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Überblick – Plattformen

http://www.tzi.de/simrobot
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Überblick – Plattform-unabhängig
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Überblick – Historie

� SimSalaBim (1992-1993)

� FORANN-Projekt

� 2D-Simulation

� Unix (1993 - 1994)

� Diplomarbeit von Uwe Siems

� 1,5 Jahre Diplomarbeit + Hilfskraft

� Portabler Kern

� OpenLook-Oberfläche

� Client/Server, single threaded

� Win16 (1994)

� Visual C++ 1.0 (MFC 2.0)

� Steuerprogramme statisch gelinkt

� Fensterlayout wird gespeichert

� Verschiedene Ansichten für Daten

� Visualisierung von Benutzerdaten

� OS/2 + Win32 3.1 (1994 - 1995)

� Borland C++ (OWL 2.0)

� Win32 95 (1995 - 1996)

� Visual C++ 4.0 (MFC 4.0)

� Erweiterungen

� Fahrzeuge mit Lenkung

� Ultraschall

� Kompass
� Rauschen

� Java (1998 - 1999)
� Diplomarbeit von Dominik Dunekamp 

und Norbert Meyer

� Client/Server

� 3D API

� Noch nicht ganz fertig...
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Überblick – Benutzung

Controller.cppController.cppSimRobotSimRobot GUIGUI

Visual C++Visual C++

SimRob95.exeSimRob95.exe

Scene.scnScene.scn

SimulationSimulation

� Überblick

� Plattformen

� Historie

� Benutzung
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Überblick – Hierarchie

� Überblick

� Plattformen

� Historie

� Benutzung

� Hierarchie
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Überblick – Schnittstelle

� Überblick

� Plattformen

� Historie

� Benutzung

� Hierarchie

� Schnittstelle

� SimRobot

� ACTORPORT GetActorPort(const STRING&)

� void SetActorValue(ACTORPORT,double)

� SENSORPORT GetSensorPort(const STRING&)

� int GetSensorDim(SENSORPORT)

� int GetSensorDimSize(SENSORPORT,int)

� void GetSensorValue(SENSORPORT,float*)

� SIM3DElement* GetObject(const STRING&)

� Steuerprogramm

� class Klasse : public CONTROLLER

� BOOLEAN SetActors(STRING&)

� SENSORPORT AddView(VIEW*)

� Ansichten
� class Klasse : public VIEW

� void CalcView()
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Überblick – Syntax

� Überblick

� Plattformen

� Historie

� Benutzung

� Hierarchie

� Schnittstelle

� Syntax

� Objekt

� Objekttyp string
[ (

Attribut { ; Attribut } [ ; ]
) ]
[ [

Objekt { ; Objekt } [ ; ]
] ]

� Attribute
� Attributtyp [ params ]

� Z.B.

� FACES ((0,1,3,4),(0,2,4))

� X_AXIS

� Szene

� Objekt . // Objekttyp = WORLD

WORLD “OneSquare“ (

QUICKSHADING;

) [

POLYEDER “Square“ (

BASEPOINTS ((10,0,0),(10,0,1));

ROTATE 4 )].

WORLD “OneSquare“ (

QUICKSHADING;

) [

POLYEDER “Square“ (

BASEPOINTS ((10,0,0),(10,0,1));

ROTATE 4 )].
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Überblick – Verbindungen

� Überblick

� Plattformen

� Historie

� Benutzung

� Hierarchie

� Schnittstelle

� Syntax

� Verbindungen

class MyCtrl : public CONTROLLER {
SENSORPORT sp;

public:
MyCtrl();

// ...

CONNECT_CONTROLLER_TO_SCENE(MyCtrl,“Welt“);

MyCtrl() {
sp = GetSensorPort(“a.b.c.VALUE“);

}

class MyCtrl : public CONTROLLER {
SENSORPORT sp;

public:
MyCtrl();

// ...

CONNECT_CONTROLLER_TO_SCENE(MyCtrl,“Welt“);

MyCtrl() {
sp = GetSensorPort(“a.b.c.VALUE“);

}

Szene

Steuer
programm

WORLD “Welt“ [

GROUP “a“ [

GROUP “b“ [

TACTILE “c“ (

LENGTH 20; // ...

WORLD “Welt“ [

GROUP “a“ [

GROUP “b“ [

TACTILE “c“ (

LENGTH 20; // ...
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Szenen – Körper

E Körper

F Konstruktion

POLYEDER “Zelt“ (
BASEPOINTS (

(0,0,0),(400,0,0),(0,200,0),
(300,100,200),(100,100,200));

POLYEDER “Zelt“ (
BASEPOINTS (

(0,0,0),(400,0,0),(0,200,0),
(300,100,200),(100,100,200));

(0,0,0)

(0,200,0)

(400,0,0)

(300,100,200)(100,100,200)

FACES ((0,1,3,4),(0,2,4));

TURNZ 45;

MOVETO (100,200,50);
);
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Szenen – Körper
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Szenen – Körper

_ Körper

` Konstruktion

` Matrizen

` Projektion
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Szenen – Aktuatoren

n Körper

o Konstruktion

o Matrizen

o Projektion

n Aktuatoren

o Drehgelenke

TURNABLE “Gelenk“ (TURNABLE “Gelenk“ (

MMM mfnew
a=

FACTOR 10;

= f ·

x

s

) [
// Objekte am Gelenk

];

p MOVE m

X_AXIS;

m
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Szenen – Aktuatoren

n Körper

o Konstruktion

o Matrizen

o Projektion

n Aktuatoren

o Drehgelenke

o Verschiebegelenke

EXTENDIBLE “Gelenk“ (EXTENDIBLE “Gelenk“ (

( )MMM mfnew 0,0,=

FACTOR 10;

= f ·

x

s

) [
// Objekte am Gelenk

];

q MOVE m

X_AXIS;

m

Oberschenkel

Unterschenkel
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Szenen – Aktuatoren

r Körper

s Konstruktion

s Matrizen

s Projektion

r Aktuatoren

s Drehgelenke

s Verschiebegelenke

s Universalfahrzeug

VEHICLE “Fahrzeug“ (VEHICLE “Fahrzeug“ (

RESTR_TRANS_X (-10,0,10);

) [
// Objekte am Gelenk

];

q TRANS_X m

x

y

z

c
b

a

-1 0 1

0f

1f

2fs

m
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Szenen – Aktuatoren

r Körper

s Konstruktion

s Matrizen

s Projektion

r Aktuatoren

s Drehgelenke

s Verschiebegelenke

s Universalfahrzeug

s Lenk- und Antriebsachse

w

w

w
wtan

w
r =

MANOEUVRABLE “Fahrzeug“ (
WHEEL_BASE 67;

MANOEUVRABLE “Fahrzeug“ (
WHEEL_BASE 67;
FACTOR 50;

) [ /* Objekte am Gelenk */ ];

t STEERING a

RESTR_SPEED (-40,0,80);

t SPEED m -1 0 1

0f

1f

2fs

m

( )( )MMMM rrnew 0,cos1,sin ccc
c

D-DD=
= f · a

sr
s

=Dc
( )cc D-D cos1,sinr
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Szenen – Sensoren

u Körper

v Konstruktion

v Matrizen

v Projektion

u Aktuatoren

v Drehgelenke

v Verschiebegelenke

v Universalfahrzeug

v Lenk- und Antriebsachse

u Sensoren

v Entfernungssensoren

WHISKER “Tasthaar“ (
LENGTH 500;

);

WHISKER “Tasthaar“ (
LENGTH 500;

);

w VALUE
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Szenen – Sensoren

x Körper

y Konstruktion

y Matrizen

y Projektion

x Aktuatoren

y Drehgelenke

y Verschiebegelenke

y Universalfahrzeug

y Lenk- und Antriebsachse

x Sensoren

y Entfernungssensoren

WHISKERFIELD CAMERA / FACETTEWHISKERFIELD “w“ (
RESOLUTION (5,5);
SIZE (2,2);

); 

WHISKERFIELD “w“ (
RESOLUTION (5,5);
SIZE (2,2);

); 

ULTRASONIC
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Szenen – Sensoren

x Körper

y Konstruktion

y Matrizen

y Projektion

x Aktuatoren

y Drehgelenke

y Verschiebegelenke

y Universalfahrzeug

y Lenk- und Antriebsachse

x Sensoren

y Entfernungssensoren

y Strahlungssensoren ( )� Ð=
i

sisip NLCCC ,cos

iL
sN

p
ssC

p

RECEPTOR “Rezeptor“ (
CLASS 0; CLASS 1; CLASS 2;

);

RECEPTOR “Rezeptor“ (
CLASS 0; CLASS 1; CLASS 2;

);

RADIALEMITTER “Lampe“ (
RADIATION (1,1,1);
FACTOR 100000;

);

RADIALEMITTER “Lampe“ (
RADIATION (1,1,1);
FACTOR 100000;

);

z EMIT e

2
i

i L
Rfe

C =

iL
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Szenen – Sensoren

{ Körper

| Konstruktion

| Matrizen

| Projektion

{ Aktuatoren

| Drehgelenke

| Verschiebegelenke

| Universalfahrzeug

| Lenk- und Antriebsachse

{ Sensoren

| Entfernungssensoren

| Strahlungssensoren

} Kamera/Facette

CAMERA / FACETTE
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Szenen – Sensoren

{ Körper

| Konstruktion

| Matrizen

| Projektion

{ Aktuatoren

| Drehgelenke

| Verschiebegelenke

| Universalfahrzeug

| Lenk- und Antriebsachse

{ Sensoren

| Entfernungssensoren

| Strahlungssensoren

} Kamera/Facette
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Szenen – Sensoren

{ Körper

| Konstruktion

| Matrizen

| Projektion

{ Aktuatoren

| Drehgelenke

| Verschiebegelenke

| Universalfahrzeug

| Lenk- und Antriebsachse

{ Sensoren

| Entfernungssensoren

| Strahlungssensoren

} Kamera/Facette

} Texturen
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Szenen – Sensoren

{ Körper

| Konstruktion

| Matrizen

| Projektion

{ Aktuatoren

| Drehgelenke

| Verschiebegelenke

| Universalfahrzeug

| Lenk- und Antriebsachse

{ Sensoren

| Entfernungssensoren

| Strahlungssensoren

} Kamera/Facette

} Texturen

| Rauschen 0% 50% 100%

Rauschen

Wahrscheinlichkeit
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Szenen – Sensoren

{ Körper

| Konstruktion

| Matrizen

| Projektion

{ Aktuatoren

| Drehgelenke

| Verschiebegelenke

| Universalfahrzeug

| Lenk- und Antriebsachse

{ Sensoren

| Entfernungssensoren

| Strahlungssensoren

} Kamera/Facette

} Texturen

| Rauschen

| Kollisionsdetektion ~ EXECUTED
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Szenen – Makros

WORLD "Rolland" (
MACRO ULTRASONIC "sonar" (

RESOLUTION (1,25);
SIZE (1,25);
DEPTH (0,1);
TURNY 90;
DL 9);

MACRO MANOEUVRABLE "Rolland" (
RESTR_SPEED (-84,0,84);
FACTOR 50;
WHEEL_BASE 71;

) [
GROUP "sonars" [

MACRO "sonar" AS "a" (MOVETO (40,0,50); TURNZ -2);
MACRO "sonar" AS "b" (MOVETO (37.5,11,50); TURNZ 28);
//...

WORLD "Rolland" (
MACRO ULTRASONIC "sonar" (

RESOLUTION (1,25);
SIZE (1,25);
DEPTH (0,1);
TURNY 90;
DL 9);

MACRO MANOEUVRABLE "Rolland" (
RESTR_SPEED (-84,0,84);
FACTOR 50;
WHEEL_BASE 71;

) [
GROUP "sonars" [

MACRO "sonar" AS "a" (MOVETO (40,0,50); TURNZ -2);
MACRO "sonar" AS "b" (MOVETO (37.5,11,50); TURNZ 28);
//...

// ...
) [ // Szene

MACRO "Rolland" (
MOVETO (-200,0,0);
TURNZ 0);

].

// ...
) [ // Szene

MACRO "Rolland" (
MOVETO (-200,0,0);
TURNZ 0);

].

{ Makros
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Beispielprogramm

#include "Controller.h"

class ROBOTARM : public CONTROLLER
{
private:

ACTORPORT apMove;
SENSORPORT spExecuted;
double direction;

public:
ROBOTARM() 
{

apMove = GetActorPort(“joint1.MOVE");
spExecuted = 

GetSensorPort(“joint1.EXECUTED");
direction = 1;

}

#include "Controller.h"

class ROBOTARM : public CONTROLLER
{
private:

ACTORPORT apMove;
SENSORPORT spExecuted;
double direction;

public:
ROBOTARM() 
{

apMove = GetActorPort(“joint1.MOVE");
spExecuted = 

GetSensorPort(“joint1.EXECUTED");
direction = 1;

}

BOOLEAN SetActors(STRING& message) 
{

float executed;
GetSensorValue(spExecuted,&executed);
if(!executed) 
{
direction = -direction;
message = "boing... ";

}
SetActorValue(apMove,direction);
return TRUE;

}
};

CONNECT_CONTROLLER_TO_SCENE
(ROBOTARM,"RobotArm");

BOOLEAN SetActors(STRING& message) 
{

float executed;
GetSensorValue(spExecuted,&executed);
if(!executed) 
{
direction = -direction;
message = "boing... ";

}
SetActorValue(apMove,direction);
return TRUE;

}
};

CONNECT_CONTROLLER_TO_SCENE
(ROBOTARM,"RobotArm");
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Übungsblatt 1

{ Allgemein

| Was ist das: ß ?

{ Aufgabe 1

| Übersetzung = schneller

| Untersetzung = langsamer (kräftiger)

{ Aufgabe 3

#def i ne THRESHOLD 35

t ask mai n( ) {
Set Sensor ( SENSOR_2, SENSOR_LI GHT) ;

whi l e( t r ue)
i f ( SENSOR_2 < THRESHOLD)  {

OnFwd( OUT_A) ;

Fl oat ( OUT_C) ;
}

el se {
OnFwd( OUT_C) ;
Fl oat ( OUT_A) ;

}
}

#def i ne THRESHOLD 35

t ask mai n( ) {
Set Sensor ( SENSOR_2, SENSOR_LI GHT) ;

whi l e( t r ue)
i f ( SENSOR_2 < THRESHOLD)  {

OnFwd( OUT_A) ;

Fl oat ( OUT_C) ;
}

el se {
OnFwd( OUT_C) ;
Fl oat ( OUT_A) ;

}
}
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Aufgabe 2

#def i ne MOTORS ( OUT_A |  OUT_C)

i nt speed = 0,
count  = 0;

t ask speedTask( ) {
whi l e( t r ue)
{

count  += speed;
i f ( count  >= 256) {

count  - = 256;
On( MOTORS) ;

}
el se

Fl oat ( MOTORS) ;
Wai t ( 1) ;

}
}

#def i ne MOTORS ( OUT_A |  OUT_C)

i nt speed = 0,
count  = 0;

t ask speedTask( ) {
whi l e( t r ue)
{

count  += speed;
i f ( count  >= 256) {

count  - = 256;
On( MOTORS) ;

}
el se

Fl oat ( MOTORS) ;
Wai t ( 1) ;

}
}

voi d set Speed( i nt s) {
i f ( s < 0) {

s = - s;
Rev( MOTORS) ;

}
el se

Fwd( MOTORS) ;
speed = s;

}

t ask mai n( ) {
i nt i ;
st ar t speedTask;
f or ( i  = - 256;  i  <= 256;  ++i )  {

set Speed( 256 - abs( i ) ) ;
Wai t ( 20) ;

}
st op speedTask;

}

voi d set Speed( i nt s) {
i f ( s < 0) {

s = - s;
Rev( MOTORS) ;

}
el se

Fwd( MOTORS) ;
speed = s;

}

t ask mai n( ) {
i nt i ;
st ar t speedTask;
f or ( i  = - 256;  i  <= 256;  ++i )  {

set Speed( 256 - abs( i ) ) ;
Wai t ( 20) ;

}
st op speedTask;

}


