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Vizualizace hry v Sachy v realném case pomoci desktop
robota se ¢tyfmi stupni volnosti
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Ucelem préce byla vizualizace hry v $achy pomoci polohovéni figur
robotem JANOME JR 2200N. Robot je rizen osobnim pocitacem pres
sériovy port a zvlddd po obdrzeni pozic figur samostatné figury

g r— _,,E presouvat a vykonavat tak tahy hrace i protihrace. Program pro
ovladani robota je vytvoren v jazyku C. Soucasti prace je také vytvoreni
knihoven pro ovladani zékladnich pohybl a funkci robota. Reeni je obecné a je mozné

je vyuzit i pro jiné ucely nez hru v Sachy.

1. Uvod a zadéani prace

Predem bych rad podékoval panu doc. Ing. Mgr. Milanu Kvasnicovi Csc. za uvedeni do
problému, zadani ukolu a za podporu pri reseni. Také dékuji panu Ing. et Ing. Eriku
Kralovi za pomoc béhem prace a panu Ing. Petru Navratilovi PhD. za cenné rady. Tuto
praci jsem si vybral jako praci navic za ucelem zdokonaleni se v oblasti robotiky a
programovéani, byl jsem jenom rad, ze mi bylo umoznéno pusobit jako pomocna
védecka sila a doufam, Ze jsem splnil kol 1épe nez dostatecné.

Zadanim bylo vytvorit funkéni spojeni mezi osobnim pocitacem a robotem za tcelem
vytvoreni hry v Sachy. Po zvazeni moznosti byl vybran desktop robot od firmy Janome,
na kterém jsem jako pomocna védecka sila tento rok pracoval a vytvoril program pro
jeho obsluhu skrz sériovy port a ndsledné pro uskutecnéni hry v Sachy. Jiz puvodni
navrh reseni pocital s pouzitim prevzatého Sachového enginu, resp. jeho zabudovanim
do programu, ktery jej umozni vyuzit. Tak se i stalo a program vyuziva Sachovy engine
Faile verse 1.4, ktery je volné dostupny, ménitelny a Siritelny.

2. Vybér robota, programovaciho jazyka

Jiz jsem predznamenal, ze pro Gcely zadani byl vybran robot od japonské spolec¢nosti
Janome, konkrétné model JR2200N. Janome JR2200N je tzv. desktop (nebo také stolni)
robot, pracujici ve Ctyrech osach, ale v pomérné tizce vymezeném prostoru (déno
konstrukci robota). Tento typ byl zvolen prevazné z duvodu jeho prenositelnosti a od
této vlastnosti se odvijejici moznosti program predvadét mimo robotickou laborator.

Vevs

(je velice obtizné dojit k irazu pri manipulaci s robotem.
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Obr. 1: Robot Janome JR2200N.

Jako programovaci jazyk byl vybran jazyk C (C/C++) z duvodu variabilnosti a Siroké
skaly moznosti. Jazyk C byl zvolen také pro to, Ze jako student oboru BTSM méam
znalosti pravé tohoto jazyka na vy$si Grovni nez znalosti programovacich jazyku jinych.

Prislusenstvi potrebné pro vizualizaci hry

Po vybéru robota a programovaciho jazyka bylo nutné sehnat ¢i vyrobit odpovidajici
prislusenstvi pro vizualizaci hry. To znamend Sachovnici, figury a uchopovaci nastavce
na celist robota. VSe je reseno pouze provizorné - tak, aby vSe fungovalo, ale je
pomérné vysoka pravdépodobnost, Zze bude dochazet k chybam (ne ze strany robota).
Néstavce na celist jsou vyrobeny ze stavebnice Merkur, Sachovnice a figury jsou ze
dieva. Sachovnice se sestavé z ¢ernobilych poli a zadsobniku figur, v nichZ jsou otvory
pro zasazovani figur, coz jsou drevéné valecky jisténé a oznacené papirovymi znaky.

Obr. 2: Sachovnice s figurami.
4. ReSeni zadani

Nyni se dostavame k samotnému resSeni zadani prace. Postupné v podkapitolach
rozvedu co se muselo resit a jak. Jako prvni bylo nutné vyresit komunikaci pocitace a
robota.
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4.1 Komunikace mezi pocitacem a robotem - hardware

Veskera komunikace se provadi po sériové lince. Robot mé nékolik pracovnich médua, a
jelikoz bylo nutné kompletné robota ovladat skrz pocitac, byl zvolen méd ,External run
mode”“. Bylo nutné také upravit nékolik vnitrnich nastaveni robota. Veskeré startovaci
impulsy byly nastaveny na COM port, a byly uvolnény vSechny systémové vstupy a
vystupy, tak, aby se dalo s robotem hybat a neporusoval urcitd vnitrni pravidla.
Konkrétné se jedna o systémové vstupy, na které je pripojena celist robota, ktera by
se, pokud by nebyly ucinény zmény, pri jakémkoliv pohybu sama zavirala.

Obr. 3: Spojené sériové porty pocitace a robota.
4.2 Komunikace mezi poc¢itacem a robotem - software

Softwarové reseni komunikace je pomérné znacna ¢ast celého programu, ktery byl pro
hru a jeji vizualizaci vytvoren. Program pojmenovany BetaOvladani].exe, resp. jeho
zdrojovy soubor BetaOvladani.cpp, zahrnuje knihovnu Seridl.h, kterd je volné dostupna
z internetu a pomoci standardni knihovny windows.h ovlada sériovy port.

Data zasilana z pocitace do robota musi dodrzovat urc¢ity pevné dany a v manudlu
popsany format. Jednd se tzv. hexadecimalni ASCII, neboli HEXASCII znaky, nikoliv
bindrni znaky. Napriklad 2 byty c¢isla ,76“ se prevedou na ,004C“ v hexadecimalnim
tvaru. Veskera data jsou pak posildna v pevné daném poradi - nejprve pocatec¢ni znak
prenosu - ,$“, dale pak kod prikazu (velké pismeno abecedy), kdd podprikazu, dalsi
udaje a na zavér kontrolni soucet a prazdny znak klavesy Enter s ASCII hodnotou 13
pro ukonceni zpravy. Znak 13 se velice Spatné pridava na konec retézce, vyresil jsem
to nasledujici funkci:
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6 wvoid posli (char* ddata)

{

F.
I

int delka;
delka=strlen (ddata) :
delka++;

woen

azcanf (ddata, "%=2", &data) ;
data[delka-1]=13;
data[delka]=0;

I fn n b LS R = D
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T serial .Write (&data[0]):
}
Obr. 4: Funkce pro odesldni prikazu s priddnim znaku 13.

Tato funkce také rovnou odesilad prikaz robotovi (serial. Write(&data[0]);). To znamena,
Ze je zajisténo, ze kazdy odesilany prikaz je ukoncen automaticky a spravné.
V programu jsou vytvoreny funkce pro jednoduché prikazy, jako je otevreni i zavreni

vvvvvv

bodu, coz je vypocet souradnic pohybu.

Tab. 1: Priklady prikazil.

|P1V“ikaz odesilany robotovi” Vyznam prikazu |
| $R082 ||Inicializace robota|
| $K2000300000001C1 || Oteveni celisti |
| $K3000300000001C2 || Uzavieni &elisti |

4.3 Vypocet souradnic pohybu

Robot Janome se pohybuje v souradnicovém systému, ktery je omezen velikosti
pracovni plochy. Ta je velka 20 cm v ose x, 20 cm v ose y a 5 cm v ose z. Osu r (rotaci)
neuvazuji, protoze nebylo zapotrebi ji vyuzit. OvSem robotovi nelze odeslat souradnice
jednodusSe. Souradnice se musi prepocitat pri zachovani pravidla, ze se souradnice
nasobi 2000, prevede se na celé Cislo, pak se zpét déli 2000 a prepocita na HEXASCII
hodnotu. Takovyto tdaj se pak pripoji za prikaz pro pohyb robota z bodu do bodu (tzv.
PTP) a nakonec se prida kontrolni soucet a prikaz je pripraven k odeslani. VSechny
tyto zalezitosti resi v programu funkce prevod(), secti() a prevods().

4.4 Funkce pro hru v Sachy

Kdyz jsou vyresené funkce pro pohyb z bodu do bodu a otevreni a zavreni celisti, je
mozné resit dalsi funkce pro samotnou hru v Sachy. Tyto funkce jsou oznaceny jako
vezmi(z kama x, z kama y), dej(kam x, kam y), nachystej(), sachy() a sachyspoc().
Vezmi() a dej() jsou pouhé sekvence predchozich funkci - vezmi() otevre celist, dorazi
k figure, resp. na jeji souradnice, zavre Celist a zvedne figuru nad ostatni figury
z Sachovnice. Dej() funguje analogicky naopak. Nachystej() je podfunkci funkci sachy()
a sachyspoc(). Ma za tkol rozestaveét figury ze zasobniku figur na pole Sachovnice.
Toto je umoznéno vytvorenim smycek for(), a volani funkci vezmi() a dej().

Sachy() je jiz komplexni funkce, kterda ma za tkol vizualizovat hru v Sachy mezi dvéma
lidskymi souperi v realném case. Predpoklada se znalost pravidel, a proto je reSena
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pouze situace, kdy ma byt vyhozena figura, tzn. Ze robot nejprve presune vyhazovanou
figuru do zasobniku a poté teprve presune vyhazujici figuru na jeji misto. Ostatni hra
je jiz jen na hracich. Dulezité bylo v této funkci vyresit prevod souradnic zadavanych
klasicky Sachové (,d2d4“) do souradnic robota.

Sachyspoc() pak spousti Sachovy engine Faile 1.4, ktery obsahuje veskera pravidla a
umélou inteligenci pro hru v Sachy s pocitacem v redlném case. Ovlada se podobné
jako sachy(), tj. pouze psanim souradnic jako jsou napr. ,d2d4“. Navic obsahuje
moznost inicializovat robota zadanim slova ,init“ (v pripadé, ze by dosSlo k posunu
motoru pri necekané chybé) a moznost ukoncit hru prikazem ,konec”. Do puvodniho
enginu bylo nutné doplnit veskeré funkce pro pohyb robota, pravidla pro vyhazovani
figur a v neposledni radé pravidla pro rosadu.

Obr. 5: Sachovy engine Faile 1 .4.
4.5 Hlavni programova smycka

V hlavni programové smycce se otevira sériovy port pocitace, poté se vola funkce
menu() a je na uzivateli, co bude s robotem délat. Nabizi se zdkladni moznosti ovladani
robota a spusténi Sachovych partii. Po ukoncCeni programu se sériovy port opét
uzavira.

Obr. 6: Funkce menu().
5. Zaver

Rad bych na zavér podotknul, Ze v této praci jsou obsazeny pouze strucné postupy
prace a vysledky, protoze byl stanoven limit stranek prace. Pro komplexni vysvétleni
problematiky je nejlepsi prakticka ukazka prace s robotem a prochdzeni zdrojovych
kodl programu.

Myslim si, Zze zadani jsem vyplnil v rdmci moznosti Uplné, existuje rada moznosti, jak
reseni rozsirit o dalsi funkce. Vyznam prace vidim v tom, Ze jsem dokazal ovladat
robota Janome pres pocitac¢ po sériové lince bez nutnosti programu vyrobce a dal jsem

“es

tak zéklad pro tvorbu programu, které robota vyuziji i pro jiné ucely nez vizualizaci
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