch

dac Nanartmant af Rucinace In.

Symbolbild: colourbox

Systems Engineering werden Me-
thoden untersucht, um Software-
Entwicklung  kosteneffizienter,
transparenter und zuverldssiger
zu machen. So widmet man sich
etwa auch den Fachbereichen Ar-
chitektur, Design und Wartung.

Narhdam Caftwara erhan fact in

»Bei Rankings ist man
froh, wennman in den Top
100 auftaucht. Aber Platz
35 zu erreichen, ist eine
sehr, sehr grofie Sache.”

I Alexander Egyed, Lelter ,Software
Systems Englneering”

-

LNur einen Platz vor der
JKU liegt Microsoft.
Unser niichstes Ziel ist
eine Platzierung unter
den Top 20.*
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University College London

Camegie Mellon University

King's College London C M U
University of Oxford

Microsoft

University of Melbourne Oxfo rd

Swinbume University of Technology

Simula Research Laboratory

Commeonwealth Scientific and Industrial Research Organization
University of New South Wales

Ghent University

Eindhoven University of Technology

University of Twente

Australian National University

University of Nebraska Lincoln

Johannes Kepler Universitét Linz J KU
Swiss Federal Institute of Technology Zurich

Politecnico di Milano

University of Toronto ETH Zu riCh

Delft University of Technology

University of Technology Sydney

Pontificia Universidade Catdlica do Rio Grande do Sul

Ecole Polytechnique de Montreal

Université du Luxembourg

Fourth Military Medical University M IT
Morth Carolina State University

Massachusetts Institute of Technology



