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Co je vhodné vedet, nez si vybereme programovaci
jazyk a zacneme programovat roboty.




SOCaIn|

r
f:vrogsky '

WPSKA UNIE

VE SKOLE PRO PRAKTICKOU VYUKL MOTIVACI | ZABAVY

Simulace

@ P¥i simulacich nahrazujeme skuteény dynamicky systém (robota)
modelem. Pomoci experimentll s modelem se snazime ziskat
informace, jak by vlastne skutecny dynamicky systém (robot)
fungoval. Jde v podstaté o to, ze pokud bychom nemeéli fyzicky
sestaveného robota, ale méeéli jiz pro néj napsany program, tak
bychom v urcitém simulacnim prostredi tento program jiz mohli
spustit a simulaéni program by predvadel a ukazoval jednotlivé

kroky podle nami vlozeného programu (jak se robot chova).
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Definice simulace
& Nejrozsifrenéjsi definice, co je to vlastné simulace je Dahlova
a rika:
sSimulace je vyzkumna technika, jejiz podstatou je nahrada

€

zkoumaného dynamického systéemu jeho simulatorem s tim, ze
se simulatorem se experimentuje s cilem ziskat informace

0 puvodnim zkoumaném dynamickém systému."

€

V nasem pripadé se bude vétsinou jednat o simulaci provadénou

pocitaem se specializovanym programovym vybavenim.
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Simulace

® Cas v realném zivoté a v simulatorech hraje obrovskou roli. Podle
toho, zda nami zkoumany objekt zanedbava vyznam €asu, se déli
simulacni systémy na dynamickeé a staticke.

O Statické systémy jsou systémy, kde proces neni zpétné vazam na
ubihajici €as. Nas robot muze fungovat jako systém staticky v tom
pripadé, ze treba bude jen svymi €idly néco pogcitat. Pokud by ale
nas robot zacal néjak reagovat na podnéty, ze svych cCidel, za€ina
se jednat jiz o systém reagujici dynamicky a proto dynamicky

systém.
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Skupiny simulaci

© Mame vlastné 3 skupiny simulaci co do pribéhu ¢asu.

Béh realného ¢asu je roven simulovanému

@

Cas v dané simulaci bézi stejnym tempem (rovnocenné se
skuteénou udalosti). Pouziti je v odladovani konkrétnich
aplikacich. Muze se jednat a jejich zdokonalovani ¢€i vyvoj

(néjakého vyrobniho procesu). Mizeme simulovat chovani naseho

robota, i kdyz nebudeme mit jesté jeho fyzické provedeni.
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Béh realnéeho ¢asu e mnohem pomalejsi,

nez ¢as simulovany

Cas v dané simulaci bézi mnohem rychleji, nez jak by dana udalost
probihala v realném case. Simulace tedy probéehne nékolikanasobneé
rychleji nez v realné situaci. Simulaénim procesem, ktery trva treba
jen par minut nebo i den, dokazeme nasimulovat, jak se bude vyvijet
realnda aplikace béhem nékolika hodin, dna ¢i tydnl. Takovéto
simulatory se pouzivaji k zjiSténi koliznich stavu, které se mohou
projevit, az po delSi casové dobeé a k zjistovani opotrebeni.
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Beh realného casu je mnohem rychlejsi,

nez ¢as simulovany

Simulace v techto pripadech trva nékolikanasobné déle nez
skutecny proces v realité. Tedy simulovany cas zde ,plyne*
pomaleji nez realny. Typickym prikladem je chovani a zkoumani
vlivu vysokych rychlosti pohybt dili naseho robota. Snazime se

zjistit mozné kolizni situace, které mohou mit vazbu na

mechanickou setrvacnost naseho robota.
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Typy simulaci

@ Hlavni podstatou simulace je ovérit a pripadné objevit chyby,
Ci kolizni situace. Dale vytvorit predstavy, jak se doty€na
aplikace nebo proces bude chovat v realném nasazeni
Rozeznavame tfi typy simulaci (spojitou, diskrétni
a kombinovanou).

Budeme-li se na ur€ity jev divat jako na plynulou akci, pak
pouzijeme simulaci spojitou. Divame-li se na tentyz problém
jako na mnozinu akci, které probihaji nespojité (diskrétne)

v ¢ase, pak hovorime o simulaci diskrétni.
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Simulaéni programy

@ Pro potreby simulaénich modelid proto byly vytvoreny
specialni simulacni jazyky se syntaxi vhodnou pro reseni
daného problému, jako jsou SIMSCRIPT, GPSS, SIMULA,
MODSIM, ECSL, SIMULA, MOR/DS. Dale byly upraveny
programy s vyuzitim textového a grafického rozhrani pro
psani simulaénich programu, jejichz predstavitelé jsou Xcell+,
SIMPROCESS, SIMULS8. V techto programovacich jazycich
pouzivame ikony a zastupné symboly, program je tvoren

v pozadi automaticky, ¢asto bez védomi uzivatele.
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Simulacéni programovani robotu

@ Pri simulaénim programovani robotil musime mit na pameéti
jejich kinetickou energii a setrvacnost. Stejné tak si musime
uvédomit, ze mechanicky robot ma mechanické omezeni
pohybu 1 rychlosti. Mame zde antropomorfni limity.
Antropomorfni robot je stroj, jehoz manipulator (treba
simulace koncetin) obsahuje rotacni klouby podobné
kloubim lidskym.

Roboticka zarizeni maji podobna fyzicka omezeni, jako veci ve
skute¢ném zivotnim prostredi.
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Konec

Dekuji vSem pritomnym za pozornost.
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