Materialy informacyjne dotyczace przygotowania stanowiska szkoleniowego

wykorzystujacego opracowany funkcjonalny model platformy dla oséb

prowadzacych szkolenia.

Informacje ogolne.

W ramach zadania z zakresu shuzb
panstwowych III etapu Programu wieloletniego
pn. ,,Poprawa bezpieczenstwa i warunkow
pracy”  wykonano
platformy ruchomej 0 szeéciu stopniach
swobody, ktorej najwazniejsze parametry
przedstawiono na Rys. 1.

funkcjonalny  model

Platforma (Rys. 2) ta wyposazona jest
W opracowany sterownik kontrolujacy praca
poszczegolnych  silnikéw  oraz ~ modut
oprogramowania komputerowego
w srodowisku Unity 3D realizujace zadanie
odwrotne kinematyki, umozliwiajac sterowanie
wszystkimi stopniami swobody platformy.

Rys.2 Ruchoma platforma o 6 stopniach
swobody.

Uruchomienie platformy.

Parametry mechaniczne

Architektura Hybrydowa architektura
platformy Stewarta o 6 stopniach
swobody

Naped Elektryczny

Szerokosé 14m

Diugosc 14m

Wysokosc 0,6 m

Masa (okoto) 160 kg

Osiagi

Udzwig 140 kg

Przemieszezenia liniowe | +£0,08 m, = 024 m/s, £ 0,32m/s?

(w poziomie)

Przemieszezenia  liniowe | +0,12 m / -0,06 m_ = 0.3 m/s, +

(w pionie) 0,4m/s?

Przemieszczenia katowe + 15°, +£30%/s, £ 200%/s2

Komunikacja i zasilanie

Zasilanie (6 falownikow)

230-240V, AC jednofazowe 5.4
A (kazdy z falownikow)

Potaczenie z komputerem

USB (port szeregowy)

Czestotliwosc
sterownika
danych)

pracy

(odéwiezanie

60Hz

Rys.1
ruchomej

Parametry

platformy

W celu rozpoczgcia pracy funkcjonalnego modelu ruchomej platformy nalezy
przetaczy¢ w tryb pracy 3 zasilacze awaryjne (UPS) a nast¢pnie ustawié¢ przelgcznik wigcznika
zasilania umieszczonego na skrzynce sterowniczej platformy do pozycji ,,0”. Poprawne
dzialanie przemiennikow falowych objawia si¢ migajaca dioda koloru zielonego. Po
poprawnym wprowadzeniu falownikdw w tryb pracy, nalezy podiaczy¢ przewod USB
sterownika sprzetowego wychodzacego z szafy sterowniczej do portu USB komputera na

ktérym zostanie uruchomiona aplikacja.




Sterowanie ruchem platformy poprzez oprogramowanie.

Modut sterujacy - oprogramowanie ruchu platformy zostato opracowane w srodowisku
programistycznym Unity 3D stuzgcym migdzy innymi do tworzenia aplikacji 2D oraz 3D na
wielu platformach systemowych w tym Windows. Do wizualizacji obiektow uzywany jest
silnik graficzny OpenGL. Od wersji oznaczonej numerem 4 pojawila si¢ rowniez mozliwos¢
renderowania przy uzyciu DirectX. Do symulacji fizyki uzywana jest technologia PhysX.
Natomiast do kontroli obiektow zawartych w scenie stosuje si¢ m.in jezyk skryptowy C#.

Wykorzystujac modele 3D skladowych elementéw ruchomej platformy oraz silnik
fizyki PhysX, w srodowisku Unity 3D (Rys. 3) zbudowano uktad wielocztonowy z parami
kinematycznymi piatej klasy.

Zmieniajgc potozenie oraz orientacj¢ efektora modelu (lub obiektu zwigzanego z nim),
program wylicza pozycje katowe poszczegdlnych korb przekltadni a nastgpnie po
przeksztalceniu wysyta je w odpowiednim formacje do sterownika platformy.
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Rys.1. Okno $rodowiska programistycznego Unity 3D z elementami sterowania
ruchoma platforma.

Przygotowane oprogramowanie sterujace ruchem platformy posiada graficzny interfejs
uzytkowania (GUI) ktory zostaje aktywowany (widoczny) po nacisnigciu przycisku ESC,
kolejne nacis$nigcie tego przycisku powoduje ukrycie opracowanego interfejsu.
Oprogramowanie to umozliwia wykonanie prostych (sktadowych) ruchow platformy tj. obrot
wokot osi X, Y i1 Z oraz przemieszczenie wzdhuz osi X, Y, Z poprzez przesuwanie znacznika
suwakow (elementow graficznych interfejsu uzytkownika) umieszczonych po lewej stronie
okna. W celu uruchomienia tego trybu sterowania nalezy ustawi¢ warto$¢ zmiennej
»1yp_sterowania” na 1 (po prawej stronie okna zostaty udostgpnione najwazniejsze zmienne w
celu ich podgladu lub wprowadzaniu zmian).

Kalibracja, wykonanie ruchow podstawowych (,,3 - ustawienie w pozycji 0” — pozycja
domyslna, ,,2 — ustawienie w pozycji -1” — najnizsza pozycja platformy), uruchomienie trybu
ciggltej zmiany pozycji (4) oraz zakonczenie ruchu platformy (5) odbywa si¢ poprzez przyciski



opracowanego graficznego interfejsu uzytkownika. Natomiast przycisk GUI ,, KONIEC”
powoduje zakonczenie dziatania ww. modutu.

Tak przygotowane oprogramowanie moze zosta¢ uzyte jako sktadowa wigkszego
projektu (aplikacji) np. symulatora jazdy samochodem.

Opisane ww. oprogramowanie nalezy rozumie¢ jako oprogramowanie umozliwiajace
zintegrowanie (ruchomej) platformy z aplikacjg stuzacg do prezentacji wirtualnego srodowiska
jest czescig produktu zapisanym w wskaznikach niniejszego projektu.

Uruchomienie laboratoryjnego symulatora jazdy samochodem dostawczym.
Przygotowanie laboratoryjnego symulatora jazdy samochodem dostawczym (Rys. 4)
zaczynamy od podlaczenia zewnetrznych wyswietlaczy obrazu. Jezeli obraz wyswietlamy na 3
kranach nalezy podtaczy¢ do wyjscia karty graficznej komputera przewody sygnatu wideo od
3 projektorow. Jezeli natomiast uruchamiamy symulator w opcji z wy$wietlaniem na okularach
projekcyjnych 3D HTC VIVE nalezy przytaczy¢ przewod HDMI okularéw do wyjscia wideo
karty graficznej komputera. Przy uruchamianiu HTC VIVE nalezy wcze$niej przeczytac
instrukcje obstugi tego urzadzenia. Kolejnymi elementami ktore nalezy podiaczy¢ do portow
USB komputera to sterownik kabiny, joystick — skrzyni¢ biegdéw, enkoder pozycji pedatlow
sterowniczych kabiny.

Uruchomienie oprogramowania laboratoryjnego symulatora jazdy samochodem
dostawczym.

W zaleznosci od sposobu wyswietlania obrazu uruchamiamy odpowiednig aplikacje. Nastepnie
wybieramy z klawiatury przycisk ESC (wyswietlenie GUI sterowania platformg) w celu
przeprowadzenia kalibracji platformy, ustawienia kabiny w pozycji ,,-1” (mozliwo$¢ wejscia
uczestnika symulacji), ustawienie w pozycji ,,0” 1 ostatecznie jezeli wymagany jest ruch
platformy wybieramy przycisk GUI o numerze 4. Aby ukry¢ interfejs nalezy ponownie
nacisng¢ przycisk klawiatury ESC. W celu zakonczenia symulacji wlaczamy interfejs graficzny
1 wybieramy przycisk ,,KONIEC”.



Rys. 4 Laboratoryjny symulator jazdy samochodem dostawczym wykorzystujacy
ruchoma platforme oraz metode wyswietlania obrazu oparta o techniki rzeczywistosci
wirtualnej (obraz centralny na ekranach —w celu podgladu).



