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Nowa symulacja

Nowg symulacje tworzymy za pomocg przycisku w obszarze (1), za pomoca
ktorego mozemy utworzyc projekt, do ktérego mozemy przypisac kilka

symulacji, w celu uporzgdkowania pracy, nie jest to jednak wymagane, lub
utworzy¢ nowa symulacje. :  Rename

Na ekranie startowym mamy dostep do wyszukiwarki symulacji oraz : | Note
dostep do poprzednio uzywanych symulacji.

Przyciskiem w obszarze (2) mozemy uzyskac¢ dostep do:
* mozliwosci zduplikowania symulac;ji

* zmiany jej nazwy, dodania notatki :
* udostepnienia symulacji innemu uzytkownikowi Virtual Factory ~ Expart
e szczegotow symulacji, " Delete
* blokady symulacji na ekranie startowym,

* wyeksportowania symulacji do pliku

* usuniecia symulacji

Duplicate

Share

File details

Lock
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Layers

* Pierwszym krokiem jest dodanie nowego layoutu, za pomoca
przycisku ,,Add layer” (1). Layout musi by¢ w formacie jpg lub png

* Nastepnie nalezy wyskalowac layout. Aby to zrobic nalezy uzyc
przycisku (2) lub wybrac te opcje z rozwijanego menu (3). Po wejsciu
do ekranu parametryzacji layoutu mamy mozliwosc jego przyciecia lub
wyskalowania za pomocg przyciskow w prawym gornym rogu
Wartosci dziesietne zaznaczonej odlegtosci nalezy podawac z uzyciem
kropki (np. 10.5)



Srodowisko
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Srodowisko

Po wyskalowaniu mozemy przejs¢ do konfiguracji srodowiska. Do rozpoczecia
obliczania symulacji niezbedne jest dostarczenie nastepujgcych elementow:

* Punkty akcji
» Sciezka
e Punkty idle - (tadowarki lub miejsca postojowe robota)

* Roboty

Do jak najlepszego odwzorowania rzeczywistosci nalezy jednak dodac sciany oraz
odpowiednie strefy.



Punkty akcji

Dodanie nowego punktu akcji mozemy dokona¢ za pomoca
przycisku w obszarze (1): =

Nastepnie dodajemy punkt w wybranym miejscu na mapie.
Dodany element mozemy usungc¢ za pomocg klawisza delete.
Przytrzymanie klawisza ctrl podczas dodawania punktu sprawi, ze
mozemy dodac kilka punktéw bez ponownego wyboru przycisku z
obszaru (1).

Kazdy punkt ma okreslone potozenie oraz jego zwrot. Warto
nazywac punkty, utatwi to tworzenie misji w kolejnym etapie.
Punkty wystepujg w dwoch rodzajach: production (uzywane jako
elementy sktadowe misji) oraz Idle (robot po skonczonym zadaniu
w tym punkcie bedzie oczekiwat na kolejng misje transportow3)

Dodatkowo Eunkt posiada dwa atrybuty — docking i charging.
Wiekszos¢ akcji robota wymaga dokowania, rekomenduje
zostawienie tego atrybutu. W przypadku tworzenia punktu
odzwierciedlajgcego tadowarke, musimy wybrac typ akcji idle oraz
zaznaczyC opcje charging.

UWAGA: Po wprowadzeniu zmian w Srodowisku, nalezy zapisac
zmiany przyciskiem Save. W przypadku zapomnienia o zapisie
srodowiska, przy prébie opuszczenia widoku edycji, zostanie
wyswietlony komunikat o niezapisanych zmianach.

Properties

MAME: Marker-1
POSITION:

Z o

X | 7

MARKER ACTIOM:

® Idle Production

MARKER TYPE:
»" docking charging




Sciezka (guideline)

Sciezke tworzymy w analogiczny sposéb jak
punkt oo laalz

Przerwanie dodawania koIejanh weztow
mozemy dokonac za pomocg klawisza ESC.

Nalezy pamigtac, ze w symulacji nie mogg
wystepowac dwie niezalezne sciezki, ktore sie
nie t3cza.

Po kliknieciu na danY(fragment sciezki
mozemy zmienic jej kierunek lub wybrac
dwukierunkowosc.

Sciezke mozemy faczy¢ tylko na weztach. Od
weztow zaczynamy rowniez jej rozbudowe.

Properties

PATH DIRECTIOMN:
[ W p
Down

Bidirectional




Strefy

Properties

Strefy dodajemy w analogiczny sposob jak punkty i sciezki,
zaznaczajac cztery punkty reprezentujgce wierzchotki strefy NAME: | Zone 1

Wyroznlamy naStepUJace rOdzaje N ROBOT GROUP:
* Exclusive —w strefie moze znajdowac sie tylko jeden robot

* One wa}i— roboty w strefie mogg poruszac sie tylko w tym .
samym kierunku e

* Follow path - roboty w tej strefie sztywno trzymaja sie follow path
sciezki, nie ,,Scinajg” zakretow itp. forbidden

* Forbidden —roboty nie moga wjechac do strefy AT

e Slow drive — mozemy ustali¢ maksymalng predkosc robotow “
w danej strefie T

Mozemy rowniez przypisac dziatanie strefy tylko dla wybranej
przez nas grupy robotow.

evclusive




Sciany

Sciany dodajemy za pomoca przycisku:

Nastepnie mamy mozliwosc¢ naniesienia P
kolejnych fragmentow sciany na mape. o T
Analogicznie jak w przypadku stref, mozemy
przypisac sciany wszystkim robotom, jak i

przypisac konkretng grupe. | aos |




Roboty

Robota dodajemy za pomoca przycisku:

Nastepnie mozemy okresli¢ rodzaj robota (Robot
groups) oraz jego zwrot podczas rozpoczecia
symulacji.

Mozemy rowniez wybrac czy robot powinien by¢
jedno lub dwukierunkowy. W wiekszosci przypadkow
nasze roboty sg dwukierunkowe.

Properties

MAME: Robot-1

POSITION:

ROBOT GROUP:

BIDIRECTIOMNAL:
w" is bidirectional




/ewnetrzna intralogistyka

Aby zasymulowac obecnosc¢ cztowieka, wozka Properties
wi ’fowego Iub u logistycznego nalezy uzyc e
p rZYC I S k u Cither intralegistics-2
OTHER IMTRALOGISTICS TYPE:
Forikdift
Human
Nastepnie musimy utworzyc sciezke, po ktorej bedzie o Logistictran

poruszat sie obiekt.

W oknie konfiguracji mamy mozIliwos¢ wyboru miedzy R
rodzajem intralogistyki oraz wybrac czestotliwosc e
przejazdow obiektu. W przypadku pociggu logistycznego |Eame .
musimy rowniez podac liczbe segmentow.

Po kliknigciu ikonki + mozna dodac kolejny czas, w celu
zwiekszenia roznorodnosci przejazdow, nie jest to
jednak wymagane

————




/arzadzanie elementami

Podglad na wszystkiego dodane elementy
znajduje sie w obszarze (2)

Action Points n »

Elementy pogrupowane sg wzgledem
rodzaju.

* Guideline-1

Po wybraniu konkretnego elementu

automatycznie zostanie on zaznaczony na
layoucie oraz zostang wyswietlone jego Otherintral... () >
wtasciwie.




Edycja elementow

Oprocz standardowych skrotow na kopiowanie (ctrl+c)
oraz wklejanie (ctrl+v) mamy do dyspozycji szereg
innych, takich jak cofniecie poprzedniej zmiany,
wyrownania itp. Wszystkie dostepne skroty klawiszowe
opisane s3 w obszarze (3)

Dodatkowo mozemy przytrzymujgc klawisz alt i
przeciggajgc kursorem po wybranym obszarze mozemy
zaznaczyc¢ kilka elementow, nastepnie mozemy je
przesungc lub skopiowac.

Shortcuts

& ALIGH

Align to the top -

CTRL + 4
Align to the bottom :

CTRL + %
Align to the left :

CTRL + €
Align to the right -

CTRL + =
Align vertically group of
objects :

CTRL ¥+ 1
Align horizontally group of
objects

CTRL + K
Toggle aligning:

CTRL * SHIFT + G

o |



Edycja widoku

W obszarze (4) mamy mozliwosc edyc;ji LAYOUTS
widocznosci poszczegolnych elementow o pait

ENVIRONMENT

srodowiska. Gdy pracujemy nad utozeniem
sciezki, mozemy wytaczy¢ widok wczesniej
dodanych stref itp.

Dodatkowo w tym obszarze mamy mozliwos¢
przejscia w tryb petnoekranowy oraz przyblizenia
lub oddalenia widoku. Efekt ten mozemy uzyskac
rowniez za pomocg kotka myszy.




Odtworzenie symulacji - playback

Po uzyciu przycisku w obszarze (5) przejdziemy do widoku odtwarzania
symulacji. UWAGA — przejscie jest dostepne dopiero w momencie
rozpoczecia obliczen symulacji, czyli po dodaniu wszystkich
niezbednych do tego elementow.

Widok odtwarzania symulacji przedstawiony jest na kolejnym slajdzie



Odtworzenie symulacji - playback
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Odtworzenie symulacji - playback

Obszar (1) umozliwia odtworzenie, zatrzymanie lub przewiniecie
symulacji o godzine. Mozliwe jest przejscie do wybranej godziny
symulacji, przez klikniecie w pasek reprezentujacy postep w
odtwarzaniu symulacji.

Obszar umozliwia rowniez zwiekszenie lub zmniejszenie predkosci
odtwarzania symulacji oraz jej zamkniecie i powrot do widoku edycji
srodowiska



Odtworzenie symulacji - playback

W obszarze (2) mozemy uzyskac informacje o btedzie podczas obliczen
symulacji, wraz z jego opisem oraz kodem. Po kliknieciu na napis symulacja
automatycznie przewinie sie do momentu wystgpienia incydentu np.
zablokowania przez system MRS.

Najczesciej wystepujgce btedy:

* Blok MRS — roboty zablokowane przez system wielorobotowy. Btad
wystepuje w sytuacja, w ktorych roboty nie mogg osiggnac planowane;
pozycji, ze wzgledu na obecnos¢ innych robotow. Rozwigzaniem tego
problemu moze by¢ optymalizacja sciezki, sprawdzenie jej poprawnosci lub
zastosowanie strefy exclusive.

* Roztadowany robot — sytuacja analogiczna jak w poprzednim przyktadzie
lub roboty nie posiadajg wystarczajacej ilosci tadowarek

 Kolizja robotow — najprawdopodniej nalezy poszerzyc sciezke, zastowac
strefe exclusive lub strefe follow path.



Odtworzenie symulacji - playback

W obszarze (3), podobnie jak podczas edycji mamy mozliwos¢ wytgczenia lub
witgczenia widocznosci pos,zcze%éllnych elementow Srodowiska. Dodatkowo
opcja ,labels” pozwala wyswietli¢ nazwy punktow akgji.

Dostepne sg rowniez heatmapy, pokazujgce obszary na mapie o najwiekszym
ruchu, najwiekszych sEoonnieniach w ruchu robota oraz obszary, w ktérych
roboty najczesciej czekaty na wykonanie akcji przez drugiego robota (MRS).

Ik\)la biezgco mozemy Sledzic statystyki floty robotow oraz poziom natadowania
aterii.

Z tego poziomu mozliwe jest rowniez uzyskanie dodatkowych informacji o stanie
robotow. Dostepna jest mozliwosc¢ uzyskania nastepujgcych danych:

* Approach — przed robotem zostanie zaznaczony fragment sciezki, na ktorym
robot pojawi sie w najblizszym czasie

e Mrs traffic — fragment Sciezki zarezerwowany przez robota

* Robot info — wyswietla szczegétowe informacje o robocie, np. ktory robot
blokuje jego ruch

* Robot path — rzeczywista tor jazdy robota

Dodatkowo z tego poziomu mozemy witgczy¢ widocznos¢ obcej intralogistyki
oraz zatadowanie obrazéw footprintow robotow

LAYOUTS

& map_basic

ENVIRONMENT

HEATMAPS
corridors load
slowdowm's

STATISTICS

wF statiziics flest

FOOTPRIMTS

background images




Tworzenie misji
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Tworzenie misji

Tworzenie misji rozpoczynamy od wejscia w zaktadke ,,Missions”.
Tworzenie misji polega na utworzeniu bloku misji, jego konfiguracji i
ustaleniu odpowiednich parametrow, oraz dodaniu blokow akcji,
okreslajgcych kolejne punkty misji, wraz z ich konfiguracja. Bloki
taczymy za pomoca tworzenia linii miedzy ich skrajnymi punktami.

Obszar (2) daje mozliwosc edycji widoku, np. wytaczenie siatki, oraz
mozliwos¢ wycentrowania widoku na utworzone juz bloki.

Obszar (1) umozliwia dodanie blokéw funkcyjnych. Wyrdzniamy trzy
rodzaje blokow.



Tworzenie misji — blok misji

Blok misji umozliwia wyzwolenie misji transportowej, w
ktorej sktad wchodzg poszczegolne punkty akcji, potgczone
z danym blokiem misijl.

Konfiguracja bloku umozliwia nadanie unikalnej nazwy
misji, ustalenia jej priorytetu, wyboru grupy robotow |
WkaHUJaC?I]Ch ustalenla czestotllwoscuej wyzwalania ?w
formacie hh:mm:ss) oraz daje mozliwosc¢ aktywacji lub
dezaktywacji misji.

Dodatkowo mozemy za pomocq przycisku z plusem
rozbudowac czestotliwos¢ wyzwalania misji.

Bloki akcji mogg fgczyc sie z poczatkiem blokow misiji,
wtedy po wykonaniu punktu znajdujgcego sig prze m|SJa,
kolejna misja transportowa zostanie wygenerowana po
czasie wpisanym w ,,Cycle duration”.

Opakowania
Options =

Id:

Opakowania

Mission priority:

Robot group:

Cycle duration:




Tworzenie misji — blok akcji

Bloki akcji reprezentujg kazdy z punktow, jaki robot musi
wykonac, aby wypetnic misje. Kazdy blok nalezy
skonfigurowac poprzez zapewnienie unikalnego id,
wskazanie punktu akcji z wczesniej skonfigurowaneio
srodowiska oraz podanie czasu zatadunku, roztadunku
towaru.

Dodanie kilku punktow akcji do bloku sprawi, ze misja
transportowa zostanie utworzona z losowo wybranym
punktem akg;ji.

Do jednego wierzchotka kazdego bloku mozemy dotaczyc

wiecej niz jeden blok. Mamy mozliwosc¢ ustawienia

Blroli:gntowej szansy na wygenerowanie misji z kazdym z
okow.

Footprint:

_/Action points:

Weight (kg):

Loading/unloading time:




Tworzenie misji — pusty blok

Pusty blok nie reprezentuje zadnego z punktow
srodowiska. Wykorzystuje sie go do tworzenia bardziej
skomplikowanych misji, np. w przypadku kiedy chcemy,
zeby potowa misji konczyta sie tylko po dwoéch punktow,
natomiast druga potowa misji obejmowata jeszcze
obstuge dodatkowych punktow




Ustawienia

Zaktadka ,,Settings daje mozliwosc przejscia do nastepujgcych
zaktadek:

Simulations settings — umozliwia zmiane nazwy symulacji,
przypisanie symulacji do projektu oraz ustalenie czasu trwania
symulacji

Robot groups — umozliwia dodawanie nowych rodzajow
robotow oraz ich modyfikacji, np. zmiany predkosci
maksymalnej, zmiany footprintow robota z tadunkiem i bez
tadunku itp.

Shares — daje dostep do linku, ktory umozliwia kazdemu
uzytkownikowi odtworzenie symulacji oraz dostep do statystyk.
Dodatkowo mozemy udostepnic symulacje innej osobie, ktora
posiada konto w Virtual Factory.

Footprints — footprint to wirtualny obrys robota,
wykorzystywany do nawigacji. Zaktadka umozliwia edycje
obecnych footprintow oraz dodanie nowego.

Simulations settings

Robot Groups

Shares

Motes

Footprints




Raporty

Zaktadka ,Reports” umozliwia uzyskanie szeregu statystyk i
wykresow z przeprowadzonej symulacji.

e Charts — zawiera najwazniejsze wykresy, takie jak
reprezentacja procentowa poszczegolnych czynnosci floty
podczas catego czasu trwania symulacji, czasy oczekiwania
na przyjazd robota do poszczegdlnych punktow, sredni
procent natadowania baterii.

e Tables — umozliwia pobranie szczegotowych statystyk
odnosnie procesu w postaci pliku CSV oraz XLSX.

* Heatmaps — podglad heatmap utworzonych podczas catego
czasu trwania symulacji

* Trails — podglad do wszystkich obszarow, ktore zajmowat
footprint robota przez czas trwania symulacji

Reports ~

Charts
Tables
Heatmaps

Trails




