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1 Uvod

V dnesni dobé je stdle jednodussi ziskat ¢i vytvorit diky velkému poctu softwarovych
nastroji 3D modely mechatronickych zafizeni. Data z téchto modell se nasledné daji vyhodné
vyuZit pro rizné simulace af uz kinematickych nebo dynamickych vlastnosti t&chto zafizeni.
Vhodnym néstrojem k provadéni téchto simulaci je programové prostiedi Matlab a jeho nad-
stavby Simulink s knihovnou Simscape-SimMechanics. Hlavni vyhoda vyuziti tohoto systému
spocivé jednak v moznosti vyuzit dal$i néstroje prostiedi Matlab, a také v univerzalnosti, kdy
1ze na rozdil od softwarovych ndstrojti, dodavanych vyrobci primyslovych robott, vytvorit li-
bovolnou mechatronickou strukturu. Tyto softwarové ndstroje jsou navic mnohdy dostupné bud
s velmi omezenou funkcnosti a nebo az po zakoupeni zatizeni od daného vyrobce.

Cilem tohoto pfispévku je sezndmit ¢tenafe s moZnostmi vyuZiti 3D CAD dat pravé
v prostfedi Matlab Simulink/SimMechanics, zejména pak pro simulaci a vizualizaci pohybu
robotu.

(a) ABBIRB 120 (b) Schunk LWA 4D (c) Vyukovy model Alice

Obrazek 1: Modely robott v programu Solidworks

2 Prevedeni CAD dat do prostiredi SimMechanics

Témér kazdy vyrobce primyslovych robotl (Kuka, ABB, Stdubli), ¢i mechatronickych
zafizeni (Schunk, Maxon motor) jiz dnes poskytuje alespon v néjaké zédkladni podobé 3D model
svého zafizeni. Na obrazku 1 jsou zobrazeny piiklady modeld v program u Solidworks. Tento
program také umoziiuje jednotlivym dilim robotu pfifadit materidlové vlastnosti, ze kterych je
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pak program schopny vypocitat dynamické vlastnosti jednotlivych komponent, zejména hmot-
nost, polohu t&zisté¢ a matici setrvacnosti, viz obrazek 2(a). Tyto hodnoty pak lze vyuZit pfi
definovani mechanické struktury v prosttedi SimMechanics.

V pripadé prevedeni vizualizaCnich dat je potfeba nejprve provést dekompozici robotu
na jednotliva ramena a nasledné témto ramenim definovat soufadné systémy, podle kterych je
mozné v Simmechanics jednoznacné urcit polohu a orientaci daného ramene. U sériovych ro-
botil Ize pouZit tzv. Denavit-Hartenbergovu imluvu (viz Sciavicco a Siciliano (2001)), podle
které Ize systematicky definovat souradné systémy jednotlivych ramen. Nasledné pak lze jed-
notlivd ramena vici t€émto soufadnym systémim vyexportovat do vhodného grafického formatu,
ktery je v piipadé SimMechanics format STL. Pro potfeby vizualizace 1ze takto vyexportovat
nejenom jednotlivé dily robotu, ale napiiklad i okolni konstrukce a sledovat tak, jestli pfi po-
hybu nedochdézi ke kolizim, nebo napiiklad pribéh trajektorie koncového efektoru a kontrolovat
tim spravnost algoritmu pro sledovani poZadované trajektorie. Na obrazku 2(b) je zobrazena vi-
zualizace takto prevedeného vyukového modelu Alice.

(a) Dynamické vlastnosti ramene (b) Model robotu v prosttedi SimMechanics
vypocitané v programu SolidWorks

Obrazek 2: Prevedeni grafickych a dynamickych vlastnosti robotu

3 Vizualizace vyukového modelu Alice

Na Katedre kybernetiky Fakulty aplikovanych véd byl vytvofen vyukovy model robotu,
ktery ma slouZzit predev§im jako pomitcka pfi vyuce pfedméti na katedfe. Mezi vyznamné
vlastnosti tohoto robotu patii konfigurovatelnost a redundantnost. Obé tyto vlastnosti pifimo
vybizi k vyuziti simula¢niho nastroje SimMechanics. Kromé klasické vizualizace pohybu, kdy
za vyuziti redundantnosti robotu lze pozadovanou trajektorii projet vice zpusoby, lze vyuzit
i simulaci dynamickych vlastnosti robotu pfi zménéné konfiguraci a vyvarovat se tak mecha-
nickému poskozeni robota pfi redlném pohybu.
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