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2.2b.- Programacion textual implicita o especifica.

Estar basada en la modelacion del mundo exterior, cuando se describe la tarea y el entorno y el propio
sistema toma las decisiones.

Se trata de una programacion del tipo no procesal, en la que el usuario describe las especificaciones
de los productos mediante una modelizacion, al igual que las tareas que hay que realizar sobre ellos.

El sistema informatico para la programacion textual especificativa ha de disponer del modelo del
universo, 0 mundo donde se encuentra el robot. Este modelo ser4, normalmente, una base de datos
mas 0 menos compleja, segun la clase de aplicacion, pero que requiere, siempre, computadoras
potentes para el procesado de una abundante informacion.

El trabajo de la programacion consistira, simplemente, en la descripcion de las tareas a realizar, lo que
supone poder llevar a cabo trabajos complicados.

Actualmente, los modelos del universo son del tipo geométrico, no fisico.

Dentro de la programacién textual especificativa, hay dos clases, segln gue la orientacion del modelo
se refiera a los objetos y a los objetivos.

Si el modelo se orienta al nivel de los objetos, el lenguaje trabaja con ellos y establece las relaciones
entre ellos. La programacion se realiza "off-line" y la conexion CAM es posible.

Dada la inevitable imprecision de los célculos del ordenador y de las medidas de las piezas, se precisa
de una ejecucion previa, para ajustar el programa al entorno del robot.

Los lenguajes con un modelo del universo orientado a los objetos son de alto nivel, permitiendo
expresar las sentencias en un lenguaje similar al usado cominmente.

Por otra parte, cuando el modelo se orienta hacia los objetivos, se define el producto final.

La creacion de lenguajes de muy alto nivel transferird una gran parte del trabajo de programacion,
desde el usuario hasta el sistema informatico; éste resolvera la mayoria de los problemas, combinando
la Automatica y la Inteligencia Atrtificial.

LENGUAJES DE PROGRAMACION IMPLICITA A NIVEL OBJETO.

En este grupo se encuentran tres lenguajes interesantes:

RAPT
AUTOPASS
LAMA

RAPT.- Su filosofia se basa en definir una serie de planos, cilindros y esferas, que dan lugar a otros
cuerpos derivados. Para modelar a un cuerpo, se confecciona una biblioteca con sus rasgos mas
representativos. Seguidamente, se define los movimientos que ligan a los cuerpos a ensamblar
(alinear planos, encajar cilindros, etc.).



Asi, si se desea definir un cuerpo C1, se comienza definiendo sus puntos mas importantes, por
ejemplo:

Pl1=<x,0,0>
P2=<0,y,0>
P3=<x/2,y,0>
P4=<0,0,z>

Si, en el cuerpo, existen circulos de interés, se especifican seguidamente:

C1 = CIRCLE/P2, R;
C2 = CIRCLE/P4, R;

A continuacion, se determinan sus aristas:

L1 =L/P1, P2;
L2 = L/P3, P4,

Si, analogamente al cuerpo C1, se define otro, como el C2, una accion entre ambos podria consistir en
colocar la cara inferior de C1 alineada con la superior de C2. Esto se escribiria.

AGAINST / BOT / OF C1, TOP / OF C2;

El lenguaje RAPT fue creado en la Universidad de Edimburgo, departamento de Inteligencia Atrtificial,
estd orientado, en especial, al ensamblaje de piezas. Destinado al robot FREDY, utiliza, como
procesador central, a un PDP 10. Es un intérprete y esta escrito en lenguaje APT.

AUTOPASS.- Creado por IBM para el ensamblaje de piezas; utiliza instrucciones, muy comunes, en el
idioma inglés. Precisa de un ordenador de varios Megabytes de capacidad de memoria y, ademas de
indicar, como el RAPT, puntos especificos, prevé, también, colisiones y genera acciones a partir de las
situaciones reales.

Un pequefio ejemplo, que puede proporcionar una idea de la facilidad de relacionar objetos, es el
programa siguiente, que coloca la parte inferior del cuerpo C1 alineada con la parte superior del
cuerpo C2. Asimismo, alinea los orificios A1 y A2 de C1, con los correspondientes de C2.

PLACE C1

SUCH THAT C1 BOT CONTACTS C2TOP
AND B1 Al IS ALIGNED WITH C2A1
AND B1 A2 IS ALIGNED WITH C2A2

El AUTOPASS realiza todos sus célculos sobre una base de datos, que define a los objetos como
poliedros de un maximo de 20,000 caras. Esta escrito en PL/1 y es intérprete y compilable.

LAMA.- Procede del laboratorio de Inteligencia Artificial del MIT, para el robot SILVER, orientdndose
hacia el ajuste de conjuntos mecanicos.

Aporta mas inteligencia que el AUTOPASS y permite una buena adaptacion al entorno.



La operatividad del LAMA se basa en tres funciones principales:

1° Creacion de la funcion de trabajo. Operacion inteligente.
2° Generacion de la funcion de manipulacién.
3° Interpretacion y desarrollo, de una forma interactiva, de una estrategia de realimentacion

para la adaptacion al entorno de trabajo.
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