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Streszczenie. W re-feracie opisano własności i sposób 
działania programu komputerowego ROBOT-SYMULATOR. 
Omówiona podstawowe bloki programu ich możliwości oraz 
przewidywane zastosowania i wyniki wstępnych testów.

1. Wstęg

Z roku na rok rosną możliwości robotów przemysłowych. Rośnie 
również złożonośń stawianych im zadań oraz postępuje komplikacja 
linii produkcyjnych. Fakty te stawiają wysokie wymagania 
technologom pragnącym wykorzystań te skomplikowane urządzenia w 
procesie produkcyjnym. Trudno jednak oczekiwań, aby każdy zakład 
stosujący roboty przemysłowe zatrudniał specjalistów z zakresu 
robotyki, zajmujących się instalacją i oprogramowaniem robotów. 
Dla ułatwiena rozwiązywania tych zadań opracowuje się programy 
komputerowe wspomagające prace technologów i projektantów. 
Programy te służą głównie do symulacji pracy robotów na stanowisku 
oraz do szacowania parametrów mówiących o wydajności i 
efektywności proponowanych rozwiązań. Podczas symulacji 
komputerowej możliwa jest tania i szybka weryfikacja błędów 
koncepcji oraz optymalizacja wydajności pracy stanowiska 
zrobotyzowanego. Istnieją dwa typy programów symulujących prace 
robotów. Pierwsze z nich to programy specjalizowane, dostosowane 
do jednego typu robota lub pewnej ich klasy, programy te powstają 
najczęściej przy okazji produkcji danego robota. Uwzględniają 
szczególne własności symulowanego urządzenia i mają duży stopień 
zbieżności rzeczywistości z symulacją. Takie rozwiązanie oznacza 
związanie użytkownika z określonym typem robota i nie daje 
możliwości porównań. Przykładem takiego systemu jest system ARLA 
opisany w pracy [11 przystosowany do symulacji robotów firmy ASEA 
oraz system IRENE opisany w C23 służący do symulacji robota PUMA.
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D r u g a  r o d z i n a  p r o g r a m ó w  o p i s a n a  w p r a c a c h  o d  C 3 3  d o  C l  1 3  s t a r a  s i ę  
u j ą ć  p r o b l e m y  b a r d z i e j  o g ó l n i e .  P r o g r a m y  t e  p o z w a l a j ą  s y m u l o w a ć  
p r a c ę  w i e l u  t y p ó w  r o b o t ó w  i  u r z ą d z e ń .  U n i e z a l e ż n i a  t o  u ż y t k o w n i k ó w  
o d  k o n k r e t n e g o  p r o d u c e n t a  r o b o t ó w  i  u m o ż l i w i a  z b a d a n i e  s t a n o w i s k a  
z  r o b o t a m i  r ó ż n e g o  t y p u .  J a k  p o t w i e r d z a j ą  e k s p e r y m e n t y ,  u z y s k i w a n a  
w t a k i c h  s y s t e m a c h  z g o d n o ś ć  s y m u l a c j i  z  r z e c z y w i s t o ś c i ą  j e s t  
z a d o w a l a j ą c a .  N a l e ż y  p r z y  t y m  p a m i ę t a ć ,  ż e  i  t a k  o s t a t e c z n a  
w e r y f i k a c j a  n a s t ę p u j e  w o b u  p r z y p a d k a c h  n a  r z e c z y w i s t y m  
s t a n o w i s k u .  O p r a c o w a n y  p r z e z  n a s  p r o g r a m  k o m p u t e r o w y  u m o ż l i w i a  
p o d e j ś c i e  o g ó l n e ,  c z y l i  s y m u l a c j ę  d o w o l n e g o  r o b o t a  o  o t w a r t y m  
ł a ń c u c h u  k i n e m a t y c z n y m  w z a p r o j e k t o w a n y m  o t o c z e n i u .  D o s k o n a l e  
n a d a j e  s i ę  o n  d o  d y d a k t y k i  o r a z  d o  w s t ę p n y c h  p r a c  p r z y  
p r o j e k t o w a n i u  r o b o t ó w  i  s t a n o w i s k  z r o b o t y z o w a n y c h .  Z a n a l i z y  
i s t n i e j ą c y c h  s y s t e m ó w  w s p o m a g a n i a  p r o j e k t o w a n i a  s t a n o w i s k  
z r o b o t y z o w a n y c h  w y n i k a ,  ż e  o p r ó c z  s y m u l a t o r a  w s k ł a d  s y s t e m u  
p o w i n n y  w c h o d z i ć  i n n e  p r o g r a m y  s ł u ż ą c e  d o  b u d o w y  n o w y c h  m o d e l i  
r o b o t ó w  i  u r z ą d z e ń  o r a z  d o  p r o g r a m o w a n i a  z a d a n i a ,  k t ó r e  ma b y ć  
w y k o n a n e  n a  s t a n o w i s k u .  R ó w n i e ż  p r o g r a m  RQBQT-SYMULATOR j e s t  
e l e m e n t e m  s k ł a d o w y m  w i ę k s z e g o  s y s t e m u , w  s k ł a d  k t ó r e g o  w c h o d z ą  :

-  e d y t o r  g r a f i c z n y  s ł u ż ą c y  d o  b u d o w y  o b i e k t ó w ;
-  e d y t o r  i  k o m p i l a t o r  j ę z y k a  p r o g r a m o w a n i  a  r o b o t ó w ;
-  s p e c j a l i z o w a n a  b a z a  d a n y c h .

2 .  G ł ó w n e  i n f o r m a c j e  o  p r o a r a m i e  ROBOT—SYMULATOR

P r o g r a m  m o ż e  b y ó  s t o s o w a n y  n a  k o m p u t e r a c h  z g o d n y c h  z  IBM 
P C / X T / A T  w y p o s a ż o n y c h  w 6 4 0  K B  p a m i ę c i  o p e r a c y j n e j  o r a z  k a r t ę  
g r a f i k i  E G A . M o ż l i w o ś c i  p r o g r a m u  w p e ł n i  w y k o r z y s t y w a n e  s ą  
w ó w c z a s ,  g d y  d o d a t k o w o  z o s t a n i e  z a i n s t a l o w a n a  m y s z  e l e k t r o n i c z n a  
MSMDUSE l u b  d i g i t i z e r  o r a z  d r u k a r k a  g r a f i c z n a  i  p l o t e r  < D X Y ) . 
K o n c e p c j a  o b s ł u g i  o p a r t a  j e s t  n a  i n t e r a k c y j n e j  p r a c y  u ż y t k o w n i k a  z 
p r o g r a m e m .  Na e k r a n i e  u k a z u j e  s i ę  z e s t a w  p i k t o g r a m ó w  
r e p r e z e n t u j ą c y c h  d o s t ę p n e  w d a n y m  m o m e n c i e  f u n k c j e ,  a  u ż y t k o w n i k  
w s k a z u j e  j e  k o r s o r e m  s t e r o w a n y m  z k l a w i a t u r y ,  m y s z y  l u b  
d i g i t i z e r a .  W t e n  s p o s ó b  d o k o n y w a n y  j e s t  w y b ó r  t r y b u  d z i a ł a n i a .  
P r o g r a m  ma w i e l o p o z i o m o w a  k o n t r o l ę  p o p r a w n o ś c i  w y k o n y w a n y c h  p r z e z  
o p e r a t o r a  c z y n n o ś c i  o r a z  s p r a w d z a  p o p r a w n o ś ć  w p r o w a d z a n y c h  d a n y c h .

3 .  i  B u d o w a  p r o g r a m u

P o d s t a w o w e  b l o k i  f u n k c j o n a l n e  p r o g r a m u  p r z e d s t a w i a  r y s . l .

3 . 1 .  W p r o w a d z a n i e  d a n y c h

D a n e  d l a  p r o g r a m u  z g r o m a d z o n e  s ą  w dwu z b i o r a c h .  W p i e r w s z y m  
z n a j d u j ą  s i ę  d a n e  o p i s u j ą c e  r o b o t a .  Z ł o ż o n e  s ą  o n e  z  dwu c z ę ś c i .  W 
p i e r w s z e j  z a w a r t y  j e s t  o p i s  g e o m e t r i i  b r y ł  s k ł a d a j ą c y c h  s i ę  n a  
p o s z c z e g ó l n e  e l e m e n t y  r o b o t a .  K a ż d a  z  b r y ł  j e s t  w i e l o ś c i a n e m  
o p i s a n y m  p r z e z  l i c z b y  o k r e ś l a j ą c e  p o ł o ż e n i a  w i e r z c h o ł k ó w ,  
p o ł ą c z e n i a  m i ę d z y  n i m i  o r a z  u t w o r z o n e  ś c i a n y .  W d r u g i ę j  c z ę ś c i  
u m i e s z c z o n e  s ą  t a b e l e  d e f i n i u j ą c e  k i n e m a t y k ę  r o b o t a  w e d ł u g  
s c h e m a t u  D e n a v i t a - H a r t e n b e r g a  i  d a n e  d l a  g e n e r a t o r a  t r a j e k t o r i i ,  
c z y l i  p a r a m e t r y  r u c h u  r o b o t a .  W d r u g i m  z b i o r z e  z n a j d u j e  s i ę  o p i s  
s t a n o w i s k a ,  c z y l i  d e f i n i c j a  g e o m e t r i i  p o s z c z e g ó l n y c h  b r y ł  
t w o r z ą c y c h  o t o c z e n i e  o r a z  t a b e l a  r o z m i e s z c z e n i a  t y c h  b r y ł  n a  
s t a n o w i s k u .  B l o k  w c z y t u j ą c y  d a n e  p r z e p r o w a d z a  k o n t r o l ę  i c h  
p o p r a w n o ś c i  i  g e n e r u j e  o d p o w i e d n i e  s t r u k t u r y  d a n y c h .
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R y s . 1 . S c h e m a t  b l o k o w y  p r o g r a m u  RO BOT-SYM ULATOR.
F i g . 1 . B ł o c k  d i a g r a m  o f  t h e  ROBOT-SYMULATOR p r o g r a m .

3 . 2 .  W i z u a l i  z a t o r

B l o k  w i z u a l i z a t o r a  t o  z e s t a w  p r o c e d u r  s ł u ż ą c y c h  o b l i c z e n i o m  
g e o m e t r y c z n y m  o r a z  p r o c e d u r  g r a f i c z n y c h .  W s k ł a d  t e g o  b l o k u  
w c h o d z ą  c z t e r y  m o d u ł y :

Moduł,  o b i  i  c z e s i  t r a n s f o r m a c y j n y c h ,  w y z n a c z a j ą c y  n a  p o d s t a w i e  
a k t u a l n e g o  s t a n u  w s p ó ł r z ę d n y c h  o p i s u j ą c y c h  k i n e m a t y k ę  ( c z y l i  
p o ł o ż e n i e  k a ż d e g o  c z ł o n u )  p o ł o ż e n i e  b r y ł  w p r z e s t r z e n i  
t r ó j w y m i a r o w e j .  W y k o n y w a n e  s ą  w n i m  r ó w n i e ż  t r a n s f o r m a c j e  
w s z y s t k i c h  o b i e k t ó w  d o  u k ł a d u  p u n k t u  o b s e r w a c j i  o r a z  c z ę ś c i o w e  
u s u w a n i e  l i n i i  n i e w i d o c z n y c h .

M o d u ł  g e n e r o w a n i a  rysunku, o b l i c z a j ą c y  w s p ó ł r z ę d n e  r z u t u  
p e r s p e k t y w i c z n e g o  ł u b  p r o s t o k ą t n e g o  n a  e k r a n  m o n i t o r a .  P r o c e d u r y  
t e g o  m o d u ł u  w y w o ł u j ą  r ó w n i e ż  f u n k c j e  b i b l i o t e k i  o b s ł u g i  k a r t y  
g r a f i c z n e j  s ł u ż ą c e  k r e ś l e n i u  l i n i i .

M o d u ł  tworzenia dokumentacji, w y k o n u j ą c y  r y s u n k i  n a  d r u k a r c e  
lub p l o t e r z e .  T w o r z o n e  s ą  r y s u n k i  o d z w i  e r c i  e d l a j ą c e  a k t u a l n ą  
s y t u a c j e  w i d o c z n ą  n a  e k r a n i e .  M o ż l i w e  j e s t  w y k r e ś l e n i e  n a  p l o t e r z e  
c i ą g u  p o z y c j i  r o b o t a  n a  s t a n o w i s k u ,  c o  u m o ż l i w i a  a n a l i z ę  c a ł e g o  
c y k l u  p r a c y .  R y s u n k i  z a w i e r a j ą  n i e z b e d n e  o p i s y ,  c z y l i  n a z w ę  
s t a n o w i s k a  i  r o b o t a  o r a z  d a t e  i  s k a l e  w y k o n y w a n e g o  r y s u n k u .

M o d u ł  z m i a n y  p u n k t u  o b s e r w a c j i ,  u s t a l a j ą c y  p o ł o ż e n i e  i  
o r i e n t a c j e  u k ł a d u  w s p ó ł r z ę d n y c h  z w i ą z a n e g o  z  o b s e r w a t o r e m .  
S t o s o w a n e  s ą  d w i e  k o n c e p c j e  u s t a l e n i a  p u n k t u  o r a z  k i e r u n k u  
o b s e r w a c j i .  P i e r w s z a  t o  o b r o t y  w o k ó ł  t r z e c h  o s i  g l o b a l n e g o  u k ł a d u  
w s p ó ł r z ę d n y c h  o  z a d a n y  k ą t .  D r u g a  t o  r u c h  p u n k t u  o b s e r w a c j i  
t r a k t o w a n e g o  j a k o  k a m e r a .  M o ż l i w e  j e s t  p o c h y l a n i e  i  o b r ó t  k a m e r y  
w o k ó ł  j e j  l o k a l n y c h  o s i  o  z a d a n y  k ą t  o r a z  n a j a z d  k a m e r ą  o  z a d a n ą  
o d l e g ł o ś ć .  J e d n a  z  f u n k c j i  p o z w a l a  r ó w n i e ż  n a  p o w i ę k s z e n i e  
d o w o l n e j  c z ę ś c i  e k r a n u .
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3 . 3 .  B l o k  i n t e r p r e t u i a c y  k o d  IRDflTA

B l o k  i n t e r p r e t e r a  t o  z e s t a w  p r o c e d u r  w y z n a c z a j ą c y  c h w i l o w e  
w a r t o ś c i  p a r a m e t r ó w  o p i s u j ą c y c h  k i n e m a t y k ę  r o b o t a ,  n a  p o d s t a w i e  
p r o g r a m u  n a p i s a n e g o  w k o d z i e  IR D A T A .  K o d  IRD A TA j e s t  z u n i f i k o w a n y m  
z b i o r e m  i n s t r u k c j i  s t e r u j ą c y c h  d o w o l n y m  t y p e m  r o b o t a .  P o w s t a j e  on  
n a j c z ę ś c i e j  j a k o  f o r m a  p o ś r e d n i a  p r z y  t r a n s l a c j i  z  j ę z y k ó w  
w y ż s z e g o  p o z i o m u .  B l o k  t e n  p o s i a d a  c z t e r y  g ł ó w n e  m o d u ł y :

M o d u ł  a n a l i z a t o r a  j e ż y k a ,  r o z p o z n a j ą c y  k o l e j n e  i n s t r u k c j e  k o d u  
IRD A TA . P r z e p r o w a d z a n a  j e s t  w n i m  w e r y f i k a c j a  s k ł a d n i  i  
p a r a m e t r ó w ,  c o  u m o ż l i w i a  w p r o w a d z a n i e  k o d u  p r z y g o t o w a n e g o  r ę c z n i e  
l u b  p r z e z  t r a n s l a t o r  j ę z y k a  w y s o k i e g o  p o z i o m u .  N a  t e j  p o d s t a w i e  s ą  
u s t a l a n e  p a r a m e t r y  s t e r u j ą c e  g e n e r a t o r e m  t r a j e k t o r i i .

M o d u ł  g e n e r a t o r a  t r a j e k t o r i i  w y z n a c z a  c h w i l o w e  p o ł o ż e n i a  i  
o r i e n t a c j e  k o ń c ó w k i  r o b o t a  w k o l e j n y c h ,  r ó w n o o d l e g ł y c h  w c z a s i e  
m o m e n t a c h .  G e n e r o w a n i e  o d b y w a  s i ę  z g o d n i e  z  u s t a w i o n y m i  w c z e ś n i e j  
p a r a m e t r a m i  o r a z  t y p e m  w y k o n y w a n e g o  r u c h u .

M o d u ł  o b l i c z e ń  k i n e m a t y c z n y c h  p r z e l i c z a  p o ł o ż e n i e  k o ń c ó w k ą  
m a n i p u l a t o r a  n a  k o n f i g u r a c j ę  ł a ń c u c h a  k i n e m a t y c z n e g o .  S p r a w d z a n e  
s ą  r ó w n i e ż  o g r a n i c z e n i a  n a  p o ł o ż e n i e ,  p r ę d k o ś ć  i  p r z y ś p i e s z e n i e  w 
p r z e g u b a c h  o r a z  n a  p r ę d k o ś ć  i  p r z y ś p i e s z e n i e  k o ń c ó w k i  r o b o t a .

M o d u ł  z m i a n y  p a r a m e t r ó w  p o z w a ł a  n a  z m i a n ę  k r o k u  c z a s o w e g o  
p o m i ę d z y  k o l e j n y m i  p o z y c j a m i .  M o ż n a  z a d e c y d o w a ć  o  a u t o m a t y c z n y m  
t w o r z e n i u  " f i l m u "  k o m p u t e r o w e g o  o b r a z u j ą c e g o  r u c h  r o b o t a  l u b  o 
r e j e s t r a c j i  t e g o  r u c h u  n a  p l o t e r z e ,  w p o s t a c i  k o l e j n y c h ,  
n a ł o ż o n y c h  n a  s i e b i e  f a z .

M o d u ł  o b l i c z e ń  k i n e m a t y c z n y c h  j e s t  p o w i ą z a n y  z  m o d u ł e m  o b l i c z e ń  
t r a n s f  c r m a c y j n y c h  b l o k u  w i z u a l i z a t o r a ,  a b y  n a  p o d s t a w i e  
k o n f i g u r a c j i  ł a ń c u c h a  k i n e m a t y c z n e g o  t w o r z y ć  o b r a z  r o b o t a  n a  
s t a n o w i  s k u .

3 . 4 .  B l o k  s t e r o w a n i a  r ę c z n e g o

B l o k  s t e r o w a n i a  r ę c z n e g o  s ł u ż y  d a  p o r u s z a n i a  r o b o t e m  p r z y  
u ż y c i u  p a n e l u .  P a n e l  t e n  p o k a z u j e  s i ę  n a  e k r a n i e  w p o s t a c i  k l a t e k  
( p o d o b n y c h  d o  m en u )  z  z a z n a c z o n y m i  n u m e r a m i  s t o p n i  s w o b o d y  o r a z  

p o d z i a ł e m  n a  p o l a  p o w o d u j ą c e  z m n i e j s z e n i e  l u b  z w i ę k s z e n i e  
w s p ó ł r z ę d n e j .  I s n i e j e  m o ż l i w o ś ć  z m i a n y  p o ł o ż e n i a  k a ż d e g o  p r z e g u b u  
r o b o t a  p o p r z e z  “ n a c i s k . a n i e “  k u r s o r e m  o d p o w i e d n i c h  " p r z y c i s k ć w "  
p a n e l u .  B l o k  t e n  z a w i e r a  t r z y  m o d u ł y :

M o d u ł  c z y t a n i a  p a n e l u  s ł u ż y  d o  k o m u n i k a c j i  z  u ż y t k o w n i k i e m ,  
c z y l i  d o  w y g e n e r o w a n i a  i d e n t y f i k a t o r a  t e g o  p r z e g u b u ,  w k t ó r y m  
w s p ó ł r z ę d n a  g o  o p i s u j ą c a  u l e g a  z m i a n i e  o r a z  k i e r u n k u  t e j  z m i a n y .

M o d u ł  o b l i c z e ń  k i n e m a t y c z n y c h  w y z n a c z a  n o w e  w a r t o ś c i  
w s p ó ł r z ę d n y c h  o p i s u j ą c y c h  s t r u k t u r ę  k i n e m a t y c z n ą  o r a z  s p r a w d z a , c z y  
n i e  w y s t ą p i ł y  p r z e k r o c z e n i a  p o ł o ż e n i a .

M o d u ł  z m i a n y  p a r a m e t r ó w  p o z w a l a  n a  z m i a n ę  w a r t o ś c i  p r z y r o s t u  
w s p ó ł r z ę d n y c h  w p r z e g u b a c h .  M o ż n a  w n i m  u r u c h o m i ć  r ó w n i e ż  
t w o r z e n i e  " - f i l m u “  ł u b  r e j e s t r a c j ę  r u c h u  n a  p l o t e r z e .

M o d u ł  o b l i c z e ń  k i n e m a t y c z n y c h  j e s t  s p r z ę ż o n y  z  m o d u łe m  o b l i c z e ń  
t r a n s f o r m a c y j n y c h  b l o k u  w i z u a l i z a t o r a  ,  a b y  w o p a r c i u  o  
k o n f i g u r a c j ę  ł a ń c u c h a  k i n e m a t y c z n e g o  t w o r z y ć  o b r a z  r o b o t a  n a  
s t a n o w i  s k u .

4 .  W yni k i

O p r a c o w a n o  k i l k a  m o d e l i  r o b o t ó w  i  s t a n o w i s k  o r a z  p r z y g o t o w a n o  
p r o g r a m y  o p i s u j ą c e  w k o d z i e  IR D A T A  r t j c h y  r o b o t a .  N a  r y s u n k a c h  o d  2  
d o  4 p o k a z a n o  p r z y k ł a d o w e  k o n s t r u k c j e  r o b o t ó w :
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R y s . 2 .  R o b o t  R IM PIO O O . 
F i g . 2 .  R o b o t  R IM PIO O O .

R y s . 3 .  R o b o t  ROHAT. 
F i g . 3 .  R o b o t  R 0 I 1A T .

235
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; R090T-sy^ O t6r .... jgHga

ftotofe : APRSO î crspoktyx®
Stanowlsko : Osts : 1533/12/ $

R y s . 4 .  R o b o t  A P R 6 0 .  
F i g . 4 .  R o b o t  A P R 6 0 .

■ TAtiOR iodoR 
R y s . 5 .  P l a n  s t a n o w i s k a  ALUZftM. 

F i g . 5 .  S c h e m e  o f  ALUZAN w o r k p l a c e .
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Program i ROBOT-SŸiOiM IHP 1HÜ8

Robot : RIMP1Œ» Perapekiym
Stano«i»ko 1 ALUZAN Data 1 1906/12/ i

R y s . 6 .  W id o k  s t a n o w i s k a  ALU ZA N. 
F i g . 6 .  V i e w  o f  ALUZAN w o r k p l a c e .

Prograa ; ROBOT-SmJLATOR

Psrspskt̂ is
Data : 1986/127 ?

RÜ8M0ÛQ
'• ALUZAN

Rys.7. Fazy ruchu robota na stanowisku.
Fig.7 . Phases of robot mation on ths workpiące.
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-  RIMPIOOO u ż y w a n e g o  d o  p r o c e s ó w  t r a n s p o r t o w y c h ,  z g r z e w a n i a  i
s p a w a n i  a ;

-  ROMfiT u ż y w a n e g o  d o  s p a w a n i a ;
-  A P R 6 0  u ż y w a n e g o  d o  p r o c e s ó w  t r a n s p o r t o w y c h .

Na r y s u n k a c h  o d  5  d o  7  p r z e d s t a w i o n o  s c h e m a t  p r a c y  r o b o t a  R I M F ' 1 0 0 0  
na s t a n o w i s k u  d o  a l u m i n i o w a n i a  z a n u r z e n i o w e g o .  D o l i c z o n y  j e s t  
również t e k s t  p r o g r a m u  < r y s . 8 > ,  o p i s u j ą c y  r u c h  t e g o  r o b o t a  n a  
s t a n o w i s k u .  P r z e p r o w a d z o n e  p r z y  u ż y c i u  p r o g r a m u  ROBQT-SYMULATOR 
testy u m o ż l i w i ł y  w y k r y c i e  b ł ę d ó w  p o p e ł n i o n y c h  p r z y  w s t ę p n y m  
r o z p l a n o w a n i u  s t a n o w i s k a ,  s z y b k ą  w e r y f i k a c j ę  p r o g r a m u  i  o c e n ę  
czasową w y k o n y w a n y c h  c z y n n o ś c i .

5. Uwagi k o ń c o w e

O p r a c o w a n a  w e r s j a  p r o g r a m u  ROBOT-SYMULATOR n i e  j e s t  w e r s j ą  
o s t a t e c z n ą  i  p r z e w i d u j e  s i ę  j e j  d a l s z ą  r o z b u d o w ę .  W n i e d ł u g i m  
c z a s i e  z o s t a n i e  p o d ł ą c z o n y  p e ł n y  i n t e r p r e t e r  k o d u  IR D A TA . 
U k o ń c z o n y  b ę d z i e  r ó w n i e ż  e t a p  u r u c h a m i a n i a  s p e c j a l i z o w a n e j  b a z y  
d a n y c h  o r a z  n a s t ą p i  p e ł n e  p o ł ą c z e n i e  s y m u l a t o r a  z e d y t o r e m  
o b i e k t ó w  i  s t a n o w i s k a .  D l a  u w y p u k l e n i a  w y n i k ó w  z o s t a n ą  z a s t o s o w a n e  
b a r d z i e j  s k o m p l i k o w a n e  m e t o d y  g r a f i k i  k o m p u t e r o w e j ,  c z y l i  u s u w a n i e  
l i n i i  n i e w i d o c z n y c h ,  c i e n i o w a n i e  i  o ś w i e t l e n i e .  W r a m a c h  a n a l i z y  
g e o m e t r y c z n e j  b ę d ą  w y k r y w a n e  k o l i z j e  p o m i ę d z y  o b i e k t a m i  
s t a n o w i s k a .  K o d  IRDATA b ę d z i e  p r z y g o t o w y w a n y  p r z e z  k o m p i l a t o r  
j ę z y k a  w y s o k i e g o  p o z i o m u .  N a l e ż y  r ó w n i e ż  r o z s z e r z y ó  m o ż l i w o ś c i  
d o k u m e n t a c y j n e  p r o g r a m u .  N a j p r o s t s z y m  r o z w i ą z a n i e m  b ę d z i e  z a p i s  
w y n i k ó w  w p o s t a c i  s t a n d a r d o w y c h  z b i o r ó w  a k c e p t o w a n y c h  p r z e z  
w y s p e c j a l i z o w a n e  p r o g r a m y , n p .  A u t o C A D .  U m o ż l i w i  t o  o p r a c c w y w a n i e  
w s t ę p n e g o  p r o j e k t u  s t a n o w i s k a  z g o d n i e  z w y m a g a n i a m i  
d o k u m e n t a c y j n y m i  p o l s k i c h  n o r m .  O p r ó c z  p r o g r a m u  RÓE<OT-SYMULATOR 
p r z y g o t o w a n y  z o s t a ł  p r o g r a m  PR O JEC TO R  s ł u ż ą c y  d o  w y ś w i e t l a n i a  
" f i l m u "  k o m p u t e r o w e g o  o b r a z u j ą c e g o  s y m u l a c j ę .  M o ż e  o n  w y ś w i e t l a ó  
w s z y s t k i e  k l a t k i  w p r z ó d  i  w t y l ,  z w a l n i a ć  l u b  p r z y ś p i e s z a ć  
p r o j e k c j ę ,  w y k o n y w a ć  s t o p k l a t k ę  o r a z  w y d r u k  p o j e d y n c z e g o  o b r a z u  n a  
d r u k a r c e .
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SIMULATION OF INDUSTRIAL ROBOTS KINEMATICS BY MEANS 
OF COMPUTER GRAPHICS

S u m m a r y
In the report features and operation of the ROBOT-SYMULATOR 

computer program are described. Functions of the main program 
blocks, expected applications and results of the preliminary 
tests are discussed.
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