
tcコマンド

tcコマンドは、シリアルサーボの教示機能を利用して、 
ポーズの取り込みを行います。 

tcコマンドを入力すると、続いて教示部位の指定を行う 
サブコマンドを入力します。 
　ー部位は下記の指定が可能です 

a (All) 
t (Top) 
b(Bottom) 
o(bOdy) 
r(Rightarm) 
l(Leftarm) 
g(riGhtleg) 
f(leFtleg) 
h(Holizontal) 

各部のサーボモーターのグループ化は 
/home/pi/mf01conf/teach.conf内で設定します。 

教示部位指定が行われると、指定部位が5秒間フリーとなり、 
その期間中にロボットの姿勢を手などで変更して保持します。 

5秒間のカウントダウンが終了すると、教示が終了し、 
その姿勢でサーボモーターがロックされ、 
ポーズ情報が読み出されます。
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/home/pi/mf01conf/teach.conf

/home/pi/mf01conf/teach.confには、tcコマンドでのサブコマンドで指定する、サーボモーターグループを定義しています。

グループに属するサーボの該当部分を１に設定します。

左から０番サーボモーター、右端が23番サーボモーターになります。

自身が製作されるロボットの組み合わせを登録してください。
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