Fonctionnement logiciel bras robotique

Prérequis :

-Téléchargement du logiciel sur le site : https://www.neweraai.com/us _en/product/edutainment-
robot/educational-kits/robotic-arm

An entry point to
robotics

Control it through remote control or take one step further
to control each degree of smart servos individually by using
XYZ motion editor.

Lancement du logiciel :
-brancher le robot et le relier au logiciel : Tool=> config => Port setting, puis sélectionner le bon port

-Création d’un projet : Project => New => Model => Robotic Arm(sélectionner le bon robot)
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Pilotage des servomoteurs :
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7)Capture : permet de capturer la position exacte de chaque servomoteur
8)Relax : arréte le signal d’impulsion électrique vers le robot (position de repos)
9-10) Panneau qui décrit la position de chaque servomoteur



