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Rezime

U ovom radu prikazano je objaSnjenje jednog od novih nacina modeliranja na
raunaru primenom programa Dymola — Cija je funkcija zasnovana na primeni objektno-
orijentisanog jezika za modeliranje. Takode, dat je kratak istorijski razvoj objektno
orijentisanih metoda. lako se objektno-orijentisani programski jezici ve¢ duze vreme
upotrebljavaju, iznenadujuce je da je objektno-orijentisano modeliranje, koje u sustini
predstavlja osnovu objektno orijentisanog programiranja, nastalo mnogo kasnije. Prvi
udzbenici o objektno-orijentisano modeliranju su se pojavili tek pocetkom devedesetih. Da bi
se demonstrirale moguénosti programa u radu su najpre prikazani primeri modeliranja
jednostavnih mehatronickih sistema u kojima je neophodno istovremeno uzeti u obzir
postojanje i mehanickih i elektronskih delova, dok je na kraju pokazano kako se mogu
odredeni modeli, koji sami po sebi predstavljaju funkcionalne celine, koristiti za modeliranje
slozenih modela, kao §to je na primer Manutekov R3 robot koji ima Sest stepeni slobode
kretanja, ¢ije bi matematicko opisivanje na klasi¢an nacin bilo gotovo nezamislivo.

Kljucne reci:

- Modeliranje,

- Simulacija,

- Mehatronicki sistemi,

- Objektno-orijentisano modeliranje,
- Dymola.
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ZAKLJUCAK

Prvi koraci u modeliranju su bili bliski maSini, danas su bliski ¢oveku.
Programiranje je stvoreno i razvijano ne zbog programera ve¢ zbog krajnjeg korisnika.
Krajnji korisnici su ljudi koji su glavni korisnici informacija koje mogu da se dobiju nakon
izvrSenja nekog programa. Zbog njih ceo sistem i postoji. Danas se razvijaju alati sve blizi
krajnjem korisniku i to na nacin da on moze samostalno vecinu svojih problema da razresi.
Time se koncept programiranja svodi na razvoj alata u cilju pomo¢i krajnjem korisniku a to
postaje privilegija sve veceg broja ljudi. Sa druge strane nivo obrazovanja krajnjeg korisnika
stalno raste, alati koji su mu na raspolaganju su sve moc¢niji i bogatiji. Na taj nacin,
programiranje, onakvo kakvo ga znamo iz proslosti, vec je istorija.

Kao §to je naglaseno u uvodnom delu cilj ovog rada je da se istaknu prednosti
objektno-orijentisanog modeliranja 1 simulacije (tehnickih i netehnickih) sistema. Na
prakti¢énim primerima je demonstrirano koliko je laksa upotreba nekog softvera koji koristi
user-friendly graficke interfejse 1 ne zahteva direktno programiranje matematickih relacija
za modeliranje 1 simulaciju mehatronickih sistema. U ovom radu to je u¢injeno u programu
Dymola &ija se funkcija zasniva na primeni objektno-orijentisanog jezika za modeliranje.

U objektno orijentisanom modeliranju radi se sa skupovima objekata. Objekti
reaguju na dogadaje, komuniciraju medusobno i razmenjuju poruke. Redosled reakcija
zavisi od dogadaja i poruke. Za ovakav koncept moze da se kaze daje je prirodan koncept.

Kako je ovakav pristup reSavanja problema najblizi realnim situacijama, prirodno je
da je i samo sklapanje aplikacija na ovaj nain zapravo najjednostavnije. Na osnovu ove
¢injenice, lako se moze zakljuciti da neki od objektno orijentisanih programskih jezika treba
da bude pravi izbor u modeliranju mehatronickih sistema.

Dymola ima velike mogucnosti za razvoj novih sistema, a pored toga omogucuje
izvodenje eksperimenata na ekonomican nacin ali i nacin koji je mnogo laksi i brzi.

Kad se koristi jedan ovakav alat ne razmislja se o realizaciji reSenja veé se sva painja
posvecuje samom procesu modeliranja u kome se system predstavlja onako kako on u
realnoj situaciji i postoji.

Jo§ jedna od brojnih prednosti koje pruza program Dymola je i njegova mogucnost
povezivanja sa CAD programima kao 1 sa programom Matlab.
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