Mikromanual k software CA RA T 3.1

1.0 Uvod

Tento manudl navazuje na diive zpracovany manudl k verzi Caratu 2.0. Jelikoz
zakladni filozofie ovlddani predeSlé verze 2.0 a této verze 3.1 se v zakladnich
rysech nezménila - nemd smysl vSe od zdkladu vysvétlovat podrobné znovu
(ovldddni simulace, FeSeni stretit, nacitdni vozidel, kritéria preruSeni simulace,
nastaveni tdajii o vozidlech .....) Proto tento mikromanudl bude v zdkladnim
piistupu orientovan zejména na nové funkce programu, které ,, pFibyly “ v této nové
verzi (tedy problematika fdazi, 3D zobrazeni, program kresleni, prdce s DXF
objekty atd.)

2.0 Nékolik slov k novym pojmum a smyslu zavedeni vybranych novvch

funkci

2.1 K problematice zavedeni rezZimu fazi

Na uvod této podkapitoly je dulezité tici, Ze ovladani fazi se na prvni pohled
jevi jako pon¢kud t€Zkopadné. Na strané druhé je mozno faze ignorovat a pracovat
(témer) ve stejném rezimu, jak jsme zvykli z verze 2.0. Staci tedy vZdy na pocatku
prace s Caratem ,,rozjet (resp. volné otevrit k uvolnéni vozidel z pocdtecni pozice)
kinetické faze pohybl vozidel a potom pracovat stdvajicim zpiisobem, jak jsme

diive pracovali s verzi 2.0.

Technickd pozndmka :

Kineticka fdze je viastne urcitou dynamickou fdazi pohybu vozidla, kdy trajektorie
pohybu vozidla a celkovd dynamika jizdni odezvy vozidla je urcena na zdkladé
zohledneni redlné vznikajicich sil na kolech vozidla (vozidlo je ve smyslu D’
Allembertova principu uvolnéno a chovd se dynamicky pri provddené simulaci
priblizné tak, jak by se redlné chovalo skutecné vozidlo).

Kinematickad faze je fdaze, kdy vozidlo , slepé* naslouchd nasemu poZadavku na

definici trajektorie pohybu tohoto vozidla, anii by si vozidlo , hlidalo“ zda je



vithec mozZno se napr. v definovaném oblouku zatdceni udrZet z pohledu korelace
odstredivych a adheznich sil na pneumatikdch (tedy vozidlo je schopno teoreticky
se potom v tomto kinematickém reZimu napi. pohybovat rychlosti 100 (km/h) po
kruhové drdze s polomérem 10 metrii.) Toto je prirozené neredlné, proto je treba s
timto reZimem pracovat obezietné a pouZivat jej skutecné tam, kde je toto nutné.
Tedy napr. pri dopravnich nehoddch s prevlddajicim charakterem geometricko -
kinematickym jako je predjiZdéni, odbocovdni, korelace pohybu vozidel apod. lze

tento reZim kinematického fazovdni v predstietové fdzi pohybii vozidel , nasadit .

Pro¢ vilastné jsou fdaze do programu zavazeny, kdy? nékterym z nds mohou
komplikovat Zivot ?

Dutivodem je skutecnost, Zze pokud se nau¢ime vyuzivat vyhod fazi (v PC Crashi
se fdze nazyvaji sekvence) potom mdame k dispozici jakéhosi ,,manaZera“
simulace. Tedy napf. vozidlo nechdme pii odbocovéni ,, prijet*“ do mista stietu v
kinematickém rezimu, poté zatfadime fazi kolize a nasledné vozidlo nechdme jet z
mista stfetu v kinetickém (redlném) rezimu. Pokud nasledné dojde k dalSimu stfetu
je mozno opét kinetickou fazi pterusit, ,,nasadit fazi dalsiho stietu (napr. tento
stret jiZ muZeme resit zpetné) a nechat v dalsi kinetické fazi pokracovat vozidlo do
kone¢né polohy. Vyhodou je, mimo jiné to, Ze Carat 3.1 si piesn¢ ,,pamatuje“
nastaveni vstupnich veli¢in pfi vSech feSenych stretech a jizdnich fazich. Je také
mozno elegantné¢ nastavovat synchronizaci pohybl vozidel, je mozno v
jednotlivych fazich nezdvisle natdcet volant, nechat vozidlo vést po definované
trajektorii, brzdit, akcelerovat ¢i také lze po urCitém stietu meénit geometrii
nastaveni kol vozidla (deformace zdvésu kteréhokoli kola, utrZeni kola apod.) V
Caratu 2.0 je naptiklad problémem aby si tento software ,, zapamatoval “ nastaveni
vsech vstupnich hodnot pii feSeni jednotlivych stfetl. Problematika pamatovani si
vicendsobnych stfetii je v PC Crashi také feSena, ale nechovad se pro béZného

uzivatele pfili§ nestabilné (Carat 3.1 je v tomto konkrétnim ohledu preciznéjsi).

2.2 Kreslici program




Ve verzi Carat 2.0 byla také vloZena moznost vytvafeni objekti. Ve smylu
moznosti zndzornéni rliznych tvarti, obrazcli apod, vSak grafika DXF verze 3.1
velmi vysoko piekondva verzi 2.0 a piibliZzila se velmi moZnostem, které pro
vytvafeni DXF objektl uZivatelem nabizi PC Crash. (V PC Crashi je moZno jesté s
vytvorenymi 2D objekty DXF graficky manipulovat v prostoru. Na strané druhé

,umi*“ Carat 3.1 v kresleni objektii nekteré funkce, které PC Crash nemd)

Technickd pozndmka : Pojmem DXF grafika je zamyslen formdt vytvorenych
grafickych objektii s priponou ,,dxf*. Jednd se o jakousi nadstandartni vektorovou
grafiku, kterd md v sobé narozdil napr. od BMP urcitou aktivni informaci
(inteligenci). Carat 2.0 i 3.1 md totiZ moZnost automatického rozpozndni ndrazu
(vozidla se navzdjem prekryji). Prdve aktivni grafika, jako DXF, umoZiuje svou

stavbou odecitat napr. vzdjemné prekryvdni se ¢i neprekryvdni obrysu objektii.

DXF grafiku lze vytvaret piimo v Caratu, samostatn¢ uklddat pod formatem
»dxf (tedy v rdmci ,, rozjetého“ souboru s priponou ,,crt lze vytvorit urcity objekt
a ten uloZit primo jako dxf), dale je mozno v Caratu piirozené tyto diive vytvoiené
obrazky otvirat.

Vytvoreny obrazek v DXF (at jiZ nacteny, ¢i aktudlné vytvoreny) muze byt bud’

pouhvm pasivnim obrizkem. ktery se chova nete¢né ke vSem stfetum (vyobrazeni

DXF jako pozadi), anebo muZe byt aktivnim objektem, kterému je mozno pfisoudit

treni, ¢i hmotnost. Také je moZno docilit, aby se tyto vytvoiené objekty po rdzu

pohybovaly (napr. objektem muZe byt uvolnény ndklad na silnici, balik sldamy,

strom, svodidlo, autobusovd zastdvka, popelnice apod.) Prosté objektem muze byt

prakticky cokoli, ¢emu lze pfisoudit hmotnost, moment setrvaénosti ¢i tfeni.

Vozidlo v§ak DXF objektem v tomto popsaném fyzikdlnim smyslu byt nemuze,
(byt maji grafické soubory vozidel tutéZ priponu) protoze jizdni dynamika vozidla
je mnohem obecnéjSim piipadem pohybu hmoty, nez tyto popsané objekty (napr-.

smerové vlastnosti pneumatik, aktivni manévrovdni vozidla ridicem apod.)

Pomoci kreslictho programu lze pravé vytvaret podobné DXF objekty. Je
mozno vytvafet neprve jednotlivé elementy (ctverce, primky, obecné cdry, kruhy,
body apod.) a tyto nasledné kopirovat, vkladat, duplicitné kopirovat, pfemistovat,
slucovat, rozd¢lovat, ddvat do poptedi, do pozadi, vytvéret uspofddany systém

kopii z aktudlnich objekti...... Objektim lze tedy v rovin€é x - y pfisuzovat



prakticky jakykoli tvar, tento vyplilovat nejriznéj$Sim Srafovdnim, barvami apod.
Nésledné je moZno nechat tyto objekty po nakresleni prosté ,, byt tak jak jsou
(pasivni pozadi simulace - napr. vyznaceni tzv. ,,Sraf* na prechodu pro chodce).
Nebo je mozno témto vytvofenym objektim pfisoudit tfeni, hmotnost, moment
setrvacnosti, jak je popsdno vySe. Pokud md objekt hmotnost, je umoznéno
uzivateli zvolit polohu tézisté. Potom se tedy takto definovand télesa (objekty)
chovaji jako aktvni prvky, které komunikuji s modulem jizdni dynamiky (t7eni) Ci
s modulem pro feSeni stietl (hmotnost).

Diéle je tfeba doplnit, Ze v rezimu vykreslovani DXF objekti funguje velmi
dobfe tzv. systém dialogovych oken, kdy poklepem mySi na urcity vytvofeny
objekt se pfed uZivatelem na obrazovce objevi dialogové okno, které je logikou
svého uspotddani ptislusSné danému vytvofenému tvaru. V téchto dialogovych
oknech jsou zpravidla uvedeny numerické hodnoty soutfadnic k aktudlnimu objektu
¢i pfipadné je moZno také potvrzovat rizné volby (obecnd polyprimka s
parametrem napr-. dle sinusoidy, ¢i dle klotoidy). Tyto numerické tidaje je mozno
pfirozen¢ editovat a tyto nové upravené Ciselné udaje interaktivné koriguji

grafickou podobu aktuédlniho objektu.

2.3 3D grafika

Motivace k vytvofeni tohoto prostiedi je zjevnd. Jednd o moZnost zobrazeni
vozidla ve vertikdlnim sméru (pohyby kol - pera, tlumice apod.) a také zejména o
kvalitni moZnost prezentace vysledkid simulace, kterd zvIasté pro laika plisobi tak

presvédCivé, Ze nepochybuje o kvalit¢ provedeného feSeni. Z odborného hlediska

(pokud se nezabyvdame tak jako v PC Crashi tzv. vicetelesovym systémem, ci
aktivnim 3D DXF prostredim jako prikopy, rigoly, pricné a podélné zvrdsneéni

terénu apod.) mé vSak 3D grafika v Caratu 3.1 obsahové nevelky vyznam. Praveé

urcitd latka grafického prostiedi, kterou nastavil PC Crash (zvldsté ve vyssich
verzich) a s tim souvisejici obchodni duvody (znalec - zadavatel posudku -
prezentace vysledkii ieSeni znalcem - ndzor zadavatele posudku na ndzornost a
»Dlesvédcivost FesSeni - opétovné piibrdni znalce) jsou ziejm¢ onim hlavnim
motorem pro zavedeni 3D systému zobrazeni v Caratu 3.1. V PC Crashi je

ucelnost zavedeni 3D zobrazeni zcela néco jiného, jak je popsdno vySe. Carat v



této verzi totiz napt. dosud nefeSi stfet jako 3D zdleZitost (coZ v nékterych

pripadech miZe a nemusi byt problémem).

2.4 Kinematické vypolty a kinematicky diagram (tlacitko 15 a Simulation /

Kinematické propocty).

Modul kinematickych vypoctl je urcitym manaZerem provadéné kinematické
simulace. Tento rezim je tedy piislusny k aktudlni provadéné simulaci pohybu
vozidla v kinematické fazi. Proto jsou tyto provadéné kinematické vypocty jakousi

kinematickou kalkulackou, kdy vvsledky kinematickych propo¢tt jsou interaktivné

prejimané do provadéné simulace aktudlniho vozidla v kinematické fazi. V tomto

rezimu je mozno definovat pohybovy stav vozidla v libovoln¢ definovanych
usecich ¢asovych ¢i drdhovych (iihlovych) a to zvIast€ pro translacni a rotacni
pohyb vozidla.

Aktivaci tlacitek (4, A4s ....) u aktudlnich veli¢in je moZno volit pro aktudlni
interval strukturu zndmych a nezndmych veli¢in. Tyto vstupni veli¢iny budou
propocitany a budou tedy ovliviiovat ostatni veliiny v daném intervalu, ale také
kinematické veli¢iny v ndsledujicich vytvorenych intervalech, at’ uz tyto jsou ¢i
nejsou v této chvili vytvoifeny.

Déle je mozno vlevo v okn¢ ,,Kinematicky propocet* (tlacitky ,,a, r*) volit
rezim absolutnich ¢i relativnich velikosti daného intervalu. Tedy napt. hodnota
Casu v absolutnim rezimu je sumou piedchozich velikosti relativnich ¢asovych
velikosti jednotlivych intervali. Absolutni reZim probihajiciho Casu (¢i drdhy) je
tedy potom kompatibilni s casovou osou provadéné kinematické simulace
ptislusného vozidla. Do reZimu relativniho - lze jako casy trvani jednotlivych
intervali vklddat napt. doby fazeni jednotlivych rychlostnich stupiili vozidla a
tomu odpovidajici zrychleni vozidla, ¢i klasicky ,,posklddat“ reakci, nabéh, plné
brzdéni, stiet, pokracujici brzdéni, konecna poloha vozidla. Prostym ptekliknutim
téchto tlacitek ,,a, r“ lze okamzité prepinat rezim velikosti relativnich dsekl a

absolutni ¢asové osy.

Technickd pozndmka : Pokud bychom napriklad chtéli dosdahnout zaddvdni
Jjednotlivych diskrétnich zrychleni vozidla pri probihajicich casech Fazeni

Jednotlivych rychlostnich stupiii, museli bychom napr. po 2. rychlostnim stupni



viloZit interval trvajici napr. 0,5 (sec) a v tomto pomocném intervalu nechat
nabehnout linedrné zrychleni vozidla z hodnoty odpovidajici zrychleni vozidla na 2
rychlostni stupen na hodnotu zrychleni odpovidajici 3. rychlostnimu stupni. Teprve
poté je mozno vioZit interval konstatniho zrychleni vozidla na 3. rychlostni stupen.

Jinymi slovy tento kinematicky modul nese znaky urcité kinematické kontinuity.

Dale je mozno v jednotlivych intervalech volit mezi témito reZimy : linearni
nabéh zrychleni (resp. zpomaleni - je ddno znaménkem (minus) u hodnoty
zrychleni), Kkonstatni zrychleni, konstantni rychlost, zména rychlosti pFi

stietu, kone¢na poloha.

Tento kinematicky modul v jednotlivych definovanych intervalech pro aktudlni
polohu tlacitek (4t As ....) uzivateli vysvicenim rolovatek u ostatnich velicin
(inkrement, dekrement) definuje, které z ostatnich hodnot 1ze editovat. Smysl této
ochrany je zejména v tom, aby byla splnéna kritéria kontinuity (jak je jiz popsdno
vyse) pti piejimani vstupnich a vystupnich hodnot mezi jednotlivymi definovanymi
intervaly. Déle vlevo dole v okné ,, Kinematicky propocet* jsou tlacitka ,,1, 2%
kterd oSetiuji (zménou casového intervalu dolu a nahoru) ptipadnou vzniklou

neurcitost daného kinematického feseni.

v Kinematicky propocet:Fzg-1/1 Ed
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Takto definovany kinematicky pohyb vozidla je pfirozen¢ piejiman do simulace

pohybu vozidla. Také je mozno v menu ,,Simulation / Kinematické propocty*



vyvolat okno, které zndzoriuje pro translacni i rotacni rezim pohybu vozidla

prubéh pieddefinovaného zrychleni, rychlosti a drahy v zdvislosti na ¢ase. (Osu

casu a drdhy lze vzdjemné zameénit, coZ plati prakticky ve vsech diagramech
Caratu 3.1) Poklepem na Cervené uzlové body kinematického diagramu (které maji
tvar ctverce a obsah uspordddni téchto ctvercii symbolizuje kinematicky typ
intervalu - tedy zda se jednd o rovnomérny pohyb apod.) je mozno interaktivné v
okné ,,Kinematicky propocet* ptipravit dany uzlovy bod pro numerickou editaci

piisluSnych kinematickych hodnot. Zménou této hodnoty je moZno ihned sledovat

v ,,Kinematickém diagramu‘ odezvu na tuto akci.
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Kinematické propocCty je mozno provadét v reZimu 2 ¢i 6 stupiii volnosti. Tedy
hned na pocatku definovani fazi v reZimu kinematika je mozno toto zvolit. Potom

tedy miZeme definovat kinematické translacni pohyby v osach ,x, y, z‘

a
kinematické rotacni pohyby kolem téchto os ,,x, y, z¢. Je vSak ndrocné v tomto 6
stupiovém kinematickém rezimu docilit redlného chovani vozidla - jelikoZ pro
uzivatele je naro¢né se vliibec orientovat v tomto samotném intervalovém systému

»X, ¥, 2% Na strané druhé lze fici, Ze v 3D reZimu zobrazeni (formdt MDL) vozidlo




skutecné respektuje tyto nase 3D kinematické pozadavky, ptevraci se apod. Je to
sice formdlni problém, ale pii tomto obecném 3D pohybu kola vozidla zachovavaji
rovinu x - y, zatimco karoserie se ,poctive pieklapi. Jevi se to tedy ve 3D

zobrazeni tak, jako by se karoserie oddé¢lila od kol vozidla.

3.0 Prakticky navod, jak ,,0zivit* simulaci v rezimu fazi

Tak jako v minulém manudlu k verzi 2.0 si vytvofme jednoduchy piiklad
vyuzivani novych funkci ve verzi 3.1, tak aby si uZivatel opét vytvofil urcitou
logickou kostru predestfené problematiky a tu poté vsadil do stavajicich ndvykul a

znalosti, které ziskal pfi praci s verzi 2.0.

Prakticky piiklad prdce s verzi 3.1 : Ukolem je - vozidlo S Felicia nechat
pohybovat po oblouku s polomérem R = 25 metrit rychlosti 40 (km/h) v
kinematickém reZimu. Kolmo na tuto trajektorii umistime neposunutenou
nedeformovatelnou bariéru (OUB). Vozidlo do této bariéry narazi, kdy dojde k
rdzu bez skluzu. Po stietu se bude toto vozidlo pohybovat v kinetickém (redlném)
reZimu aZ do konecné polohy.

113

Piedpokladejme, e mame soubor ,,Novy“ ve verzi Caratu 3.1. Reknéme, Ze
nase vozidlo S Felicia bude vozidlo & 1. Pokud méme k dispozici uréitou
databanku vozidel, potom snadno obecnému vozidlu ,,1 ,,oblékneme *“ technické
tidaje a proporce jako ma S Felicia.

Dvojitym kliknutim na vozidlo ¢. 1 vyvoldme dialogové okno ,,Zdkladni
hodnoty“, kde editujme rychlost pohybu na 40 (km/h) a soufadnici ,,YTéZ* na
hodnotu cca - 8,00 metria.

Po stisku tlacitka ,,/6* nab&hne okno ,,Fdze“. JelikoZ jsme manipulovali
vyhradné s vozidlem ¢. 1, m¢li bychom miti v aktudlnim okné ,,Fdze* aktudlni
pravé toto vozidlo ¢. 1. Nyni muZeme postupovat vice zpilisoby, ale z
instruktaznich diivodi si vyberme naptiklad tento postup :

Piedpoklidejme, Ze jsme s vozidlem S Felicia ve stietové poloze, kdy tedy od
tohoto Casu ,,nula‘ smérem vzad (do minusovych hodnot casu) ptipojime zpétnou

kinematickou fézi, kdy se vozidlo pohybuje po oblouku a (v casové ose) za timto



stfetem se jiz nachdzi doptedny kineticky pohyb po ndrazu vozidla S Felicia na
zed.

V okné¢ faze tedy stiskneme tlacitko ,,102¢° (zelend Sipka vzad). V tomto
vyvolaném okné¢ nechdme pfednastavené polozky ,, Kinematika, 2 stupné volnosti*
a potvrdime tlatitkem ,,Pripojit”“. Prohlédneme - 1li si nyni pomoci piislusné
rolovatky okno ,,Fdze*, zjistime, Ze pted Casem ,,nula‘“ skutecné ptibyly Cervené
,duté* cary symbolizujici pFipojenou zpétnou kinematickou fdzi. Za vozidlem v
zdkladnim okné ,,Pribéh‘‘ se objevilo nckolik zachytnych bodt, které pomoci
mys$i muzeme tvarovat. Tvarovanim téchto bodi pfirozené¢ tvarujeme trajektorii
pohybu tohoto vozidla pted sttetem. Jak vSak pozndme, Ze nami editované body
trajektorie leZi pravé na poloméru R = 25 metrii ? Nejprve si vytvoime Sablonu
kruhového oblouku R = 25 metri, kterou vsuneme pod vozidlo, tak abychom na
tomto nami vytvoreném docasném pozadi DXF mohli editovat polohu zachytnych
bodli. V menu ,,0koli* vyvolejme polozku ,,Kreslici program*. Kliknutim na
tlacitko ,,67¢ nejprve zaktivizujeme kresleni kruznice. Potom v okné¢ ,,Pritbéh*
mysi umistime kliknutim stfed tohoto kruhu a mysi normujeme velikost vytvaiené
kruznice. Jakmile na fadku kontextové ndpoveédy nabéhne udaj : polomér = 25,00
metri, potom znovu klikneme levym tla¢itkem a mdme pomocnou kruZnici
pfipravenu pro dalsi pouziti. Nyni je nutné deaktivizovat tlacitko ,,67¢ opétovnym
stisknutim. V tomto okamziku je jiZ mozZno klasickym soucasnym stiskem levého
tlacitka mysi na stied této kruznice a klavesy ,,SHIFT* | tdhnout” (resp.
premistovat) kruznici, tak aby se jeji dolni okraj se nachdzel v podélné ose vozidla

(viz. obr.)

tarn zachytnych bodd je tfeba pomoci bodd editovat,

tak aby byl wytvofen dekonaly zakryt s kruZnici DEEF




Poté je nutno zidchytné body, které se pivodné nachdzeji sefazeny ve tvaru
piimky, editovat dle schématu uvedeného vySe. Potom je jiZ mozZno pomocnou
kruznici DXF kliknutim zaktivizovat a stiskem tlacitka ,,72¢ (1j. guma) vymazat.
Nyni je jiz moZno cvicné pohybovat vozidlem v tomto definovaném useku - tedy
uzitim tlacitek (13, 113 a ndsledné 115).

Dile je potieba piidat dopfednou stietovou a postietovou fizi pro vozidlo S
Felicia. Nejprve vytvoime bariéru, se kterou se vozidlo stietne.

Analogickym postupem jako v pfedchozim ptipad¢ (kdy jsme vytvdreli DXF
kruznici) nakreslime v kreslicim programu obdélnik, ktery bude mit tvary nasi
bariéry (tedy ,,Okoli, Kreslici program, tlacitko ,,65.) Je tieba neopominat vzdy
deaktivovat piisluSné tlacitko v kreslicim programu. Nyni tento obdélnik
pfemistime se souc¢asnym stisknutim ,,SHIFT** do stfetové polohy (viz. obrdzek).
V této chvili je jiz naCase pfifadit nasi zatim pouze geometrické bariéfe urcité
fyzikalni vlastnosti. Po stisku tlacitka ,,5‘ nabéhne dialogové okno. Pojmenujme
nas objekt napt. ,,bariera*. Nasledné je tieba na tento graficky objekt kliknout, aby
byl objekt aktivni. Pfifadme vozidlu jako vlastnost - hmotnost (Do/Vybéh se
potvrzuje jen v pripadé, kdy poZadujeme simulaci pohybu po stretu urcité
prekdzky) a nasledné je tieba stisknout tlacitko ,,Pridat*. Jelikoz sledujeme vzdy
kontextovou ndpovédu, v§imli jsme si jiste, Ze je tieba na objekt znovu kliknout. V
tlacitko ,,Zaviit“ (nikoli ,,Vypnout*“ !!) Jelikoz se n¢kdy déle tento objekt
pfemistuje apod. mohou zkuSen¢j$i uzivatelé PC pii nabéhnutém kreslicim
programu tyto objekty (obdélnik + bod predstavujici teZisté obdélniku) sdruzit -
tedy zaktivnit oba objekty pies ,,SHIFT* ¢i volné¢ zatazenim mysi a poté staci
prosté stisknout tlacitko ,,76.

Nyni tedy analogicky ptfidame tlacitkem ,,103* doptednou fazi (vybereme 3.
polozku : kolize) a jako kolizniho partnera vozidlu ,,7“ ddme nasi bariéru - tedy
nepotvrzovat jako partnera prednastavenou polozku : vozidlo 2 !!! Poté znovu
pfiddme tlacitkem ,,7103* dal$i doptfednou fazi - tentokrite kinetiku. Po stisku
tlacitka pripojit je moznost se podivat do okna ,,Fdze‘ (tlacitko ,, 16“), jak se nami
definované faze zapisuji do tohoto okna v ¢asové ose.

Pokud nyni spustime ,,Simulaci vpied (tedy , 115°) okamzité nam naskoci
naSe jiZz pfeddefinovand faze - okno pro feSeni stietu - (fdze toti ,,védi* o ndmi

poZadovaném stretu, ale nevi stdle jak a s jakymi vstupnimi hodnotami tento stiet
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7esit). Nechme ptrednastaven rdz bez skluzu, koeficient restituce zvolme napft. k =
0,14, dejme normalu piimo proti bariéte (napr. ji srovnejme primo numericky dle
rolovatek - tedy tecna T = -90 stupiiit), srovnejme dale geometrii smérovych thli
pak (0 a -180 stupiiin). Nakonec stisknéme dole tlacitko ,, Vypodcitat a nasledné
,, Vybeh*. Déle je mozno pokracovat prostym stiskem ,,7113 v kinetické simulace

az do pteruSeni simulace (prednastaveno 5 sec).

Celkovy prubéh simulace pied stietem (kinematika), stéet (raz) a po

stietu (kinetika).

15| 10| 05| 0| 05| 10| 15| 20| 25| |
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 J
4 T . : v Fzg-1 —
dute fdry - kinamatika s prodicinutim - netika vl Fzg2
~ g pFidnd Siple - stFel mezi ahjglzy v| Obj-barier
Rl | hd
Baridra

Techrické tidaje baridry e .
te]

hamotrost = 1000000 (ng)
moment setrv. = 1000000 {kg“&nz}

<=1

PR

odraz ... k=014
==

=1 ="

Zajimavé je, Ze pokud se budeme v rdmci takto definované simulace pohybovat
tlacitky vpted a vzad (113 a 115) vSe je urCeno a bude se previjet stdle stejné, aniz
by bylo nutno se potykat s opétovnym nastavenim te¢ny dotyku apod. Pokud se pfi
takovém sekundarnim odvijeni simulace zastavi tato simulace ve stfetové fézi
(okné) - neni nutno dole v tomto okné znovu stisknout ,,Vybéh‘ ¢i piipadné
» Vypocditat a nésledné ,,Vybeéh*. Staci opétovné stisknout ,,7115% simulace bude
respektovat primarn¢ vypocitané postietové udaje a bude tedy bez problému
pokracovat dale.

Zcela analogicky lze stavajici faze v aktudlnim cCase odebirat tlacitky ,,700 a
101¢. Podobn¢ lze stavajici objekt ,,bariera‘ pomoci ,,5 vypnout, ¢i pomoci ,,6

meénit fyzikalni vlastnosti aktudlné zvoleného objektu.
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Nyni v menu ,,Vozidlo*“ .... , 3D Zobrazeni“ zvolme tlacitko ,,Nacist*.
Vyberme pro vozidlo S Felicia (vozidlo 1) polozku napt. GOLF b.mdl. Potvrd'me
2 kréte ,,0OK‘ a miZzeme se podivat na vozidlo ve 3D zobrazeni. Proto stisknéme
také ,,35 (symbol ,, kamera*) a také ,,18* ... tj. 3D zobrazeni. V menu ,,Okno‘ je
vhodné pouzit volbu ,,Vedle sebe‘ (neni to vSak nezbytné). V okné ,,Prithbéh‘ se
ndm objevil ,,Zivy*“ symbol kamery, kterou miZeme opét ovladdat pomoci stisku
levého tlacitka mysi a soucasného stisku ,,SHIFT* ¢i ,,CTRL, jak jsme zvykli
(tedy tuto kameru posunme a natocme tak aby zabirala vozidlo ¢. 1). Také
poklepem na symbol kamery je moZno vyvolat dialogové okno, kde pomoci
rolovatek je moZno vyzkouSet jednotlivd geometrickd nastaveni kamery, kdy
obzvlasté piesvédCivé a ndzorné je sledovat danou akci soucasné v 2D 1 3D. Také
funkce jednotlivych tlacitek v tomto rezimu 3D (okoli) je pomérné jednoducha a je

tieba je prosté vizuelné vyzkouset.

Zajimavé je také napt. v case 0,010 (s) vyvolat v menu ,,Phasen‘ polozku
,,Nastaveni kol a dosadit napt. za hodnoty ,,dx* piednich kol -0,2 metrii, coz je
zmeéna geometrie vozidla v souvislosti s ndrazem. Pro kazdou kinematickou fazi je
mozno takto geometrii vozidla aktudlné¢ meénit. Lze tedy ménit podélné i piicné
vyoseni jednotlivych kol, tak 1 ,, deformacni odklon kol .

Je mozno pomérné pruzné pomoci tlacitek 104 - 108 v ramci urCité faze
definovat v Case - prub¢h urcité veliciny aktudlniho vozidla (pneu, volant, brzdy
apod.). Zajimavé je, Ze tato okna pro editaci numerickych hodnot téchto veli¢in
aktudlné prejimaji mezni Casy aktudlni kinetické faze (viz. napr. soucinnost ,,98,
99 s okny pod tlacitky ,,104 aZ 108*.) Je tieba znovu upozornit, Ze je tieba s
vozidlem ,,dojet “ do piislu$né kinetické faze, jinak nelze vzdy v aktudlni fazi ,,X*

numericky v ¢ase editovat vstupni hodnoty faze ,,Y*.

Nyni je také dobré vyzkouSet moZnosti manazera kinematickych fazi. Odjed'me
vozidlem €. 1 do zdpornych casovych hodnot, tedy do reZimu kinematiky. Pomoci
» 15 si vyvolejme okno ,,Kinematicky propocet“. Pomoci tlaCitka vloZit si

sé¢
l

vytvoime n¢kolik intervall, které tvoii ono ,, kontinuelni kinematické prostiedi,
jak je uvedeno vySe. Nadefinujme napt. mirné zpomalovani ¢i zrychlovani vozidla
v oblouku a sledujme odezvu v okné, které se nachdzi pod ,,109* a také se tato

zména pohybového stavu vozidla musi projevit v reZimu simulace vozidla
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,»Prubéh‘. Tuto Cinnost nemd smysl podrobné vysvétlovat, jelikoZ pfi trose
trpélivosti s ohledem na diive pfipojend schémata z kinematického rezimu snad

,helze problematiku zcela nepochopit “.

Je tieba se také zminit o ,, rastrovych“ funkcich, které jsou skryty pod tlacitky
228, 36, 37

Tlacitko 28 piepind kresleni objektl v kreslicim programu do rezimu jakéhosi
krokovani minimdlnich pfirGstki aktudlné kreslenych objektli v ose x - y. Funkce
tohoto tlacitka bude ihned zfejm4, pokud v menu ,,Optionen, Grafickd nastaveni
... zvy§ime hodnotu kroku kresleni (opomenut preklad - Fang = zdchyt) na
hodnotu cca,,dx, dy = 1 metr*. Pokud nyni budeme kreslit urcity objekt - je zfejma
nespojitost v kresleni objektd, kde mira této nespojitosti je odrazem zvySenych
hodnot ,,dx, dy*. Tento rezim lze vyuzit tam, kde napt. miry v podélném sméru
vozovky jsou méfeny po pul metru (dx = 0,5) a miry ve sméru ,,y“ jsou mefeny v
desitkdch cm (dy = 0,1). Potom se do urcité miry vykreslovani vozovky, stop,
objektt, vozidel apod. do urcité miry zefektivni.

Tlacitko 36 pouze prepind mezi viditelnosti a neviditelnosti bodu rastru.

Tlacitko 37 umoziuje presné a rychle vykreslovat pravouhlé objekty, jelikoz
tento reZim neznd nic, neZ smér vertikdlni ¢i horizontdlni. Tedy Sikmou Caru v

rezimu ,,Ortho* z principu vytvofit ani nelze, coZ je cilem.

4.0 Zobrazeni vybranych funkci resp. tlac¢itek

Ve vyse uvedenych kapitolach jsou popsédny stézejni funkce, kterymi je vybaven
Carat 3.1 narozdil od ptedchozi verze Carat 2.0. Nema smysl podrobné popisovat
funkce vSech ostatnich dosud nekomentovanych ocislovanych tlacitek, nebot’ menu
skryvajici se pod témito tlacitky - neni obsahové tak moc odliSné od verze 2.0, aby
bylo nutné vytvaret znovu podrobny manudl jako k této verzi 2.0. Pokud by se vSak
ptrece jen ukdzalo, Ze urcité funkce piece jen ¢ini potiZe, ¢i Ze vétSina kolegli bude
zacinat pfimo s verzi Caratu 3.1, potom bude tento stru¢ny manudl operativné
doplnén, ¢i budou k zde ocislovanym tlacitkim pfipojeny odkazy na piislusné
pasdze popsané v podrobném manudlu k verzi 2.0. V tomto podrobném manudlu k

verzi 2.0 je také pouzivan tento systém odkazl dle o¢islovanych tlacitek navigace.
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