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机器人仿真开发环境接口

1 范围

本标准规定了机器人仿真开发环境中的仿真环境开发接口、半实物仿真接口和仿真环境人机交互

接口,以及仿真环境接口的分类和具体要求。
本标准适用于机器人软硬件开发者。

2 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

2.1
机器人仿真开发环境 robotsimulationdevelopmentenvironment;RSDE
为机器人设计者提供用于图形化界面下进行机器人开发的软件平台,建立与实际机器人性能一致

的仿真机器人,使机器人的开发不依赖实际机器人实现离线编程,以提高机器人开发效率,便于机器人

实时仿真的可视化。
注:包括统一的编程环境、统一的编译执行环境、可重用的组件库、完备的调试/仿真环境、对多种机器人硬件设备

的“驱动”程序支持及通用的常用功能控制组件,例如计算机视觉技术、导航技术和机械手臂控制等。

2.2
用户 user
机器人仿真开发环境的使用者。

2.3
物理引擎 physicsengine
通过为仿真对象赋予真实的物理属性的方式来计算运动、旋转和碰撞反映的技术,使实体的运动符

合机器人动力学约束。

2.4
渲染引擎 renderingengine
能够赋予仿真对象真实的仿真环境,并高效地显示清晰画面的可视化技术。

2.5
仿真接口 simulationinterface
机器人仿真开发环境与外部模块进行通信和数据交互的通道。

2.6
仿真实体 simulationentity
用来构建仿真场景中仿真对象的一些基本元素。
注:如正方体、胶囊体和球体。

2.7
仿真时间 simulationtime
仿真运行的时间。

2.8
共享对象 sharedobjects/sharedlibraries
能被可执行文件和其他二进制文件共享的二进制文件,在程序加载或执行过程中被加载到内存中。
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