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1. ÚVOD 
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2. POPIS SIMULÁTORU 
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Obr. 1: Simulátor 
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name   jméno robota -����� �������
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�����
�'��������* 
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�
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/
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�
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�
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/
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���������
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scale  	��������������-���
/
�

��(���
�'	�����������
�����������������
�
�.���	���0��������
- velikost tak lze upravit bez nové definice celého tvaru (volba velikosti robota 
�
���
���������	��*	�������
��0 

patch  patch�.,��/
��'����
��0�������2�������������-���
��
/
�
�
��������� 
�����������
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   XData 

  YData  - tvar robota 
   ZData 

  FaceColor - barva robota 
   EdgeColor -������������
�.
	��
�
�����
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   Tag  -�
�
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/
�������	���������
�-���
���
����������� 

simrobot.name .�
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��
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EraseMode -���*��������
�������������
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.���������
��
����	� 
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������0  
position ���
�
�����������������������������
��������������ém systému  

okna simulace -��
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��$�
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��'��������
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�
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heading  �����
�����������
����������- absolutní hodnota.  
speed   úhlová rychlost levého a pravého kola robota 
accel  zrychlení levého a pravého kola robota 
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�������������(� 
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�������������
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���  
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����.���
�������������������������	��������
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����-���	����������
������F���
�����������
���$�

!� ����
����	����	�������	�
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�
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�������	����(�������
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������������	�������
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�
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v jazyce C. Do aplikace pro MATLAB byl implementován jako dynamicky linkovaná knihovna pro 
systém Windows. 
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