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1USPOSTAVA RAZVOJNOG OKRUG

Nastavna cjelina obuhvala postupak instalacije s
za upravljanje raznim modelima robotskih ruku. L
robotska ruka ABB I RB 120. Nast av nja softvgree | i n a [

RobotStudio, postavljanjar obot ske ruke te korigtenja privjesk

Cilieove nastavne cjeline instaliratd.i [ konfigurir
omogul iti upravljanje robotskom rukom te provodi
rukom (npr. pomicanje pojedinih dijelova robotske ruke).

Svrthajeove nastavne <cjeline upoznat. |l itatelje s o
potrebe wupravljanja robotskom rukom jer e se
cjelinama za potrebe upravljanja robotskom rukom.

Nastavna <cjelina ukljul wjseftve |RpbetStedio.epostadjanje : i nst
robotske ruke u RobotStudio te osnovne aktivhosti pomicanja raznih dijelova robotske ruke.



1.1 Instalacija softvera RobotStudio

Nastavna tema obuhval aiingalasie softverk RopotSeidioz i ma n |
Softver Robot St udi mastkvaqjdiebntisvim obtadim sastavnim cielinanja
za podrulje industrijske robotike. Robot Studi o |
[ proizvolal razni itz anogreil mj e od sgka chr ulujku i ndust

Cilj je nastavne teme upoznati korake za preuzimanje, instalaciju i postavljanje licence za
k or i gsbftweng RebotStudio.

1.1.1 Opis radnog zadatka

Potrebno je preuzet:i softver Robot Studi o za ope
(operaciijski sustav Wi ndows) . Potom treba prov
zahtjeve propisane softverom koji se instalira te, ako zadovoljava, provesti postupak instalacije
softvera Robot Studi o. Budul i da j e ,RakbbodjSt udi o
postaviti |l icencu za korigtenje softvera.

1.1.2 Osnovni koncepti

RobotStudio j e softver tvrtke ABB Kkoji sl ugi za upra
omoguluje lokalni r a d oniine uofflineanva |jianny er ardoab.o t ABrEa jue
softver RobotStudio Cloud koji je web-bazirani softver pr i | agolen Xaori sni c
programiranije [ simul aciiju robot a. Softwver rad
RobotStudio nadalie omoguli uj e korisnicima s bil o koj e I o
programi ma, unogenje potrebnih promjena i dijel]

1.13Rjegenje radnog zadat ka

S portala  tvrtke  ABB u  sekciji robotics [ podsekciji robotstudio
(https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio) potrebno je odabrati preuzimanje probne

verzije softvera RobotStudio. Za preuzimanje probne verzije potrebno je upisati osobne

podatke (ime i prezime,e-adr e s u, poduzele/instituciju te drga
podataka na upisanu e-adr esu zapri mi-t e se poveznica za
softvera RobotStudio (Slika 1.1.3.1).



Al

Thank you for using RobotStudio®

Dear Customer,
Download the world's most-used offline programming tool for robotics.

RobotStudio® comes with a full package of features and add-ons allowing for
perfect offline simulation.

DOWNLOAD ROBOTSTUDIO®

Check-out our training_course (English) to get started.

Questions or feedback? Reach us via our local Contact Centers or visit our
Robotics forums

Enjoy RobotStudio®!
ABB Robotics
This invitation was sent to
fyou no ¢ emails orwould |
following link: Email preference center
ABB AG

Affolternstrasse 44 | CH-8050 Zurich | Switzerland

Privacy Palicy

Slika 1.1.3.1 E- poruka za instalaciju softvera RobotStudio

DOWMLOAD ROBOTSTUDIOR®

U zaprimljenoj e-poruci potrebno je kliknuti na gumb | i me | e

se otvoriti zadanipr egl edni k i z a po| &majnovijp veozieanstalapijskegu z i ma n |
paketa RobotStudio (npr. datoteka RobotStudio _2022.3.2.zip).

Preuzetu zip arhivu potrebno je raspakirati npr. u istoimenu mapu RobotStudio_2022.3.2.
Slkal.1.32pri kazuj e sadrgaj mape.




» This PC » Downloads *» RobotStudio_2022.3.2 »

Fat

Mame Date modified Type Size
Release Motes 19/03/2023 12:40 pm File folder
RobotStudic 19/03/2023 12:41 pm File folder
SLP Distributor 19/03/2023 12:41 pm File folder
Ltilities 19/03/2023 12:41 pm File folder
= RobotStudio EULA 19/03/2023 12:41 pm Rich Text Docurment 120 KB
Slikal.1.32Sadr gaj instalacijske mape softvera Robot

U dokumentu RobotStudio EULA.rtf koji se nalazi u korijenskoj mapi raspakirane zip arhive

nalazi se ABB-ov End-User License Agreement u koj emu se nal azi obj ag
mogulnosti korigtenja softvera RobotStudio, soft
sadrgaja, tiskanih materijala i elektroni|] ke dok
U mapi Release Notes nalazi se dokumentacija koja opisuje preuzetu verziju softvera,

zahtijevanu specifikaciju hardveratenovosti u verziji s opisima pop!
Za | itanje dokumentacije u mapi Rel ease Notes po
index.html (dvostrukimk | i kom mi ga) nakon | ega Ie se otvori:t

i prikazati saSlka@h33).dokument a (

Ann
FRIDID

Release Notes for RobotStudio 2022.3.2

General

User documentation

Tutorials

System Requirements

11) > For developers.

Slika1l.133Bi |l jegke o izdanju softvera Robot Studio

U prikazanom dokumentunaslici3.pot r ebno j e provjeriti minimalne
zahtjeve koji su potrebni za rad softvera RobotStudio.

U mapi RobotStudio nalaze se instalacijske komponente za softver RobotStudio. Instalacija
zapolinje pokr esemmdvastmkinpk loighk amami ga na i Slkaoi menu
1.1.3.4).



setup.exe 18/03/2023 12:41 pm Application 1,681 KB

Slika 1.1.3.4 E-poruka za instalaciju softvera RobotStudio

Nakon pokretanja programa setup.exe, a ovisno 0 postavkama operacijskog sustava

Wi ndows moge se prikazati prozor UAC (User Accou
podatke o proizvolLalu softvera koji se instald.i
odgovoriti potvrdno klikom na gumb Yes (Slika 1.1.3.5).

User Account Control ot

Do you want to allow this app to make
changes to your device?

@ RobotStudio

Verified publisher: ABE Asea Brown Boveri Ltd
File arigin: Hard drive on this computer

Show more details

Yes MNo

Slika 1.1.3.5 Windows 10 UAC (User Account Control) prozor

U sljedeiem koraku instalacijskog postupka pril
softvera (Slika 1.1.3.6).

ABB Robot5Studio 2022.3.2 - InstallShield Wizard o

@ Select the language for the installation from the choices below.

English (United States) w

Cance

Slika 1.1.3.6 Instalacija softvera RobotStudio i prozor za odabir jezika

Nakon odabira jezika slijedi potpuno automatizirani proces pripreme instalacijskog postupka.
Na zaslonu se prikazuje prozor s informacijama o dijelovima pripreme (Slika 1.1.3.7). U tom
procesu mogulie je prekinuti instalacijski post urp



ABB RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard

Preparing to Install...

ABB RobotStudio 2022.3.2 Setup is preparing the InstallShield
Wizard, which will guide you through the program setup
process. Please wait.

Configuring Windows Installer

Slika 1.1.3.7 Instalacija softvera RobotStudio T priprema za instalaciju

Po zavrgetku automati ziranog procesa pripreme in

informacijama o softver u ISlikflil.3i8eTugepotrébnoklikauti i r at i
na gumb Next.

ﬂ ABB RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard *
Welcome to the Installshield Wizard for ABB
AL 1D HB RobotStudio 2022.3.2
MW

;g The InstallShield(R) Wizard will install ABE RobotStudio

\y 2022.3.2 on your computer. To continue, dick Mext.

\ ’ WARMING: This program is protected by copyright law and
\ international treaties.

Slika 1.1.3.8 Instalacija softvera RobotStudio i informacije o softveru

Nakon toga instalacijski wizard prikazuje prozor EULA (End-User License Agreement) s
dijalogkim okvi mmang ziag v drhav.atOddémequi en je daljn



dok se ne odabere opcija za prihvatlicencn og ugovor a. Pot om

gumb Next za nastavak postupka instalacije (Slika 1.1.3.9).

ﬂ ABB RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard >
License Agreement ‘l l.' l.'
Please read the following license agreement carefully. ™ iPRp
END-USER LICENSE AGREEMENT e
ABB
IMPORTANT - READ CAREFULLY: This End-User License
Agreement ("EULA") is a legal agreement between vou (either an individual
or a single entity) and ABB AB ("ABB7) for the ABB product vou are
about to install. which may include computer software, controller software,
associated media, printed materials and electronic documentation
("PRODUCT™. i
@Ept the terms in the license agreerﬁ) Print
{1 do not accept the terms i the license agreement
Installshield T
T (T
Jpa e —

Slika 1.1.3.9 Instalacija softvera RobotStudio 1 licencni ugovor

J

e potrebn

Nakon toga instalacijski wizard prikazuje prozor s izjavom o privatnosti. lzjava se mora
prihvatiti kako bi se nastavio instalacijski postupak (Slika 1.1.3.10).

ﬁ ABE RebotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard

Privacy Statement
Please read the following privacy statement carefully,

X

AL 1D ED
Tl ]

T

For More Information

remedy the problem.

Updated: September 1, 2010

T S

and procedures to help protect reports from unauthorized access, use, or
disclosure. For example, we store the information you provide on computer
systems with limited access, which are located in controlled facilities.

ABB welcomes vour comments regarding this privacy statement. If yvou
believe that ABB has not adhered to this statement, please contact us, and
we will use commercially reasonable efforts to promptly determine and

Installshield
ey
< Bacdk | Accept {

Cancel

e ——— o

Slika 1.1.3.10 Instalacija softvera RobotStudio 1 izjava o privatnosti

Nakon prihvalanja izjave o

pri

vat nost

prikazuje

(lokacije) gdje ie se instalirat stC¥mframvFdes Robot



(x86)\ABB\RobotStudio 2022\.
Change. Nakon odabira (postavljanja) mape
potrebno je kliknuti na gumb Next (Slika 1.1.3.11).

I nstal aci j s kje prilagagtiuklikomo ra wiimb
u koju I

| e s e

Nakon

instalacije s

pot puna

dijalogki
preporsud uj &
potpune instalacije (Complete) § t o

ﬁ ABE RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard *,
Destination Folder “ I. I.
Click Mext to install to this folder, or dick Change to install to a different folder. SRRy [P HIP

Install ABB RobotStudio 2022, 3.2 to:
.’j C:\Program Files (x86) WEE\RobotStudio 2022)

Installshield

< Back @ Cancel

Slika 1.1.3.11 Instalacija softvera RobotStudio i dabir instalacijske mape

odabira mape u koju 1Ie
dijalogkim okvirom
instalacija. Mogulie je

okvir S

Z a

napredne korisnike pa
p r Blikadl4.8.12e
ﬁ ABE RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard X
setup Type AL HD HD
Choose the setup type that best suits your needs. V]

Please select a setup type.

All program features will be installed. (Requires the most disk

(®) Complete space.)
Choose which program features you want installed and where they
O custom will be installed. Recommended for advanced users.
InstallShield i
<gack | MNext> )| | Cancel

Slika 1.1.3.12 Instalacija softvera RobotStudio i tip instalacije

e

rkazujenss prazbritip a t i

odabir t

odabrati
meol gouvi an oksd ji imal @pdsldcieastdm lj i r at i

S e

tip

zZzbog

softver

R

SO

pa.
Cu

t o



Nakon odabira instalacijskog tipa prikazuje se informativni prozor instalacijskog wizarda koji

omogul uje povr at na pret hodne t&k provaedkue protesast al ac i
instalacije klikom na gumb Install (Slika 1.1.3.13).

ﬁ ABB RebotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard X

Ready to Install the Program

AL IR D
The wizard is ready to begin installation. "l' I.

Click Install to begin the installation.

If you want to review or change any of your installation settings, dick Back. Click Cancel to
exit the wizard.

Instalshield ‘
< Back [ nstal Cancel
g~ —
Slika 1.1.3.13 Instalacija softvera RobotStudioi in f or mat i vni prozor prije poletka

Instalacijski proces postavlja potrebne zavisne pakete i postavlja datoteke potrebne za rad

RobotStudio softvera (Slika1.1.3.14) . | nst al aci jski postupak moge s
Cancel.
i d 9 ABB RobotStudio 2022.3.2 - InstaliShield Wizard - X
ressierseo S ABB | | i e ABB |[g7 e T x
Pxs hmvm&vmm[& 88 RobotStudio 2022.3.2. 5 k:ujmﬁ‘mlbximwimdmwmRmtsumm:22. Microsoft Visual C++ 2015-2022
o . i Redistributable (x64) - 14.31.31103
Instaling Mirosoft Visual C++ 2013 Redistrbutable Package (x86) Copying new fles Setup Progress
Processing:  Initializing...
Slika 1.1.3.14 Instalacija softvera RobotStudio T nstalacijski proces
Kada instal aci jpsrkiik apzruojcee ss ez aprrragzior s i nformaci j

instalacije softvera RobotStudio (Slika 1.1.3.15).



ﬁ ABE RobotStudio 2022.3.2 - InstallShield Wizard >

InstallShield Wizard Completed

The InstallShield Wizard has successfully installed ABB
RobetStudio 2022, 3.2, Click Finish to exit the wizard.

_ =
Ij‘ﬂ &
l_ e -
< Back " Cancel
Slika 1.1.3.15 Instalacija softvera RobotStudioi dovr get ak instal acij e

Nakondovr get ka i nstal acij s hatg dageousitstalacksiom pastupkub z i r o m
provedena instalacija dodatnih Windows paketa koji su potrebni za rad softvera RobotStudio,
prikazuje se prozor u kojem se zahtijeva ponovno
postavke softvera mogle primijeniti i kako bi se softver RobotStudio mogao koristiti (Slika

1.1.3.16).

ﬁ ABB RobotStudio 2022.3.2 Installer Information

You must restart your system for the configuration
changes made to ABE RobotStudio 2022.3.2 to take
effect. Click Yes to restart now or Mo if you plan to
restart later.

Yes Mo

Slika 1.1.3.16 Instalacija softvera RobotStudioi za ht j ev za ponovno pokretanje ra

Klikom na gumb Yes (Slika 1.1.3.16)i zvr gava se proces ponovnog pok
Po zavrgetku instalacije softadeskiop mRdhotl ®t Whisd uma
poveznica na softver RobotStudio (Slika 1.1.3.17).



O,

Robotstudio
A

Slika 1.1.3.17 RobotStudioi povezni c a

na

radnoj

povr gini

Nakon prvog pokretanja softvera RobotStudio prikazuje se prozor s aktivacijskim dijalogom

(Slika 1.1.3.18).

RobotStudio *
Activate RobotStudio
RobotStudio requires activation to make all features available. This wizard will guide you
through the activation process.
Standalone License
(O) I'wart to activate a standalone license key.
() | want to request a trial license.
Network License
(O) Iwant specify a network license server or manage server licenses.
Help Cancel
Slika 1.1.3.18 RobotStudio i aktivacijski prozor
Na aktivacijskom prozoru (Slika 1.1.3.18) dostupne su tri opcije aktivacije:
9 samostalna licenca (standalone license)
9 probna licenca (trial license)
T mregna | i cenc aetworkficensdsarégei)t el j a (

1.1.3.1 Postavljanje probne (trial) licence

Nakon odabir trial licence za aktivaciju softvera RobotStudio prikazuje se prozor za

zahtijevanje probne licence (Slika 1.1.3.19).



RobotStudio ? pd

Request Trial License

Select one or more features from the list, then click "Mext" to activate the features for 30 days.

Please note that each trial license can only be installed once on each PC.

Rt ot Studio Premium and PowerPacs

Help Cancel < Back Mext =

Slika 1.1.3.19 RobotStudio i aktivacijski prozor i probna licenca

Na prozoru Request Trial License (Slika 1.1.3.19) potrebno | e
RobotStudio Premium and PowerPacs te pritisnuti gumb Next. Potom se provodi postupak
automatske aktivacije privremene licence, a za to vrijeme prikazuje se prozor Activating
RobotStudio (Slika 1.1.3.20).

Nakon

RobotStudio ? >

Activating RobotStudio

Please wait while RobotStudio contacts the activation server to verify your key. This may
take a moment.

Help

Slika 1.1.3.20 RobotStudio i aktivacijski prozor i probna licenca i proces aktiviranja

zavrgetka procesa aktiviranja

(Slika 1.1.3.21). Probna licenca traje 30 dana.

ukljuliti

probne

ce



License Activated
You have successfully activated your copy of RobotStudio.

Robot Studio user experience program
{®) |want to help improve RobotStudio
() I do not wart to participate right now
Privacy statement

Help Finish

Slika 1.1.3.21 RobotStudio i aktivacijski prozor i probna licenca aktivirana

Prozor License Activatsedidadr@®@im io gdrdgresitusepkia ng kuv

experience. Ako se odabere opcija A want to help improve RobotStudiod tada [l e se s
korigtenja funkcija i opcbjbajegutiari spfoséj al iRy
softvera kako bi na temelju sakupljenih informa
pobolj dgati funkcional nosti softvera za bolji ko
prepoegsuée prolitatdi d ok ume nt jenPseinavadc koji se tp@acie me n t L
pri kuplijaju i prosl jeluj u pr oprogranulusel edperielkd& 0 ne ¢

potrebno je odabrati opciju A do not want to participate right nowd Taseopci j a moge uVi
prilagoditi u softveru RobotStudio (izbornik File i > Options -> Licensing).

1.1.3.2 Postavljanje samostalne (standalone) licence

Samostalna |licenca moge se provesitti emmetdar)a inardu
Slika 1.1.3.22 prikazuje aktivacijski prozor za samostalnu licencu.



RobotStudio ? 4

Activate a Standalone License
Choose Manual Activation if this computer is not connected to the Internet.

Automatic Activation
(@) Activate RobotStudio overthe Intemet

() Step 1: Create a license request file

Step 2: hitp:/manualactivation.e abb.com

() Step 3: Install a license file (* bin)

Help Cancel < Back Next =

Slika 1.1.3.22 RobotStudio i aktivacijski prozor i samostalna licenca

1.133 Post avl j an jnetwonk) le€noee (
Mregna |icenca s poslugitelja moge se provesti |
kojoj se nalazi ralunal o s posteaivihjlkelnjium eswif ma ek lo
softvera Robot Studi o. Za aktiviranje mregne 1lic
njegovu IP adresu (npr. 192.168.168.1) u polje License server (Slika 1.1.3.23).
RobotStudio ? X
License Server
Enter the host name or IP address of the server that manages your network licence keys
e
Open the server dashboard The server dashboard allows you to activate a network icense key
and montor license usage
Help Cancel < Back
Slika 1.1.3.23 RobotStudio i aktivacijski prozori mr egna | i cenca s poslugitel]ja
Nakon upisa odgovarajule | P adrese ili i mena pos
nakon | ega | e se prikazati dijalogki prozor sa .



Robot Studio kako bi se promjene aplicirale na rad softvera (Slika 1.1.3.24). Tu je potrebno
ponovno pokrenuti softver klikom na gumb Yes.

—

RobotStudio

You must restart RobotStudio to apply changes.

Do you want to restart mnow?
< i Yes > Mo

Slika 1.1.3.24 RobotStudio i dijalog za ponovno pokretanje

Nakon ponovnog pokretanja softvera RobotStudio mr e gna | ilceaktavibi ana i b
omogulen nesmetan rad u softveru dok je ralunalc
mregnih |licenci softvera RobotStudio.

S aktiviranom mregnom |licencom mogulie je korist
izvan mrege na Kkoj o] se nalazi p os | achéck oue | | I ic
postavlja se na prozoru Activate RobotStudio kojisemo ge ot vor i ti kli kom na

izborniku File, klikom na opciju Licensing te klikom na gumb Activation Wizard (Slika 1.1.3.25).

= - Qv 5 Robt
Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins
Save Options
| | Licensing
General -
[] Disable licensing (use free features only)
‘LICEV’\S\DQ ) ‘ License Management
T —— My Licenses
Advanced Activation Wizard
Autosave
Print
Files & Folders Robot Studia user experience program
Share Screenshot (O I wart to help improve Robot Studio
ScreenRecorder (® | do not wart to participate right now
Cmire Robotics Privacy statement
Help Text Editor
RAPID Profiler
= Graphical programming
[ Exit Synchronization
Mechanism
Virtual Controller
ontine . Apply Reset Defaut

Slika 1.1.3.25 RobotStudio i otvaranje prozora Activate RobotStudio

Nakon otvaranja prozora Activat e ARanbtodhekouwtdi o bi t
or check in a commuter licenseo(Slika 1.1.3.26).



RobotStudio ? X

Activate RobotStudio

RobotStudio requires activation to make all features avaiable. This wizard will guide you
through the activation process.

Standalone License
(O I want to activate a standalone iicense key.

(O | want to request a trial kcense

Network License
O Iwant specify a network kcense server or manage server icenses

@toweckMu'dﬁednammMe@

Help Cancel Next >

Slika 1.1.3.26 RobotStudio T éktivacijski prozori mr egna | offinema&lai mu r ada

Odabirom navedene opcije (Slika 1.1.3.26) i klikom na gumb Next otvara se prozor Commuter
License (Slika1.1.3.27) na koj emu | e chackguip s tpupavle szda omogul a
i zvanmr egrlecgkinpadada uipak za povrat u mregni rad.

RobotStudio ? X

Commuter License
Commuter kcensing allows you to work offiine from the lcense server for a limited time.

®) Check out a commuter kcense
Enter the number of days you will work offline from the icense server

Comm b s>

Help Cancel < Back Finish

Slika 1.1.3.27 RobotStudio i aktivacijski prozor i check out a commuter license

Checkoutza omogul avanje izpagiaemgaogdnmrallanidoodabr an
koji ne moge biti wveli od 90 dana. Nakon odabi
l icencirani softver RobotStudio u izvanmhregnom r
e se aktivirati i zvanmregni rad i privremena |
odabrani broj dana.

Bilo kada u periodu od postavljanja izvanmregno
nalin rada u mregni Ahedkinma canthatdr licensed oppcciijjea [ e b
dostupna samo kada je ralunalo na mregi na koj

RobotStudio.



1.1.3.4 Inicijalno postavljanje virtualnog kontrolera

Nakon postavljanja odgovarajule licence ili pr e
Cancel 7 Slika 1.1.3.18) prikazat e se dijalogki okvir koj
robotski softver (RobotWare) za kontroler (Slika 1.1.3.28).

RobotStudio

Mo RobotWare distribution was found.
Do you want to install RobotWare now?

[] Do not show this dialeg again Yes Mo

Slika 1.1.3.28 RobotStudio i dijalog i instalacija softvera RobotWare

Nakon kIl i ka mYegpmikazuje se gganijenda softverima (RobotWare) za kontroler
(Slika 1.1.3.29).

B L
DI rom  vosting  Smuiston  Comer  RaPD
o

L il Packages.

Slika 1.1.3.29 RobotStudio - galerija i instalacija softvera RobotWare

KI'i kom mi ga pot Robdt\Waoe for (RCH(8likablrl.8.29j0 znaka 1)se| i me |
nadesnomdi j el u prozora prikazati informacije o odab
nagumbAdd (Slika1.1.329,0znaka 2) pokrel e s eoftteraRobatWarec i j s k i
za kontroler prikazivanjem prozora o licencnom ugovoru za krajnjeg korisnika gdje je potrebno

Kliknutimi gem na g u(BikalA8.80 pt



End User License Agreement - O X

ptina this Aaréeement. e.aina. accessing. activating. I

5 to any ement with regardf such separate license will take precedence over other documents formingoionship related to you Software is s
sponsibility to assess theen yo

e accuracy of using such:n you and the provider of such Third Party Software; (il) it is your own resingpari Third Party Softing such:n Third Party &
ware: and (iii) we will have no responsibility . to the extent permitted:: no responsibility or liability relateby ) the extent permitteby » the exte

bys the extent permitteds:: no responsibility or lability related to your use ofs; (1) it 15 your own résingpaby s the extent permitteds: by the ext
by s the extent permitted:: no responsibility or hability related to your use ofy (i) it is your own resingby) the extent permitteds: r bv) the extent i

by the extent permitted:: no responsibility or liability related to

bys the extent permitteds:: no responsibility or Lability related to your

= ofy (1) it 15 your ownby) the extent permittedsby ) the extent permittedsy

by the extent permitted:: no responsibility or liability related to your use ofy (i1} it is your own res incby) the extent permittecby: the extent ps

by the extent permitted:: no responsibility or Lability related to your

» ofy; (1) it 15 your own res by the extent permitted by the extent permit

bys the extent permitteds:: no responsibility or Lability related to your = ofy (1) it 15 your own ré by the extent permittedsby ) the extent permi

by the extent permitted:: no responsibility or liability rel:

by the extent permitted:: no responsibility or Lability related to your

» ofy; (1) 1t 15 your own r by the extent permitteby the extent permitte

bys the extent permitteds:: no responsibility or Lability related to your = ofy (1) it 15 your own resingo by the extent permittedw s the ex

by the extent permitteds: no responsibility or liability related to your use of!
b bvs the extent permit
by by the extent permitted:: no responsibility or Lability related to your use ofy; (u) it 15 your own resinby» the extent permitted: by the ex

bys the extent by the extent permitted:: no responsibility or hability related to your use of (i) it 1| by the extent permittedbis the extent pe

by s the extent permitted:: no responsibility or hability related to your use ofy (il) it is your own resingpdy) the extent permitted:: by the exten
by» the extent permitted:: no responsibility or hability related to your use ofy (i1} it is your own resingoarby ) the extent - by the e by the extent pe
by the extent permitteds: no responsibility or hability related to your use ofy; (1) it is your own resing by the extent permitted:: by the

bys the extent permitteds:: no responsibility or lability related to your use ofs; (i) it 15 your own résbys the extent permitteds: by the extent permi
by the extent permitted:: no responsibility or liability related to your use ofy (il) it is y

by by the extent permitted:: no responsibility or liability related to your use ofy; (il) it is your cby) the extent permittediby s the extent pe

by the extent permitted:: no responsibility or hability related to your use ofy; (i) it 15 - by the exterby) the extent permittedby ) the extent permit

: (i) it is your own reby ) the extent permittebys the extent permitted
Y

by the
L 17]

s Hha ok by Hha subar sl s ths suta ~ tarl s

Cancel

Slika 1.1.3.30 RobotStudio i RobotWare i prozor End User License Agreement

Prihvalanj em conon aegowru provodii se eutomatski postupak instalacije

odabranog softrera Robot Ware za kontrol er. Il nstal.£ei j a mo

zavrget ku i nst alkaxl3j29 negtajei prikadujede gumb —“eMe | na koji

ne treba kliknuti, negos amo ako ¢gel i t esoftvér RabotWare. odabr ani

1.1.4 Pitanjai zadaci

Esejska pitanja:
1. Ilnstalirajte RobotStudio na vlastito r
2. Aktivirajte mregnu |icencu u softveru
3. Opigite razliku izmelLu Compl ete i Cust
4. Obj asni t e r &mal Standalone zNaterdikuicenci za softver RobotStudio.
5. Objasnite gto je Robot Ware

Pitanja s jednim tolnim odgovor om:
1. Gt o se opisuje u dokumentu RobotStudio
a. Postupak instalacije softvera RobotStudio
b. Koraci postavljanja softvera RobotStudio

alunal «
Robot St
om i nst

EULA. 1

c. Prava i mogul nost.i kori gtenja softvera Rot

2.Za aktivaciju mredgne licence softvera
a. javnu IP adresu s koje je preuzet softver

Robot Si



b. 1 P adresu ralunala na kojem je instaliran

c. | P adresu poslugitelja s licencnim kljule
3. Opcija Check out a commuter license koristi se:

a.za omoguliavanje rada na drugom ralunalu

b. zaomogul avanje izvanmregnog rada

c. za omogulavanje rada drugim korisnicima
4. RobotWare je:

a. osnovni robotski softver za upravljanje hardverskim komponentama robota

b. osnovni robotski softver za programiranje rada robota

c. osnovni robotski softver za dizajn i izradu radne stanice

1.1.5 Literaturai izvori

1. ABB Group. Leading digital technologies for industry 8 ABB Group (global.abb) -
https://global.abb/group/en

2. Robot St udi-&dbotSiudio |VABB Robotics -
https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/robotstudio-cloud

3. RobotStudio | ABB Robotics - https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio



https://global.abb/group/en
https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/robotstudio-cloud
https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio

1.2 Postavljanje robotske ruke u RobotStudio

Nastavna tema obraluje postupak postavljanja rob
Robot Studi o. Opi suju se osnovne mogul nost i upr
robotske ruke pomicanjem ruke u zglobovima po osima koordinatnog sustava. Prikazuje se

rul no upravljanje, odnosno pomicanje robetske r
pomoi u al at a) .

Svrha je nastavne teme upoznati se s osnovnim aktivhostima za offinenal i n upravl j a
robotskomrukomspomoi u softvera Robot Studi o.

Ova nastavnajedinicad opr i nos i dostizanju sljedeliih
9 lzraditi novi projekt s programskim modulom
91 Definirati i podesiti parametre robotskog mehanizma i parametre slobode gibanja robotskih
zglobova

1.2.1 Opis radnog zadatka

U okviru zadatka potrebno je koristiti softver F
1. otvoriti novi proj ekt i postaviti robot sku r
2. prilagoditi kut promatranja (perspektivu) na robota
3. pomaknuti,t j . postaviti robota wlatglerdeljardnu pozi ci j u
4. pomi cat i robot a k orjoygtitkpuokvieunalata jexRefdant. p al i ce (

1.2.2 Osnovni koncepti

U ovoj nastavnoj jedinici Kori sti se softver Rok
radnog zadatka.

Za potrebe 1. tol ke radnogFileadhokaemkoséeésmogul ez
sve aktivnosti potrebne za wupravljanje projekton
- otvaranje postojeileg projekta
- spremanje projekta
- stvaranje novog projektai dodat ne mogul nosti ukl juluju po
robota na radnu stanicu projekta.

Za potrebe 2. tolke radnog zadatka (prilagolavas
radnu stanicu) kori st iCtrl, Shitu skombiprkac injai ts ptkiopka
(lijeva, desna tipka, scroller).

Za potrebe 3. tol ke radnog Homaiaéké& munkdjeou grupit i t I e

Freehand, a to su:

- Jog Jointi za krivocrtnopomi canj e vrha robotske ruke po
(zglobu)



- Jog Linear T za linearno pomicanje vrha robotske ruke po osima odabranoga
koordinatnog sustava (World, Local, UCS, Active Workobject, Active Tool)

- Jog Reorienti za promjenu orijentacije vrha (glave)
orijentacije koordinatnog sustava.

Za potrebe 4. tol ke r adno gContmlerautgikp CoktolieriTeotsi t | e
funkcija FlexPendant kojom se otvara zaseban prozor koji izgleda kao stvarni priviesak za
ul enj e i sadr (zaslors ve i @lkemenrtge al u Pwild cmpravitk | j ul / s
sljedele

- koristkljidle/ skl opka za nmoualtradarbbptanj e rul|l nog (

- ukljulit e se moableri robota (gumb

- koristit [ e s ¢oysticky zaa pomicanjearbbbtska ruké po osnovno

postavljenim osima (zglobovima).

123Rjegenje radnog zadat ka

Radni zadatak sastoji se od | e tzadane aktivnosti koje su podijeljene u naredna
potpoglavlja.

1.2.3.1 Otvaranje novog projekta i postavljanje robotske ruke na radnu
povrginu

Nakon pokretanja softvera RobotStudio u izborniku File potrebnojeodabr at i opci j u Ne
seotvarawizardpr ozor koj i naj prije olekuje odabir resu
opcije jesu:

- Projecti za kreiranje novog projekta s izbornim virtualnim kontrolerom
- Fileiomoguliuje kreiranje nove datoteke s omogul
- Station i za kreiranje prazne radne stanice
- RAPID Module File 7 za kreiranje RAPID modul datoteke i otvaranje u
urelivalu
- Controller Configuration File i za kreiranje samostalne konfiguracijske
datoteke kontrolera i otvaranje u ureliva

U navedenim opcijama odabire se Project. Nakon odabira opcije Project desno se prikazuju
podaci o projektu:
- Name i upisati naziv projekta i npr. PrviProjekt

- Locationi l okacija u koju Ie se spremitd.i novi [
Wi ndows korisnil ka map a S odgovarajul
C:\Users\Korisnik\Documents\RobotStudio\Pr oj ect s . Ma p u j e mogul e

klikom na gumb

- Include a Robot and Virtual Controlleri ak o j e kval iwnoviprogektl j ul e n:q
nel e s e dodat i robot . ,Apkikazujg = grkpa gpodataka u k| j u
Controller u koj oj j e omogul eno postavljanje pod
Omoguliena su sl jedeia polja:



- Nameinaziv kontrolera. Ako se ne upige naz
stvoren na temelju naziva odabranog modela robota iz polja Robot model.

- Locationil okacija u koju |l e se spremiti odabr
osnovno ponulena kao podmapa mape projekt
spremanje projekta npr.
C:\Users\Korisnik\Documents\RobotStudio\Projects\PrviProjekt\Virtual
Controllers.

- grupa podataka o nalinu kreiranja novog p

- Create new i za stvaranje novog projekta. Kada je odabrana ta opcija,
prikazuj uipopmsi padaj ul
- Robot model i prikazani su svi dostupni modeli robota za
softver RobotStudio. S p a d aep pobisa treba odabrati model
IRB 120 3 kg 0,58 m
- RobotWare i prikazuje popis softvera koji se Kkoriste za
konfiguraciju kontrolera. Na popisu je dostupna jedna opcija

6.15.01.00
- Create from backup i za stvaranje novog projekta iz sigurnosne kopije
(backup) nekogapost oj el eg projekt a. Nakon oda

prikazuje se polje Select backup i gumb za odabir backup datoteke

Budul i i da anibé praekt, postavke prozora mogu biti kao u nastavku (Slika 1.2.3.1).
Za kreiranje projekta potrebno je kliknuti na gumb Create.

M- 3 RobotStudio
E Hame  Modeling  Simulation  Controller ~ RAPID  Add-Ins

Project Project

N Project Name

3 Close & Creates a Projectwith an optional Viruz! Controler [ProProjere |

_ o
2\ Users \Korisnik \Documents\Robot Studio' Projects ]

File

Include a Robot and Vitual Controller
Station

Print Name

5] RAPID Module File [iRB120_3_58

S 3&_ Creates a RAPID module file and opens itin the editor p—
|G:\Users Korisrik \Documents'\Robot Studio\ Projects \PryiProjekt \Vitual Controllers |

Online = Gontroller Configuration File

T Creates a standalone configuration file and opens itin the editor @® Create new
Hep

IRB 120 3g 0.56m -

2» Opti
% RobotWWare: Locations
B exe 6.15.01.00 v

Customize options
O Create from backup

Slika 1.2.3.1 RobotStudio i izrada novog projekta

Nakon klika na gumb Create otvara se prozor Change Optionsu koj emu je omogul
prilagodba raznih postavki (Options) r as por e L e n i Categorie®) tetsuengroarlistsy e  (
(Summary) postavki novog projekta (Slika 1.2.3.2).



Change Options — [m] x
Filter
Categories Options Summary
SysteaOp ons Multimove Options System Options
Default Language .
guage [0 604-1 MultiMove Coordinated Default Language
Industrial Networks [J 604-2 MultiMove Independent engish
Anybus Adapters Conveyor Tracking Interface
Motion Performance [ 1552-1 Tracking Unit Interface Drive Module
RobotWare Add-In Conveyor Control Options Additional Drive Units
[J 606-1 Conveyor Tracking
IRB 120/140/260/360/1200/1400/1520/1600/16601D/52/<|
[J 606-2 Indexing Conveyor Control
Motion Events ADU-790A in position X3
Machine Synchronization ADU-790A in position Y3
Motion Functions ABUTo0A =
- i
[J 607-1 Sensor Sync inpestmen
Motion S
otion Supervision [ 607-2 Analog Sync
Communication
Engineering Tools
Packaging
Functional Safety
Vision
Servo Motar Control
Cancel

Slika 1.2.3.2 RobotStudio i sumarni podaci novoga i z r aptogkiao g

Nakon prihvalenih promjenakoi lui sodhacirw&mjma pmrkemjt
knjignica zalabnarpn nmoddlom aohotagpr i kazuj e se prozor za

0
(Slika 1.2.3.3).

There are multiple libraries of the type "1.20_0.58_3 (ROB_1Y.
Please select a library file to load:

Mame

IRB120_3_58_G_01
IRB120T_3_58_G_D1

Or select an existing librany from the station:

Load from file...

Cancel

Slika 1.2.3.3 RobotStudioi od abi r knj i gni ce

Za potrebe novog proj elkRB1a0_p5BaGh0l4Shka 1.3.34). Makgni g ni c a
odabirak nj i gni ce potrebno je kliknuti na gumb OK.



Select library for '120_0.58_3 (ROB_1) ? >

There are multiple libraries of the type "120_0.58_3 (ROB_1Y.
Please select a librany file to load:

Mame
IRB120 3 58 G_01

IRB120T_3_58_G_01

Or select an existing library from the station: IRB120 Hg 0.58m

| v|

| Load from file...
Slika 1.2.3.4 RobotStudioi od abr ana knji gnica

Nakon odabira knjignice na r adpostavijp sevodapramau s of t
robotska ruka i povezuje se s odabranim virtualnim kontrolerom. Postupak postavljanja i
povezivanja traje nekoliko sekun@ikal3H.otom se pr

[Unsaved Station] - RobotStudio

To o T CI R J @ |livenvien
Workabjed wabj) [t @ snownsae «
toon
settings
[Covout [ Pautirosges] Tags| = x| [ Vet x
Ezordal .
i Wrmaved Staonl” =
3 1RB120.3 58012
\
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
// \
[oea]
Show messages from | Al messages + Tove Categony
1) IRB120_3_5 (Sahon) 10205 - Conbguretin parameter charged IIABNRD  Evenlon
1) IRB120_3_58 (Staon) 10016 - Acsomatc mode requesied MINBNNA  Ewelon
1) IRE120_3_58 (Season) 10017 - Aomasic mode confiemed MR ANND  Ewmleg
) IRB120_3_58 (Siacn): 10010 - Motors OFF stte MANNNN  Ereiog
1) IRB120_3_58 (Sscn: 10011 - Molors ON sste MINDBN2D  Evemion
) IRB120_3 58 (Sisbon). 10040 - rogrem oeded IIXBANN  Evetlen

m\"ﬂM':lW'hﬂW'\W'ﬁ
Slikal.235Radna povrgina s postavljenom robotskom r |




1.2.3.2 Prilagodba kuta promatranja (perspektive) narobota

Pogledkomna radnu povrginu moguie je prilagolavat.i

O pribligavanj e/ udaka apvrainb|ezogpadmyi nejalizvarfje (zoom

ou) pogleda na robotsku ruku u radnoj povrgin
3 kori gtenj eswollerot mé iiliag@ri bl i gavanje kotali

prema naprijed, a za udaljavanje kotalil

3 korigtenjem tipkiovmutie Ctrl,ani ftaitds nutiipkiu dr ge

ti pku na mi gu ulijevopra mwlaljavanjei pogleda dli udesno za

pribligavanje pogl eda
0 pomicanje pogleda’i za pomicanje pogleda (gore, dolje, lijevo i desno) koristi se tipka
Ctrl na tipkovnici i dok je stisnuta tipka Citrl:
3 natipkovnici koristiti tipke, (lijevo),_ (desno),, (gore)i (dolje)
3 kl i knuti i drgati l' ijevu tipku. na migu
0 pomicanje kuta gl edanj a ( peifi pomednjepenspeRtivena r adn

na radnu povrginu moge se provoditd.i

3 pril ag&klbbenagtenjem tipkovnieparebnostsnufia. Na

dr gat iCtrltiBhiftk e na mi gu stisnut.i i dr gat i
geljenom smjeru

t
P

3 fikksnoina radnoj povrgini stisnuti desnu tipk

okvir, na kojemu je potrebno odabrati opciju Orientation te potom jednu od
dostupnih opcija perspektive (Front, Back, Right, Left, Top i Bottom) i prikazuje

Slika 1.2.3.6.
Gl view an
EE View Center
Crientation r IE Front
| Settings * | Back
Create Viewpo 1%  Right
P | Create m £ | Left
M 1op
. Bottom

Slika 1.2.3.6 RobotStudio i odabir perspektive

1233 Pomi canj e r obotatatalfreeghandt enj em

Robot Studi o omoguliuje razna rulna namjegtanja
0 mo g u | seproano dpdija Freehand koje su dostupne na Home dijelu izbornika u grupi
Freehand (Slika 1.2.3.7).

(p



BEH9-6-Q- 5 [Unsaved Station] - RobotStudio

File @ Modeling Simulation Controller RARID Add-Ins

W @ 5‘!:] \a k‘ @ ‘:g [ Teach Target Task 1{IRB120_3_58.1) ~ =] e | @ [ Mew View
& Q@' = N }
- & Teach Instruction Workobject | wobj0 - : & Show/Hide -
ABE  Import | Virtual import  Frame | Target Path  Other Synchronize '-‘ oy eb)p-  Crohe
Library ~ Library = | Controller~ | Geometry = - - - | I9) View Robot at Target ' Taol toald < 8 p i Tools |k Frame Size -
Build Station Path Programming Settings Controller Freehand Graphics

Slika 1.2.3.7 RobotStudio i opcije Freehand

Jog Joint i pomicanje pozicije robota po osi odabranog zgloba. Nakon odabir opcije Jog

Joint (kIi kor'mi patmabgpomphpe odabrati zglob robot
(kl'ikom na lijevu tipku miga), drgati stisnutu I
smjeru (Slika 1.2.3.8).

Slika 1.2.3.8 RobotStudio i Jog Joint na zglobu J3
Jog Linear i pomicanje pozicije robota po odabranoj osi koordinatnog sustava za odabrani
element (tool) robota. Nakon odabiraopci je Jog Linear ')Ipcbtrkbncm mi g a
je odabratielement(too) r obota koji I e se pomicati (klikom r
stisnutu l|lijevu tipku miga na koordinatnoj osi p

mi g u smjeru prugé@hkpa23d@pordi natne osi



k=435,55 y=3,88 s=501,72 mm

Slika 1.2.3.9 RobotStudio i Jog Linear po osi x (crvena)

Jog Reorient I pomicanje pozicije glave robota po odabranoj osi koordinatnog sustava za
odabrani element (tool) robota. To pomicanje provodi prilagodbu pozicije (kut/perspektivu
pol ogaja) gl ave r obot s&l pozioji eboteke mick.Makoruodabiea t r enut

opcije Jog Reorientﬂ')bdtrébrkoq;emwhik@ajtriaigudmlcgati Sti s
mi ga na koordinatnoj osi po kojoj Ie se pomicat.i
pruganja krugneSlikda3i). natne osi

[— N
175,44 y%ﬁ,?‘;‘l 2=64,90 deg

Slika 1.2.3.10 RobotStudio i Jog Reorient po osiy (zelena)



1234 Pomi canje robota korigtenjem igrale
Flex Pendant jest alat unutar softvera RobotStudio koji se koristi za upravljanje robotom. U

FlexPendant
izborniku Controller u grupi Controller Tools potrebno je kliknuti na gumb N il kliknuti
na strelicu za odabir ispod teksta FlexPendant na istom gumbu i odabrati opciju IRC5
FlexPendant (Slika 1.2.3.11).

2| 3
a4

FlexPendant| Cnline Signal Analyzer Jobs
- Maonitor Online

FlexPendant Viewer

E Displays the FlexPendant screen ofthe

connedtad contoo

IRCS FlexPendant \
Start the Virtual FlexF‘endﬂ_l"ltl//

OmniCore FlexPendant
& Start the OmniCore FlexPendant app
Developer
'm ScreenMaker
=== C(reate|RCS5 FlexPendantapplicatiors

Slika 1.2.3.11 RobotStudio i pokretanje alata IRC5 FlexPendant

Nakon pokretanja alata IRC5 FlexPendant prikazuje se prozor pr i vj e s k a Sika
1.2.3.12).

— @Q CAute 1 b CHotorsOff 2 ¥
— v [~ PROFESOR-PC Stopped (Speed 100%) x
29 production Window : <No named program> in T_ROB1

Program Pointer not available

r.
ot PP to Main Debug
Program...

—
23 Yandow Sz,

Slika 1.2.3.12 RobotStudio i alata FlexPendant

pal i

ul enj



Nakon uklglataFl eaPgpadant osnovno je post gSlikaj en na
12312, 0znaka 1), S ug dHlke hd3m2, mphakam2) ( Za rul no U
robotom potrebno je desnom tipkom (Shkad.23.1RI1 i knut i
oznaka 3). Potom se prikazuje prozor sa sklopkom (Slika 1.2.3.13).

Slika 1.2.3.13 RobotStudio i alat FlexPendant alat i prozor sa sklopkom

Sl'ika 1.3.13 prikazuje prozor sa sklopkom za ukl
nalina rada. Na donjem dijelu prozora u podrulju

1. Iijevaopcija@'l't renutal no owkilajl mlveanaut omat ski nalin |

2.sredignjal/Siotmabpecajrmaulni nalin rada robot e

3. desnaopcijaahozna!ava rulni nalin rada robota s m
Nalin rada robota odabideiseokll skomica Bijpali nlkmn
slici 1.3.13 odabrana je |Iijeva opcija (automats
koristit e se sredignjal/gornja opcija (rulni n .
nanavedenuopciju.Nak on odabira gumb iznad sklopke polet |
robota Auto (slika 1. 3. 12, astausrabota Matojys Off (slikg el i | e
1.3.12, oznaka 2) prijeii ITe u status egdgrd St o]
na prozoru alata FlexPendant (npr. na bijelu pozadinu gdje je tekst ARrogram Pointer not
availablea Sada je potrebno wukl juliti mot ore robot a
oznaka 4). Potom le status robota Buaanj Smoipgpal
palice (joysticky (sl i ka 1.3.12, oznaka 5), odnosno Kklikor
mi ga na odabranoj strelici robot se pomile u ¢gel

1.2.4 Pitanjai zadaci

Esejska pitanja:
1. Kori gtenjem alata za rulno pomicanje robota |
upozicijukaonas | j edel oj slici u odnosu na poletni k



2. Korigtenjem alata FlexPendant pijoywstckekbno je por
poziciju kao na sljedelioj slici u odnosu na |

z

LX

3. Objasnite moguinosti pomicanja pogleda na r a
mi g a.

4. Opi gite postupak pomi c an jjogstickaenbmivieskkiza r uke Kkor i
ul enj e.

Pitanja s jednim tolnim odgovor om:
1. Funkcija Jog Joint u grupi Freehand izbornika Home koristi se:
a. zakrivocrtno pomicanje robotske ruke po od
b. zaspojeno pomicanje robotske ruke istovren
c. zabrzo pomicanje robotske ruke na vrgnom z
2. Funkcija Jog Linear u grupi Freehand izbornika Home koristi se:
a. zaravnocrtno pomicanje robotske ruke gore i dolje
b. zaravnocrtno pomicanje robotske ruke lijevo i desno
c. ravnocrtno pomicanje robotske ruke po osima odabranoga koordinatnog
sustava
3. Naprozoru| ar o b frije aNaw funkcija Create from Backup koristi se:
a. zaizradu robota iz sigurnosne kopije
b. zaizradu kontrolera iz sigurnosne kopije
c. zaizradu projekta iz sigurnosne kopije



4. Pribligavanje i wudaljavanje pogleda na radnu

a. klikom na lijevu tipkiui mega tappmi bhing awa
udesno za udaljavanje pogleda
b. pomi canjem kotalila na migu prematamaprij e
za udaljavanje
c. kl'ikom na | ijevu t i pkemamiagpar iij epdo nziac apnrjiebnh i
ili natrag za udaljavanje pogleda
5. Pomicanje pogleda (gore, dolje, lijevoilidesno)nar ad n o j povr gini izvrga
a. pritiskom tipke Shift na tipkovnici [ pom
b. pritiskom tipke Ctrl na tipkovnici [ pomi
6. Pomi canje kuta gledanja na radnu povrginu i z\
a pritiskom tipke Shift na tipkovnici [ pom
b. pritiskom tipke Ctrl na tipkovnici [ pomi
c. pritiskom tipki Ctrl [ Shift na tipkovnic

1.2.5 Literaturai izvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2



2 RAD SA SOFTVEROM ROBOTSTUDIO

Nastavna cjelina obuhvalia opise svih dijelova s
izrade radne stanice, postavljanje geometrije na radnu stanicu, izradu i postavljanje putanje

gi banja robota gto ukljuluje ciljne tol ke i met c
rada robota, upravljanje elementima kontrolera (konfiguriranje, upravljanje ulaznim i izlaznim

signalima itd.), rad s programima RAPID( pr i | agodbe programa i zralenilht
stanice, sinkronizacije s radnom stanicom i robotskim kontrolerima, i zvolLenj e i upr a\w
programskim komponentama) te mogulinosti pJost avl j
ovim nastavnim materi | afukamBBIRBd20i stit [ e se robot

Cilj je ove nastavne cjeline opisati sve potrebne prethodnonavedene mogul nosti !
RobotStudio.

Svrha je ove nastavne cjeline o mo giwamje | i t im& érk j jednostavan dolazak do
informacije o nalinu izvolenja pojedinih mogulno
razlozima njihova kori gtenja.

Nastavna cjelina u kSoftver RabptStudis, Izpomi Eile, é&zbotni& Hoene,
Izbornik Modeling, I1zbornik Simulation, I1zbornik Controller, Izbornik RAPID te Izbornik Add-
Ins.



2.1 lzbornik File

Nastavna jedinica Izbornik File opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku Fileten a | i n
i svr hu nj i hOpisup sefumkcije BleweQpgnalnfo, Save Project, Save Project As,
Close Project, Print, Share, Online, Help, Options i EXxit.

Cilj je nastavne jediniceo bj asni t i (opi sat i )navederiogizbormka.da svi h f
Svthajenastavne jedinice omoguliti |l itatelagou brz i
nal i nu i razl ozi ma k omavedenog izhjormikap oj edi ni h funkci j a
Ova nastavnajedinicadopri nosi dosti zanju sljedelih

91 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota

2.1.1 Osnovni koncepti

l zborni k File sadrgi funkcije za oplenito upra
mogul nosti ma rada s8lka2lédt)a Robot Studi o (

ﬁ Home Modeling

[l Save Project

[& save Project As

[ Close Project

New
Open
Print
Share
Online

Help

By Options
4 Exit

Slika 2.1.1.1 RobotStudio i izbornik File

Funkcije za upravljanje datotekama projekta jesu:
- New i za izradu novog projekta

- Openiza otvaranje postojeieg projekta



Infoiza prikaz oplih informacija o odabranom ( «

Save Projectiopci ja je omogulena samo kada je neki
se spremanje svih promjena na odabranom (otvorenom projektu).

Save Project Asi opcija je omogulena samo kada je n
Provodi se spremanije cijelog projekta pod nekim drugim nazivom. Odabirom te opcije
otvara se prozor Save As na kojemu suo mo g uilpastavljanje novog naziva projekta,

odabir | okacije za spremanje projekta te kval
spremanja (Slika 2.1.1.2).

Save PrviProjekt As ? et

Save a copy of the Project
MName:
[PrviProjekt 1 |

Location:

|C:‘aUsersXﬂoﬁsnikancumems\HDbmStudin‘xF‘rc:jects |

[] Open the copy

Corcs

Slika 2.1.1.2 RobotStudio i izbornik File 7 prozor Save As

Close Project i za zatvaranje otvorenog projekta u softveru
Printiza i spis projektnih elemenata na pisal

Share i za dijeljenje projekta s drugima (Slika 2.1.1.3)

ﬁ Home Modeling Simulation Caontroller RAPID Add-Ins

Save Project _
= Share data with other people
[l Save Project As
mx Pack and Go
Lj Close Project. ‘J Creates a package of the active station including virtual controllers, libraries

y and Robotiware add-ins.

New

¥ jﬁ Unpack and Work
J] Unpack Pack and Go files, start and restore the virtual controllers and open
Open 3?; the station
Info Save Station as Viewar
Packages the station for viewing on computers that do not have RobotStudio
installed.
Print
Meting
Online Create a Meeting
@. Create a virtual meeting over the Internet and share your station with people
— anywhere in the world. Supports Virtual Reality headsets
Help
Join a Meeting
|=¢ Options @. Connectto a virtual meeting over the Internet. Supports Virtual Reality
— headsets.
@ Exit -

Slika 2.1.1.3 RobotStudio i izbornik File T prozor Share



- Online 7 za povezivanje softvera RobotStudio sa stvarnim robotskim kontrolerom.
|l zborni k sadr gi opcije podijeljene u nekol i kc¢
- spajanje s robotskim kontrolerom (Connect to a robot controller) i
omogulizzajnespaj anje s postavljenim robotski
putem na otvoreni port za upravljanje kontroleromte(u sl ul aj u postoj ar
robotskih kont)orhegwi uja mrted@irdedavpnge pr oz o
robotskog kontrolera na popis te odabir robotskog kontrolera s popisa
- stvar anj e pdopis& kontrolgrd (Enegtecand use controller lists) 1
omogul uj eopisawkaentzolera i spajanje na njih te stvaranje popisa
kontrolera na koje je softver RobotStudio trenuta ho spojen i spremanje liste u
datoteku
- stvaranje i rad s robotskim kontrolerima (Create and work with robot
controllers) i o mo g u | upravéanje postavkama virtualnoga robotskog
kontrolera i sinkronizaciju sa stvarnim robotskim kontrolerom. Opcija System
Builder k or i st i s e Za upravljanje robot skim
softverom RobotWare verzije 5. Opcije Installation Manager 6 i Installation
Manager 7 koriste se za upravljanje (povezivanje, postavljanje postavki) za
robotske kontrol ere sRohotwara v Vejzigaingkd ini s of t v e
(Slika 2.1.1.4).

B Installation Manager & — O ®

Controller

IRE120_3_58_1 on 'C\Users\Korisnik\Documents\RobotStudio\Virtual Controllers\IRB120_3 58 1'

e A
8 1 Cverview
Network | Virtual
Path =
+ ﬂ =1 Products
Products
& Virtual Controllers =\Virtual Contro... RobotWare, 6.15.01.00, RobotWare, 3.2.2023,
Licenses RobotWare Base
Systems:

S RobotWare Base

IRB120_3_58 Default Language
Confirmation G

IRB120_3_58_1 English

Robot
IRB120_3.58 2
IRB 120

IRB120_3.58_3 IRB 120-3/0.6 (Drive Module 1)

IRB120_3_58 4 Drive System
B Recovery Disk Drive System IRB 120/140/260,/360,/9105C/1200/1400/1520/1600/1660ID (Drive

3

IRE120.3.58.3 Additional Drive Units
¢ Preferences
= IRB120_3.58 6 IRB 120/140/260/360/1200/1400/1520/1600/16601D/52/580/5300/53

ADU-T90A in position X3 (Drive Medule 1)

F— == VA

B4 Bt

Next Apply Cancel

Slika 2.1.1.4 RobotStudio i izbornik File i Online i Installation Manager 6

Prozor Installation Man agagabotskagkogtolera j e o d a
na kartici Network te virtualnoga robotskog kontrolera na kartici Virtual (Slika
2.1.1.4, oznaka 1). Nakon odabira kontrolera (stvarnog i virtualnog)
omogulene su a k t wizarda zat postavjanj® b povekivanje
virtualnoga robotskog kontrolera sa stvarnim robotskim kontrolerom (Slika
2114, 0znaka 2). Prijelazi Productsl’ lLicenpes,] edi ni |

Options i Confirmation) wizarda provode seu z p o mo | Nextu Rréviaus



(Slika 2.1.1.4, oznaka 3). Na posljednjem dijelu wizarda (Confirmation) ako su
odabrani stvarni i virtualni robotski kontroler, b i t [ e omo gu [ ena

Helpi za pristup raznim oblicima pomoiSlka u
2.1.1.5).

Home Maodeling Simulation Controller RAPID Add-Ins

|l Save Project

Support

. 5 = i
Al e @ RobotStudio Homepage RO bOtStu d I0®

[ CloseProject

New
Open
Info
Print
Share

Online

2 Options

B Exit

Access software downloads and other resources

EI'_j User Forum About RobotStudio
0 0 Explore and participate in the latest forum discussions about RobotStudio and
) ABE robot programmicg

RobotStudio 2022.3.2 (64-bit)

Version 22.3.10190.2

Release Motes

RobotStudio 2023.1 is now available. Click here to download. Read the release notes.

Tutorials
Leam how Studio can he
= beginner just geting started
loking for advanced techniqu

ter and smarter, Whether you're
=d technician or engineer
can lsam it here

© 2022 ABB. All rights reserved.

Developer Center
(/) Leam about SDKs and Wel es lo develop apps for different platforms
and to communicate with ABB robots

Supports RobotWare 5.06 to 6.15 and 7.0 to 7.8, including revisions.

" L License: Premium, Network License (School Edition)
4@ anage Licenses Expires: 29.8.2023.
Machine ID: fd547325-5325-46¢f-a3c4-82f3424¢37b3

Activate and review your licenses

Support Tool
Collect system information and fault logs for sending to product support Acknowledgements

Documentation

P) RobotStudio Help

Get help for using RobetStudio.
dEE) ]

‘ 3 omniCore Documentation -

Online Documentation
Access all Robotics documentation on the Web.

Algoryx

POWERED BY AGX DYNAMICS

Slika 2.1.1.5 RobotStudio i izbornik File i prozor Help

Klikom na opciju Tutorials otvara se zadani internetski preglednik i stranica
(https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/tutorials) s velikim brojem raznih
vi deozapi sa z asofiveremRoleotStudiod apragjanje robotima, koja je
podijeliena u s | j e dskupiree: Popular tutorials, Get started in 30 minutes,
RobotStudio Tutorial in VR, ArcWelding PowerPack, 3D Printing PowerPack i More
tutorials. Klikom na opciju RobotStudio Help otvara se standardna Windows datoteka

opci |

radu

za pomobgichmmnj ek oj o] su prikazane i opi sane

RobotStudio.
Klikom na opciju IRC5 Documentation ot var a s epopisaSlikaj211.l.6) s

poveznicama na odgovarajule datoteke za

pomol


https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/tutorials

I:l IRC5 Documentation -

Controller Software

This manual explains the basics of when and how to use various RobotWare options and
functions.

System Parameters
Describes configuration ofthe robot controller

RAPID

RAPID Instructions, Functions and Data types

Displays the RAPID reference manual with details on all RAPID base instructions, functions and
data types.

RAPID Overview

Contains a detailed explanation ofthe programming language as well as all instructiors,
functions, and data types

RAPID Kernel
Contains a formal description ofthe ABB Robotics robot programming language RAPD,

Safety Controller

Functional safety and SafeMove
Describes the second generation of SafeMowve and the functional safety options.

RobotWare Options

PROFINET Controller/Device with 1/0 Configurator
Describes howto configure PROFINET for IRCS using the tool 170 Configurator.,

Slika 2.1.1.6 RobotStudio i izbornik File i prozor Help 1 IRC 5 Documentation

Sve datoteke za pomol koje se nalaze | okalno
instalacije softvera RobotStudio i nalaze se u mapi Help (npr. C:\Program Files
(x86)\ABB\RobotStudio 2022\Help) [ odgovarajuloj podmapi Za
de, en, fr, it) koji je postavljen u instalacijskom postupku.

Options i za prilagodbu [ postavljanje raznih p
ponaganja i rada sa softver onDptiBns btevataSe udi o .
“istoimeni prozor (Slika 2.1.1.7).

| | Appearance
General "
Select application language {requires restart):
Appearance
Ao | English -
Licensing
Select colortheme:
Units
Silwer ~
Advanced
Autosave Default scale for zoomable windows (%)
Files & Folders 0 =
Screenshot
Show ScreenTips
ScreenRecorder
Robotics Display Position Edit Boxes with Red/Green/Blue background
Text Editor
Group related document windows under one tab {requires restart)
RAPID Profiler
Graphical programming |:| Restore hidden dialogs and messages
Synchronization
Mechanism
Virtual Controller
Online o Apply Resst Default

Cancel
Slika 2.1.1.7 RobotStudio i izbornik File i prozor Options

Exit i zaizlazak iz softvera RobotStudio



2.1.2 Pitanja i zadaci

Esejska pitanja:

1. Opi gite mogulinosti i zborni ka Fi

2. Opigite sadrgaj Hel p funkcije i zborni
3. Objasnite |l emu slugi funkcija Options
4. Objasnite | emu slugi funkcija Info
Pitanja s jednim tolnim odgovor om:

1. Funkcija New u izborniku File koristi se:
a. za stvaranje novog projekta
b. za stvaranje novog kontrolera
C. za stvaranje novog robota
2. Funkcija Save Project As u izborniku File koristi se:
a. za spremanje neotvorenog projekta pod drugim nazivom
b. spremanje otvorenog projekta u drugom obliku
C. spremanje otvorenog projekta pod drugim nazivom
3. Za pregled informacija o projektu u izborniku File koristi se funkcija:

a. Print

b. Display

c. Info

d. Show

4. Koja se funkcija iz izbornika File koristi za dijeljenje projekta drugima?

a. Online

b. Show

c. Share

2.1.3 Literaturai izvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2

| e

u

ka Fil e
u i zbo
i zbor ni

r
I



2.2 lzbornik Home

Nastavna jedinica Izbornik Home opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku Home te
nalin i svrhu ®jikavajlo s itdgiriomjkad se u potpoglaviima
opisujus | j e grepé: e
1 Build Station i funkcije: ABB Library, Import Library, Virtual Controller, Import
Geometry, i Frame
1 Path Programming i funkcije: Target, Path, Teach Target, Teach Instruction, i View
Robot at Target
1 Controller i funkcija: Synchronize
1 Freehand i funkcije: Move, Rotate, Jog Joint, Jog Linear, i Jog Reorient
1 Graphics 1 funkcije: Graphics Tools, New View, Show/Hide, i Frame Size

Ciijenastavne jedinice objasnit inavédengizbarnike.) nal i n r

Svthajenastavne jedinice omoguliti | itatelagou brz i
nal i nu i razl ozi ma k omavedenhog izhommikap oj edi ni h funkci | a
Ova nastavnajedinicad opr i nos i dostizanju sljedelih

1 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota
f lzvrgiti wuvoz vanjskih geometrija

2.2.1 Osnovni koncepti

Izbornik Home (Slika 2.2.1.1) uk | j ul uj e opcije za wupravljanje ra
alatima) na radnoj stanici. Podijeljen je u nekoliko grupa: Build Station, Path Programming,
Settings, Controller, Freehand i Graphics.

Home Madeling Simulation Controller RAPID Add-Ins

5 R 5[] \h“' Tq, @1 g ﬁ}] [ Teach Target Task 1203587 Roet~| © Worle | @ 3 Hew View
w le J\’ 1 A @ = % v
each Instruction Workobject | wobj0 < . ow/Hide ~
BB | rt Virtual i rt Frame | Target Path  Other fescmins s ML bl Synchronize Graph &sh L
A mpa Virtua mpo p N ey T Fheyah g OIS
- - - - LI, <

Library - Library = | Controller- | Geometry~ ™ 1P view Robot at Target | Tool taold - Tools |k Frame Size =

Build Station Path Programming ]

Slika 2.2.1.1 RobotStudio i izbornik Home

Settings Controller Freehand Graphics

2.2.1.1 Grupa Build Station

Grupa Build Station sadr gi funkcije (opcije) zakpopstl aykj a

sljedele

- ABB Libraryi omoguiuje postavljanje odbdirkerrgbotog r obo
(Slika 2.2.1.2)



m Home | Modeling  Simulation  Contraller  RAPID  Add-ns
= == 5 - o ﬁ @ Teach Target
@ P e | WL G H T
each Instr.
ABE | Import | virtual import  Frame | Target Path  Other =RRLE
Library | Library~ | Controller - | Geometry~ 7 = = = @View Robot
Articulated Robots ~
B 2 c ¥
- & 1 & &
IRE 120 IRB 140 IRE 1010 IRB 1100 IRE 1200
- e P - ,
IRB 1300 IRE 1410 IRE 1520ID IRB 1600 IRB 1660ID
ek o= L4 >, &
IRB 2400 IRE 2600 IRE 2600ID IRB 4400 IRE 4600
" - [ : P
. & & 4T
b L L =p =
IRB 5710 IRE 5720 IRE 6620 IRB 6640 IRE B8505
- -L,'i O B A
IRB 6660 IRB 6700 IRB 6790 IRB 7600 IRB 8700
O L F
—')\_l Y
X = ;
IRB 460 IRB 660 IRB 760 Other...
Collaborative Robots
tc&».’ Fﬂ, e 2
& ¥
CRE 1100 CRE 1300 CRE 15000 .5 IRB 14050 Single-
SWIFTI™ SWIFTI™ GoFa™ IRB 14000 YuMi® 1 YuMiis
Parallel Robotis
< il O v

Slika 2.2.1.2 RobotStudio i izbornik Home i ABB Library

Import Libraryi o mo g u |
j e i

(zbirka k 0] u

razne dodatne opreme: k ul ikjamat r ol er a,

uj

e uUuvoz

zradio
unaprijed definiranih modelak u | ikgotna r ol er a i

(zbirka modela elemenata u otvorenom projektu).

Virtual Controller 1
projekt. Post avl

Controllerk o j azrabliten o v i

robot te I e

S e

omogul uje
janj e

kor i
novog
virtual
robot

ni

radne

gtenj e
kontrol
kontr ol

Plika2.2.3).i

ozpirkieUsez Librarp k ol i § a
k@mmiCsra mddelsn(abirka & mekolika | u )
Equipnent Zneodell | enj e)
p o s tPmojegt dibrarymo s al| a

postavljan|]
WNewpr oj ekt
koj emu |
radnu



Add New Controller ? >

Cartroller
MName:
[IRB52_120_1 |

Location:

C:Users'Korisnik \Documents“Robot Studio\Projects\PrviProj |

(® Create new
Robot model:
|IRB 52 1.20m v
RobotWare: Locations...
6.15.01.00 ~

] Customize options
() Create from backup

Mechanisms
(® Import from library

Use existing station mechanisms

Cancel

Slika 2.2.1.3 RobotStudio i izbornik Home 1 Virtual Controller i prozor Add New Controller

Odabir nekog od postojeiih vel izralenih vi
omogul i

eno jEeistingpCorntrpoltemkojao moguli uj e odabéekr jednog

stvorenih virtualnih kontroleran a r a | Slike2R.u4l1(i j ev o) , pridrugivar
odgovarajuleg robota odab SikaX2m.4desno)tteu al nom ko

postavljanjerobotana radnu. povr ginu

Add Existing Controller ? x
Location:
C:\Users'\Korisnik \Documents\Robot Studio\Vitual Controllers ~ 1%
Virtual Contrallers: Manage..
— There are multiple libraries of the type "120_0.58_3 (ROB_1).
Cortroller name Media Flease select a library file to load:
IRB52_120_1 RobotWare 6.15.01.00
| JAREEZTZ0 RobolWare 6.15.01 00 AR
M Re120.3 521 RobotWare 6.15.01.00 <] RB120_3_58_G_01
ABI3_ 58 RobotWare 6.15.01.00 IRBT20T 358601
IRB120_3_58 3 RobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 4 RobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 5 RobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 6 RobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 7 RobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 RobotWare 6.15.01.00 Or select an existing library from the station: IRB120 3kg 0.58m
Options -
[ Reset controller {|-start)
Load from file...
(® Import new libraries aciemite
Use existing station libraries Cancel
Synchronize RAPID program to station
Cacel

Slika 2.2.1.4 RobotStudio i izbornik Home 7 Virtual Controller i opcija Existing Controller

- Import Geometry i omoguli uje uvoz raznih fikuwsiniigt ael er
predmet a, okvira itd.) iz vanjskih datoteka

3D objekata (npr. 3D Studio, AutoCAD). Opcija User Geometry omogul uj e
postavljanje objekata koje je korisnik na
mapu unutar strukture mapa softvera RobotStudio. Opcija Project Geometry
omogul uje postavljanje objekat a koj i s e
odgovarajulu mapu ugarddaiprojektt r ukt ur e mapa

- Frameisadr gi d yvGreate Frane cFArgme from Three Points.



Opcija Create Frame omogu i uj e rovog bkrvira rkgomlinatnog sustava.
Potrebo je definirati poziciju ishodkigt a nov
World ili okvira UCS (User Coordinate System) pomak u orijentaciji u stupnjevima za

svaku os koordinatnog sustava.

Opcija Frame from Three Points o mo g u [izmapue novog okvira koordinatnog
sustavaspomol u tri tol keXi(divedmra ttoflklanma oss i

2.2.1.2 Grupa Path Programming

Grupa Path Programmings adr ¢ i funkcije (opcije) za definire
sljedele
- Targetiomogul uje postavl gpaonmoel uciolpjcnig ap oCzriecaitjee T a
Jointtarget i Create Targets on Edge

- Pathiomoguliuje kreiranj eghanjagabstat avl j anje putanij
- EmptyPathiomogul uje stvaranje nove pra@mzne put
opciju na kartici Pat hs&Targets u stabl u |

putanja Path_10
- Auto Path i o mo g u lizzaflueputanje gibanja po rubovima objekta ili po
zadanoj krivulji

- Collision Free Path i o mo g u liztajluep ut anj e gi banja i zmelu
pozicije

- Teach Target i opcijakojom se omoguluje automatsko stvar

temelju trenuta he pozicije robota. Ta se opcijakoristiuk o mbi naci ji s opcij a

pomicanja robota u grupi opcija Freehand.
- Teach Instructioni opcijakojom se omoguluje automatsko stva
robota do odr el enlezr @ibt gillea pozpcpazii gbanje gmove

instruction). Taseopci ja kori sti u kombinaciji S opcij
grupi opcija Freehand.

- View Robot at Target i opcija koja moge bi ti ukl julena ili
ukl jul ena, nakon odabi r aPatbhs&Tajgetserobpiskaz iukai j € n a

postavlja se na odabranoj ciljnoj poziciji.

2.2.1.3 Grupa Controller

Grupa Controllers adr ¢ i samo jednu opcije Synchroni ze, gt
pozicija i putanja gibanja robota s radne stanice u programski k "ERAPID te obrnutu
sinkronizaciju iz programskog koda RAPID u ciljne pozicije i putanje gibanja robota u radnoj

stanici projekta.

2.2.1.4 Grupa Freehand

Grupa Freehands adr gi opcije za rulno pomi canmnglaenomobot a.
se odnose na odabrani koordinatni sustav (Slika 2.2.1.5, oznaka 1). Dostupne opcije
pomicanja robota jesu:
- Move i povl al enj e robot a (zbog namj edgt anj a po
koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 2)



Rotate i okr et anj e robot a (zbog namj egt aamj a
koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 3)

Show/Hidei opci ja otvar a
i skl julivanje prikaza B8lka2@éHhHata na radnoj

p O z

st

JogJointipomi canj e razlilitih (od®lkdax2db,ioamgka po mi | n
4)
Jog Linear T pomicanje aktivnog alata spojenog na vrh robotske ruke po osima
odabranoga koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 5)
Jog Reorient 1 rotacija aktivhog alata spojenog na vrh robotske ruke po osima na
aktivnom alatu (Slika 2.2.1.5, oznaka 6)
World 1 ~
— W !
{0 {44 Cuyes
5
Freghand
Slika 2.2.1.5 RobotStudio i izbornik Home i grupa Freehand
2.2.1.5 Grupa Graphics
GrupaGraphicssadr gi opcije za upravljanje pr stdnigizom obj
Omogul ene su sl jedele opcije:
Graphics Toolsi opci ja ukljuluje dodatne i zbornike s
(Slika 2.2.1.6 gore) i opcijama za prilagodbu prikaza objekata na radnoj stanici (Slika
2.2.1.6 dolje).
B d9-&-Q- = Graphics Tools| Proje
ﬂ Home Modeling Simulation Controller RAFID Add-Ins View | Edit
'ﬁ |ii_:li’rujer:tiuﬂ- ir"u“ Q k’ ':i' @ Pe JEDE \?}Create\/iewpuim Eﬁ(reatel\%arkup ﬁ World - B .
Representation ~ love to Viewpoint )R Maodify Markup -
Crmesi - O Admed Show/ domsc | SOt | V|0 U 2 B @t empa dorte = cinpne | TR | ciaphis
View Mavigate Markups Lights Clip Planes Freehand Close
H )~ T 5 Graphics Tools|
E Home  Modeling  Simulation  Controller ~ RAPID  Add-Ins  View | Edit
v 7 ¢ % o8
Materials  Pick Apply Replace Edit Adjust  Invert Close
Material Material Material Materials Textures Surfaces Graphics
Appearance Close
Slika 2.2.1.6 RobotStudio i izbornik Home i podizbornik Graphics Tools
New View i opcija se koristi za dodavanje novog pogleda (u obliku kartice) na radnu
stanicu. Time se omoguluje promatranje radne
padaj ul i izborni k u koj

-
[



./ Show/Hide ~

W

<

SR &) A

Target Names
Frame Mames

Path Mames

All Targets/Frames
All Paths

All Parts

All Mechanisms

All Tags

Parent Frame

Esejska pitanja:

1.

9.

No gk owd

Slika 2.2.1.7 RobotStudio i izbornik Home i grupa Graphicsi padaj ul i i zborni k Show/ Hi o
Frame Sizei opci ja otvara padajuli i zborni k u Kkoj ¢
prikaza osi svih Kkoor dumgierLarde (velikis Medivina . Mo g u
(srednja velilina) i Small (mali).
2.2.2 Pitanja i zadaci

Opi gite mogulnosti i zborni ka Home
Opi gite moguinosti grupe Build Station u izbd
Opi gite mogulnosti grupe Path Programming u i
Opi gite mogul nos wizbomikuHpnee. Fr eehand
Objasnite | emu slugi funkci.ja ABB Library u
Objasnite |l emu slugi funkcija. | mport Geomet r
Opigite razlike izmelLu podfunkcija Empty Pat'l
funkciji Path izbornika Home.
Opi gite razlike u radu funkcija Jog Joint, J
izbornika Home.
Opi gite mogulnosti [ razloge korigtenja funk
Home.

10.Opi gite nalin rada funkcije View Robot at Tai

Pitanja s jednim
1. Funkcija Teach Target u izborniku Home Koristi se:

tol nim

odgovor om:

a. zaul enje robota o ciljnim pozicijama

b. za i zradu nove ciljne tolke na temelju ¢tr

c. zai zradu ciljnih tolaka na temelju izveden
2. Funkcija Teach Instruction u izborniku Home koristi se:

a. zaul enje robota o ciljnim pozicijama

b. zai zradu nove ciljne atheopoZicierobota t emel ju tren

c. zaizradu novoga gibanja do trenuta he pozicije robota

d za izradu nove ciljne tol ke i gi banja do

3. Zaravnocrtno pomicanje robota koristi se funkcija Jog:

a.

Linear



b. Straight
c. Joint
4. Za krivocrtno pomicanje robota koristi se funkcija Jog:
a. Linear
b. Reorient
c. Joint
5 Za izradu nove ciljne tolke w izborniku Home
Point
Goal
Target
Path

a0 oW

2.2.3 Literaturai izvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2



2.3 Izbornik Modeling

Nastavna jedinica lIzbornik Modeling opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku
Modelingt e nal i n i svr huPrrjkialzayj & kscenaEgehegrizbicenika opi s
te se u potpoglavljima opisujus | j e grapé: e
f Createiopl eni ti opi s gr upe tdfunkcigei Compdnerd @roup,i h pr o z
Empty Part, Smart Component, Import Geometry, Solid, Surface, Curve, Border
around Bodies, Border around Surface, Cable, Physics Joint i Physics Floor
 CADOperationsiopl eni t i tefpnkcge: Intarsech Bubstract, Union, Extrude
Surface, Extrude Curve i Modify Curve
T Measureiopli eni t i teforkdije: BomtugP®int, Angle, Diameter i Minimum
Distance
 Freehandisadupgiul i napogadje 2.2.1.4.

Cijjenastavne jedinice objasnit inavedengizbartika.) nal i n r
Svrhajenastavne jedinice omogulit:i | itatelagou brz i
nal i nu i razl ozi ma k omavedenog izormmikap oj edi ni h funkcij a
Ova nastavnajedinicad opr i nos i dostizanju sljedeliih

1 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota

2.3.1 Osnovni koncepti

Izbornik Modeling (Slika 2.3.1.1) ukljuluje opcije za izradu i
elemenata na radnu stanicu. Podijeljen je u nekoliko grupa: Create, CAD Operations,
Measure, Freehand i Mechanism.

Home | Modeling | Simulation  Controller  RAPID  Add-ins
= 5y \. [8) Border
o -
B Border
Component Empty  Smat  import Frame Tegs | Solid Surface Cume
Group  Patt Component Geometry= - - - - @ Border

Create

= CW ./" L angie World - 33* RN &
. Diamet

Moty ¢ @oimeter | | e creste | create
Curv

Poin A T B
er to pant Yol Ninimum Distance | % & Menep R- | ST Corveyor
Measure Freehand Mechanism

Slika 2.3.1.1 RobotStudio i izbornik Modeling

2.3.1.1 Grupa Create

GrupaCreates adr gi funkci e ( mmiobjelath (kanpongnatd) haaadiuj anj e
stanicu. Svi objekti koji se i z r a Hebugmuod dostupnih opcija postavljaju se u stablasti
preglednik Layout u odjeljku Components (Slika 2.3.1.2).



B o @ @ LIl

Component Empty Smart Import Frame Tags
Group Part Component Geometry - T -

| Layout| Ph}'si:sl + X || ProjectEViewl

2 Collapse al
_5_ Project&”

4 T3 IRB120_3_58_01
4 [ Links
ﬁ Base
t5# Lnk1
5 Link2
£ Linka
5k Link4
£ Links
t5E Lnks

E. Group_2
4 ﬁ Group_3
Frd Part_3
@@ Part_5
& Part_1
4 @ Pat_2
@ Body
4 @ Part_4
@ Body
4 @ Pat_7
@ Body
™ PhysicsCabls_1
{'j SmartComponent_1

L Frarme=
Slika 2.3.1.2 RobotStudio i Prozor Layout i Components

Radil akgeg raspoznavanja i razumijevanja (Hikamponen:
2312)dobro je izvrgiti prilagodbu automatski form
se moge uliniti tako da se u stablu odabere (kli
jedna od sljedelih aktivnost.i

- natipkovnici pritisnuti tipku F2

- ponovo kliknuti mi gem na odabranu komponentu

-kl i knuti desnom tipkom miga na odabranu komg

(pop-up) prozor S dodatnim funkci ) ama (opci j ama
komponentom te odabrati opciju Rename.
Postavljene kompa@heins at i mogake da@ se odabere (kli

komponenta te izvrgi jedna od slijedelih aktivnoc
- natipkovnici pritisnuti tipku Del (Delete)
-kl i knuti desnom tipkom miga na odabranu komg

(engl. pop-up) pr ozor s dodatnim funkcijama (opcijan
komponentom, te odabrati opciju Delete.
Brisanje je mogulie izvrgiti nad vige komponenat
odabrati vi ge ko mp prethodna dpiganiipostppalobvisargat Nakon adabira
prve komponented odat ne komponent e jedningadb £j pdebdhbpasi upa
- odabir niza komponenat a: na t i p&mitsmutom,i priti
kliknuti mi g enarzadnju komponentu u nizu te na kraju otpustiti tipku Shift



- odabir pojedinalnih komponenat a: na e ipkovn
pritsnutomt e Kkl i knut i mi gem na drmgjmunadabebuoui ko
Nakon zadnje odabrane komponente moge se ot pl

Opis nekih opcija grupe Create:
- ComponentGroupii zr ake@mponentu koja Ie predstavlj at
na prozoru Layout. Nakon izrade komponenta je prazna bez dijelova (engl. part). Za
dodavanije dijelova u grupnu komponentu potrebno je funkciomp ov |l al enj a i i spu
(engl. drag and drop) o d v u [ i o lbraponertuinuwigrupnu komponentu (kliknuti i
dr gat i om lijavd tipkel muagna odabranoj komponenti odvuli pokazi ve
iznad grupne komponenteteot pust i t i l'ijevu tipku miga).

- EmptyPartii zr akaajmgonent u koja je prazna, ne sadr g
(engl. body) . U takvu kompo pretdna spomemnutorh éunkgijam
povlalenjadioviudpugtigrjlaa iz neke druge kompon

- Smart Component 1 Koristi se za dodavanje tzv. pametnih komponenti, a to mogu biti
razni senzori koji zaprimaju neke analogne i digitalne ulaze (engl. input) i stvaraju
analogne i digitalne izlaze (engl. output).

- Import Geometry 1T koristi se za uvoz raznih gotovih komponenata koje mogu biti
izralLene nekim drugim al ati ma

- Solidi izradat rodi menzionalnog objekta (komponente
kocke, kockespomo i u tri t ol kpgamidesitkuglg. Nakpn odahida pilk a
koje od dostupnih opcija &teatea(Blina 28834.3) kojlgov ar a|
s a d v § § paeametre za kreiranje odabranog objektate s | j e duenbeeClear (za
brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje prozora), Create (za
izradu objekta u skladu s upisanim parametrima na prozoru).

Create Box > X Create Cone ¥ X Create Sphere ¥ X

Reference Reference Reference

World w World ~ Viord w
Comer Point (mm) Base Center Point {mm) Center Point {mm)
100.00 =1 100,00 = 0,00 = 0 =0.00 = 0.00 = 0.00 0,00 = 0.00 =
Crientation (deg) - Orientation (deg) - Radius {mm)
0,00 =10.00 =10,00 = 0.00 10,00 = 0.00 = 0,00 =
Length {mm) Radius {mm) Diameter (mm)
100,00 = 0,00 = 0,00 =
Width {mm) Diameter {mm)
200,00 - 0,00 = Clear Create Close
Height {mm}) Height (mm)
200 = 0.00 =

Clear Close Create Clear Close Create

Slika 2.3.1.3 RobotStudio i izbornik Modeling i Solid i prozori Create



Surface 1
povrgine,
odabira
2314 koj i
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izrada povr gi ne.

vi gekutne
l o koje od

aQemiargda ke m g n e
(poligonal ne)
oreate i(Jlika

\s @ i pagprnetre zaizaduod abr anog obl iska epevregir
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gumbe: Clear (za brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje
prozora), Create (zaizradu p o v r @ skladel s upisanim parametrima na prozoru).

| Create Surface Circle | v X | Create Surface Polygon | * X

{ Reference @ Reference

‘c’ Word v Word v
Center Point {mm}) Center Point {mm})

0] =0.00 =000 = 0.00 =0.00 =000 =
Orientation (deq) - First Wertex Point {mm)

0.00 =10.00 =0.00 = 0.00 =10.00 =10.00 =
Radiuz {mm) Vertices
0.00 = 3.00 =
Diameter {mm)
0.00 = Clear Create Cloze

Clear Close Create
Slika 2.3.1.4 RobotStudio i izbornik Modeling i Surface i prozori Create
Curvei izrada krivuie. Omogul eno :je stvaranje
- linije 7 postavljanjem dvijut caka
- krughpeetavl janjem cejuaral ne tol ke

- kr u g npostaljanjemtrijut ckan a

krugnici

- krugnogipeptehkhjanjem pol etne,

- eliptaklrnggpog iipojselakad j anj em

vel e i

oSl

- pravokutnikai post avl janjem pol etne
- poligonaipostavljanjem
- vigelinijp&kotgavlijkanj em
ni zanj a

redosl!l ijedu
- splineai vi ¢
Nakon odabi
(Slika 2.3.1.4)
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(za brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje prozora) i Create
(zaizradu p o v r ¢ $kladel s upisanim parametrima na prozoru).

n

dostupnCrbateopci j a
k o] iv ag)g@atamgtie za izradu odabrane krivulje te gumbe: Clear



Create Line > X Create Elliptical Arc - X Create Polygon - X
Reference Reference @ Referance
Word v Word v Word v
Start Point {mm) Center Poirt {mm) Center Poirt {mm)
0.00 =000 1000 : 0.00 =000 <1000 : 0.00 =l0.00 <1000 :
End Point {mm) Major Axis End Point {mm) First Vertex Paoint {mm)
0.00 +Jo.00 <l0.00 : 0.00 lo.00 l0.00 : 0.00 lo.00 <]0.00 :
Minor Axis End Point {mm) Vertices
Clear Create Close 0.00 =10.00 =10.00 = 3.00 =
Start Angle (deg)
0.00 = Clear Create Close
End Angle (dea)
0.00 5
Clear Create Close
Slika 2.3.1.5 RobotStudio i izbornik Modeling i Curve i prozori Create
- Border around Bodies 1 izrada krivulje oko dva tijela (engl. body)
- Border around Surface i izradakr i vul j e oko povrgine
- Cablei izrada kabela za simulaciju stvarnogaf i zi | kog sustava
- Physics Jointi izradaf i zi | kog spoja izmelu dva obj ekt a
- PhysicsFlooriizradaf i zi | kog poda
2.3.1.2 Grupa CAD Operations
Grupa CAD Operations s adr g i opcije (funkciije) za upravlija
objekata postavljenih na radnu stanicu. Odabi rom bil o koje funkcije o
prozor iznad prozora Layout k o j i ukl juluje polja s odgovarajul
odabrane funkcije. Ta grupa ukl juluje sljedele opcije:
- Intersect i koristi se za izradu objekta koji predstavlja presjek dva objekta
- Substracti koristiseza i zradu objekta koji predstavlja
- Union i koristi se za izradu objekta koji predstavlja uniju dva objekta
- Extrude Surface, Extrude Curve 1 Koristi se za stvaranje 3D objekta na temelju
p o v r ¢engh surfate) ili krivulje (engl. curve)
- Modify Curvei kori sti se za prilagodbu krivulije. Pr

- progi(englnektend)i povel anje krimiulje po tange
- spajanje (engl. join)i povezi vanje vige krivulja u jedn



- projiciranje (engl. project) i projiciranje krivulje na odabranom objektu

- obrnuti redoslijed (engl. reverse) i okretanjer edosl i jeda vige Kkri v
- podjela (engl. split) T dijeljenje krivulje na dva dijela

- rezanje (engl. trim) T smanjenje duljine odabrane krivulje.

2.3.1.3 Grupa Measure
GrupaMeasures adr gi (foprck¢iej e) za razna mjerenja duljin

tolaka u 3D prostoru radne stanice ili objekat
mjerenja u prozoru Output ( K 0 ] i se obilno nalazi i spod prozor
aktivnosti k o Jae gsreu piaz vsragdarvgaij us.| i j edel e funkcije:

- Pointto Pointi kor i sti se za mjerenje udalbektimamost.i [

radne stanice (Slika 2.3.1.6). Nakon odabira te opcije na prozoru Output prikazuje se

tekst AirstPointopa j e potrebno na radnoé¢kest boektdcuy kI i k
koja Ie biti pol etna t o|P&a@En se na projor rOatpuf e u d al
prikazuje tekst ABecond Pointopa j e potrebno klui kmodtkiu miog eam nmo
biti na istom ili nekom drugom objektu k oj a [ e bi ti zavrgna tol
udaljenosti. Potom se na prozoru Output prikazuje rezultat udaljenosti nakon teksta

Mistance:0.

Projects:View3 X |

Output I
Show messages from: | All messages v

i) First Point: [194,31 82,66 300.00]

i) Second Point: [388,43 120.64 300.00]

i) Distance: 197.80mm [194,12 37.98 0.00]
i) First Point:

Slika 2.3.1.6 RobotStudio i zbornik Modeling i Measure 1 Point to Point



Anglei kori sti se za mjerenje kuta izmdg3lka tri tc
2.3.1.7). Nakon odabira te opcije na prozoru Output prikazuje se tekst Airst Point:0pa

je potrebno na radnoj stanici kl i knuti migem
(sredignja) tol ka za mjer enQuiput prikazuge.teksPot om s
MSecond Pointopa je potrebno kliknuti mi gem na drug
ili nekom drugom objektu koja le biti tolka
za mjerenje kuta. Potom se na prozoru Output prikazuje tekst AThird Point:0 pa je

potrebno kliknut:i migem na trelu tolku koja
objektukoja e biti tolka kojom e se zajedno s

kraka za mjerenje kuta. Potom se na prozoru Output prikazuje rezultat izmjerenog kuta
nakon teksta AAngle:a

Projecté:View3 X ’

| Output |
Show messages from: | All messages v
(i) First Point: [312,01 80.70 300.00]
(i) Second Point: [671.48 136.48 463.47]
(i) Third Point: [547.24 -147.62 591.88]
(i) Angle: 46,93deg
i) First Point:

Slika 2.3.1.7 RobotStudio i izbornik Modeling i Measure i Angle

Diameter i koristi se za mjerenje promjera kruga koji se ostvaruyespomo i u tri t ol
na objektima radne stanice (Slika 2.3.1.8). Nakon odabira te opcije na prozoru Output
prikazuje se tekst FirstPointd pa je potrebno na radnoj stani
tol ku objekta koja Ie biti prva ptootulapuz a mj er
prikazuje tekst SecondPointtg pa j e potrebno klikophai mmiggem
biti na i stom il.i nekom drugom objektu koj a
Potom se na prozoru Output prikazuje tekst Ahird Pointtopa j e potrebno kIl i kr
na neku tolku koja moge biti na i stom ili nek



za mjerenje promjera. Na temel ju odabrane tr
izralunat.i promjer i zr al e n dgtpukprikazyja rezulAto t o m s €
izmjerenog promjera nakon teksta ADiameter:a

Project6:View3 X |

(£ @ (=]

[ output |
Show messages from: | All messages v
(i) First Point: [192.60 25.54 300.00]
(i) Second Point: [416,93 118.93 300.00]
(i) Third Point: [561,55 -154,35 568,46]
(i) Diameter: 431,65mm Center: [366,66 -76,46 440 .45]
(i) First Point:

Slika 2.3.1.8 RobotStudio i zbornik Modeling i Measure i Diameter

Minimum Distancei k or i sti se za mjerenje minimalne ud
na radnoj stanici (Slika 2.3.1.9). Nakon odabira te opcije na prozoru Output prikazuje
se tekst Airst Objectopa j e potrebno na radnoj stani ci k

Potom se na prozoru Output prikazuje tekst ASecond Object:0 pa je potrebno kliknuti

mi gem na drkaji gnora hitituglakek od prvog. Potom se na prozoru Output

prikazuje rezultat udaljenosti nakon teksta Mistance:q tekst Aoint on first object:0's
koordinatama tolke s prvog objektMontkonj a | e
second object:dos koor di natama tol ke s drugog objekta
Ako su odabrani objekti prostorno spojeni (presijecaju se), na prozoru Output prikazat

I e s e Abjecis mtersected!d(objekti se presijecaju).



Project6:View3 X |

0d

" 2]

636,11mm
[357,32 252,20 461,91]

Output |

Show messages from: | All messages ;\
(i) First Object: Body of Part_3
(i) Second Object: Body of SpintecTool
(i) Distance: 636,11mm [357.32 -252,20 461,91]
(i) Point on first object: [200,00 100.00 100,00]
(i) Point on second object: [557.32 -152,20 561.91]
(i) First Object:

Slika 2.3.1.9 RobotStudio i zbornik Modeling i Measure I Minimum Distance

2.3.1.4 Grupa Freehand

Grupa Freehand jednaka je i st 0] grupi unutar i z bor rvidjetia

poglavije 2.2.1.4).

2.3.2 Pitanja i zadaci

Esejska pitanja:

1. Opi gite moguinosti izbornika Modeling

2. Opigite postupak preimenovanja kompon

3. Opigite moguinosti funkcije Solid u i

4. Opi gite moguinosti funkci.je Curve u i

5. Objasnite svrhu upotrebe funkcija Extrude Surface i Extrude Curve u izborniku
Modeling.

6. Obj asnite mogulinosti [ nalin upotrebe.

Ho me
enata n:
zborni ki
zborni ki

funkcij



Pitanja s jednim tolnim odgovor om:
1. Funkcija Empty Part u izborniku Modeling koristi se:
a. zaizradu nove komponente bez tijela
b. zaizradu nove komponente s praznim tijelom
c. zaizradu nove standardne komponente

2. Ukojojsemj ernoj jedinici izragavaju koordinate g
pomoiu funkcije Solid?
a. m
b. mm
c. dm
d. cm
3. Zaizradu presjeka dva objekta koristi se funkcija:
a. Union
b. Intersect

c. Substract
4. Zaizradu novog objekta spajanjem tijela dvaju objekata koristi se funkcija:
a. Union
b. Intersect
c. Substract
5. Zaizradu novog objekta oduzimanjem tijela jednog objekta od tijela drugog objekta
koristi se funkcija:
a. Divide
b. Intersect
C. Substract
6. Za mjerenje udaljenosti i zmelu dvije poziciij
a. Diameter
b. Point to Point
c. Point Distance
d. Minimum Distance
7. Koja se funkcija u izborniku Modeling koristi za izradu raznih geometrijskih tijela?

a. Body

b. Geometry
c. Solid

d. Surface
e. Curve

8. Koja se funkcija u izborniku Modeling koristi za izradu raznih geometrijskih krivulja?

a. Body

b. Geometry
c. Solid

d. Surface
e. Curve

2.3.3 Literaturaiizvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2



2.4 1zbornik Simulation

Nastavna jedinica Izbornik Simulation opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku
Simulationt e nal i n i svrhu njihova kotgizporekafjeaeu Pr i k a z
potpoglavljima opisujus | j e grepé: e

1 Collisions i funkcija Create Collision Set

 Configureiopl eni ti opi s SgnulatipneSettipe Stetianhdgic i | e

§ Simulation Controli opl eni t i opi s Ptpy, Bapse, Stopi Résetn k ci j e
f Monitoriopi eni ti opi s /@ Gimgasor, TP Trace nSkopwiatphe

f Signal Analyzeri opl eni t i opi s &ignal pAralyzere Sighal ®ekug, i | e

Enabled, Recordings i Playback
 RecordMovieiopli eni ti opi s RecordSinalatiors RecardAppticatiore
Record Graphics, Stop Recording i View Recording

Cijjenastavne jedinice objasnit inavedengizbartike.) nal i n r

Svthajenastavne jedinice je omoguliti | itaael ju br
nal inu i razl ozi ma k omavedenhog izhommikap oj edi ni h funkci | a
Ova nastavnajedinicad opr i nos i dostizanju sljedeliih

91 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota
T Provest.i simul aciju i o0 t Krajektorjjeaibanja robgpta e g a k a

2.4.1 Osnovni koncepti

Izbornik Simulation (Slika 2.4.1.1) ukljuluje opcije za izradu s/
mogul nosti ma p riopvg setraev | kK @alnij ai jleogi k e rada na r a
simulacije, upravljanje digitalnim i analognim signalima robota te snimanje videozapisa u
izvolLenju simulaciije. | z b o r Collisionsj Cenfiguie,dSimulaionj en u n
Control, Monitor, Sygnal Analyzer i Record Movie.

Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins
= [ simulation Setup T e ~] ¥ Enabled )
P b N = i © ] L | =

-
184 Station Logic ¥ Recordings
L] O Play Reset | /O TP Stopwatch  Signal Signal = % | Record Record  Record

Simulator Trace Analyzer Setup~ ¥ Playback Simulation | Application Graphics

Create
Collision Set
[F]

Collisions & Configure ] Simulation Control Monitor Signal Analyzer Record Movie g

Slika 2.4.1.1 RobotStudio i zbornik Simulation

2.4.1.1 Grupa Collisions

Grupa Collisions sadr @i jednu f Greatec Goflision Sebpoj au)omogul uj e
postavljanje softverskih senzora za provj eru Kkolizije (preklapanij
objekta. Nakon odabira te opcije na prozoru Layout ispod grupe Componentspr i kazat | e s
grupa Collision Sets s definiranim novim elementom, CollisionSet X.Desni m k|l i kom mi ¢
novo formirani CollisionSet prikazat e se skoln
mogu provoditi s odabranim CollisionSetom. Na skolnom prozoModifynal azi

Collision set koja otvara istoimeni prozor (Slika 2.4.1.2) iznad prozoraLayout. Vagni par ame:



na prozoru Modify Collisionsetjesu: pol je za postavljanje velilin
(Near miss), boja kada je ostvareno preklapanje (Collision color) te boja kada su dva objekta
u zoni bliskog nepreklapanja (Near miss color).

ﬂ Home Modeling Simulation Cantrolle
a =] simulation Setup L/

U5 Station Logic '
Create E‘ . Play Pause

Collision Set EI Activate Mechanical Units =

Collisions Configure i Simulatio
IModif}rCcllision set: Collision5et_2 v X -
Active

Mear miss (mm)

0.00 -
Highlight colliding | parts e

Caollision colar -
Mear miss color I:I

Show markup at collision
Detect collisions between invisible objects

Apply Close

F‘aths&TargeE| Tags| La_vout| * X

Slika 2.4.1.2 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Modify Collision set

Novi CollisionSetj og nema postavljene objekte izpasllu KkKoj i
podelementi ObjectsA i ObjectsB prazni. Standardnom funkcijiom pov Il al enj a i i spu
provodi se dodavanje objekata za provjeru preklapanja u CollisionSetu, tako da se u stablu

Componentsk | i knem maggel jeni prvi objekt i odvule ga
provede za postavljanje drugog objekta wu Objec
preklapanju (kolizii),ak ol i zi ja moge nastat.i nakon promjene
se koriste u nekom CollisionSetu. emtmakaprkad [ e se

god se odabrani objekti nalaze u preklapanju (Slika 2.4.1.3 lijevo) ili su blizu preklapanja (Slika
2.4.1.3 desno).

ydy- Miss belween IsoPlate_large_sal and IsoPlale_small_sat

Collision between IsoPlate_lerge sat end IsoPlate_small sat]
[354,99 -124,84 79,98]

Slika 2.4.1.3 RobotStudio i prikazi CollisionSeta



2.4.1.2 Grupa Configure

Grupa Configure s a d opgije (funkcije) za postavljanje simulacije rada robota na radnoj

stanici. Sastojiseod s | j e d e $Simutatioo $etp, Btation Logic i Activate Mechanical
Units.

Funkcija Simulation Setup i koristi se za postavljanje simulacijskog procesa. Ta funkcija
otvara prozor (Slika 2.4.1.4) u novoj kartici u centralnom dijelu softvera uz Project View prozor.
Omogufluje

- postavljanje poletnog stanja simulaciije

- definiranje objekata (robota) i pametnih komponenti (Smart Components) koje 1[e
sudjelovati u simulaciji

- odabirvrstevi rtualnog vremena koj e mo(girme skce)t i VrIem
koristi se kada se u simulaciji koriste pametne komponente (Smart Components) ili
slobodnirad (Freerun) za br zo i zvolenje si snkbrizicahg e koj e

- odabirnal ina izvolLenja simul aci | eingkcycle) iimo g e b |

neprekidno (Continuous).

Project@View1 ‘ Station Logic | Simulation Setup x|

Active simulation scenario: | (SmulationConfiguration) - Projectd  ~| | Add Rename

Settings for scenario
Initial state: | <Mone> ~ | Manage states

Simulated objects
: Settings for IRB120_3_58
Object Smuate
5§ Projects Automatically start exscution of selected tasks when the simulation starts

Controllers Run mode

4 B IRe120.3.58 ® Single cydle

i O Cortiruots
@ Attacher

4 Detacher

@ LineSensor

@ PoseMover Jopen_aripper]

@ PoseMover_2 [close_aripper]

LEE

Virtualtime mode: (@) Time slice () Free un

Refresh

Slika 2.4.1.4 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Simulation Setup

Funkcija Station Logic 1 Kkoristi se za postavljanje logike rada radne stanice. Ta funkcija
otvara prozor (Slika 2.4.1.5) u novoj kartici u centralnom dijelu softvera uz prozor Project View.

Omoguiuje postavljanje raznih objekat a, el emen:
komponenata (Smart Components) t e njihovo melLusobno pOV:¢
aktivacijel/ pokretanja) povezanog el ementa | i me s

radu radne stanice. Slika2.4.1.5pr i kaz uj e pr isigjale FO nk robotu zZabtearanjea
i zatvaranje pneumatske hvatalikes mo g @ i hwatanja predmeta.



[ Projectsiew1 | Station Logic x | s

Design  Compose  Properties and Bindings ~ Signals and Connections

Inputs [+] — - Outputs [+]
£ PoseMover_2 [close_gripper] 4 LineSensor ! Y Attacher
Froperties Froperties Properties
Mechanism (Smart_Gripper_Servo_ ) Start ([0,00 0,00 0.00] mm) Parent (IRB120_3_58_01)
Pose (close_aripper) End ([0.00 0,00 25,00] mm) Flange (Wrist)
Duratian (0.05) Radius (10,00 mm) Child (Base)
110 Signals SensedPart (Base) Mount (False)
Exeaute (0)]--. Executed (0) SensedPairt (0,00 0.00 0.00] mr) Ofiset (10,00 0.00.0.00] mm)
Pause () --- ‘ Executing (0) 1/0 Signals Orientation ([0.00 0.00 0.00] deg)
Cancel (0) -===7------"*»  Paused (0) Active (1) SensorOut (1) 110 Signals
|61 Re120 3 58 Excase (O} - Breated {0}
110 Signal x
2 | Attach
ach
{*PaseMover [open_gripper] KY Detacher
Properties Properiies
Mechanism (Smart_Gripper_Servo_.) Chid (Base)
Pose [n?eﬂjrmnﬂ) KeepPosition (True)
Duration (0.0'5)
110 Signals P Sgnals
Excoute » Exccuted (0]
Execute (0) ... Executed (0) <L /3 ()
Pause (D) - ~__*=» Executing (0)
Cancel () ==+ Paused (0)
Show Bindings [7] Show Connections 7] Show unused  Zoom: Auto Arange

Slika 2.4.1.5 RobotStudio i izbornik Simulation T prozor Station Logic

Na prozoru Station Logic o mogul eno je pomicanje Pwivlh a¢leainana
i s p u gnaaaslpvaom dijelu elementa (Slika 2.4.1.5, oznaka 1). Povezivanje dva elementa

t a k oL provodsfenkciompov ! al enj a pioziiscgwhntiamjng em pokazi va
dijela prvog elementa povezivanja (Slika 2.4.1.5, oznaka 2),k | i k om emirgaaz vl al enj em
povezivanjpdo zavr gnog dijela na dr(8ligao2m.1.8 bzmakae3d).t u po v e
Time | elisealptoistiiranje ili izvolenje drugog el eme
prvom elementu.

Na prozor Station Logic mogui e je dodavat:i el emente desnim
prozora | ime se pr iStka 2.4.5.6¢ s apdijanh koje dogajuorazimervrste
elemenata na prozor Station Logic.c. Opci je na skolnom prozoru grup
elemenata (npr. Signals and Properties, Parametric Primitives, Sensors, Actions,

Manipulators itd.).

Recenthy used

PoseMower

é@ Moves the joints of a mechanism to a

predefined pose

f-.-'\ Detacher
)(:3";. Detaches anattached object
!
L\
J

Attacher
Attaches anobject

LineSensor
8 Detects ifany cbject intersects a line
betweentwo points

Signals and Properties »
Parametric Primitives 3
Sensors 3
Acdtions 4
Manipulators ]
Controller 3
Physics ]
PLC 3
Virtual Reality 3
Other 3

Empty Smart Component
Impaort Library...

848K

Import Geometry..,

Slika 2.4.1.6 RobotStudioi s k o | ni prozor za dodavanje novih elemenata



2.4.1.3 Grupa Simulation Control

Grupa Simulation Controls ad r § i opcije (funkcije) za wupravlja
od | etiri o pPlayi, Paase, Stopui Rdsat.i | e ) :

FunkcijaPlayT oshovno i zvodi postavljenu simulaciiju. P
funkcija ukljul uj eSlkdaddla&) nkeojme gsié nprsitkazfuju kliko
ispod gumba Play.

z

HERD L

Reset (s CP  Stopwatch | 5§
M Simulator  Trace An

Play

Starts simulation This will start RAPID programs, smart
components and physics simulation configured in
SimulationSetup

Sync and Play

Starts simulation, first synchronizing any changed Paths to
RAPID.

Record to Viewer
Start the simulationand record it to a Station Viewer.

g w v'@'*_‘

Slika 2.4.1.7 RobotStudio i izbornik Simulationi padaj ul i Pldyzbor ni k

Osnovna funkcija Play pokr el e simul aciju koja UuUKRARII uj e p
pametnih komponenata (Smart Components) t e si mul acije fizilkog pon
koje je postavljeno na prozoru Simulation Setup. Osim osnovne funkcije Play dostupne su
s | j e flinkdije
- Sync and Play i najprije provodi sinkronizaciju putanja gibanja robota u program
RAPID, a pot om p o Rlayé&djadgzvotlisimutacijii;j u
- Record to Viewer i izvodi simulaciju i snima je u obliku Station Viewer. Po zavrgetk
izvolLenja simulacije otvara se st Savaelssy dni Wi
snimljene si mul aci je na ralunalo koji OsSnoivno nuc
executable).

Funkcija Pause T dostupna je samo dok je simulacija pokrenuta, odnosno dok se simulacija
izvodi i omoguliuje pauziranje rada simulaciije. Nak c
simulacije, potrebno je kliknuti na gumb Play.

Funkcija Stop i dostupna je samo dok je simulacija pokrenuta, odnosno dok se simulacija

i zvodi i omoguluje zaustavljanje rada simulaciije
FunkciaResetioshovno zaustavlja izvolLenje simulaciije
poziciiju simul acij e. Povrh osnovnog resetiranj

mogul nSlilkal#.18 koje se prikazuju kIl i koResemi ga na st



. -
I]\J E E{.F(B ) A
TCP

Reset /O Stopwatch | Signa
- Simulator  Trace Analyz
D\J Reset
Reset the simulation.
Saved States

Save Current State...

Manage States

Slika 2.4.1.8 RobotStudio i izbornik Simulationi padaj ul i Resezbor ni k

Osim osnovne funkcije Reset (Slika 2.4.1.8) dostupne sus | j e flikdije
- Save Current Statei omogul uje spremanje stanja objekat
kako bi se omoguliilo korigtenje sprepmljenog
- Manage States i omogul uj e ot v aStaionjLegic pmamjenour karticu
Compose gdje se mogu vidjeti spremljena stanja.

2.4.1.4 Grupa Monitor

Grupa Monitors adr g i opcije (funkcije) za nadgledanje r
(funkcije): I/0O Simulator, TCP Trace i Stopwatch.

Funkcija I/O Simulator i koristi se za pregled i postavljanje ulaznih i izlaznih signala virtualnog
kontrolera i pametnih komponenata (Smart Components) postavljenih na radnoj stanici.
Odabirom te funkcije desno od centralnog Project View prozora prikazuje se prozor Aodabrani
element] signalso(Slika 2.4.1.9).



IRB120_3_58 signals = =

Select Controller:
IRB120_ 358 1 ] ~
Filter
Device ~ Edit Lists...
Device 1/0 Range
PANEL ~| |15 v
Inputs
AST @| | a2 ()
wtol @] a2 (@)

|

|

| EN1 Q|| EN2 (0]
| Es1 @|| ES2 (@)
|
|
|
|

mant @] maz @]

manrst @[ wanrsz @)

wones @] soFmast (D)

sortesl (@[ userooovio @)

Outputs

wottwe @] | sorraso (@)

|
| sorteso @[ sorteso (D)
| sortsso (|| steocr @)

| stiepcrenk @) steoren @)

| stLeorepenk @[ TesTEM @)

Slika 2.4.1.9 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor za Simulator 1/0

Sadr gaj za [odabranianeime mé retmle nd wi sSelegcaComrgllarth ro j
(Slika2.419,0znaka 1) koja sadrgi sve kontrolere |
na radnoj stanici (Slika 2.4.1.10).

Select Controller:
IRE120_3 58 e

Station Siinals

LineSensor

Attacher

Detacher

PoseMover [open_gripper]
PoseMover_2 [close_aripper]

Slika 2.4.1.10 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor za Simulator I1/0 1 Select Controller

Funkcija TCP Trace i Kkoristi se za postavljanje pregleda putanje gibanja robota u simulaciji.
Odabirom te funkcije lijevo od centralnog Project View prozora prikazuje se prozor TCP Trace
(Slika 2.4.1.11).

[
pan



TCP Trace > X

Robot
IRB 1 ~

Enable TCP Tracel

Primary color: l:l
[] Show stop position | category 0 l:l

Follow moving Workobjects

Clear trace at simulation start
[ Caolor by signal:

Use color scale:

Use secondary color: -

0 nn

.--'-_'_--:
|:| Show events 2 ( 3 Select ever_ltsj'p

Clear TCF traces

1,00

Slika 2.4.1.11 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor TCP Trace

Za ukljulivanjpeifkmalaemjua anje gibanja robota pot
TCP Trace (Slika 2.4.1.11,0znaka 1) ¢émmeupideddsyjeavanj e TGPda f unk
Trace. U osnovnim post avk a mRrimankcblgr (pdstavijemo na bijelwbpje),i | e

Follow moving Workobijects i Clear trace at simulation start. Na dnu prozora TCP Trace nalazi

se opcija Show events (Slika 2.4.1.11, oznaka 2) koja je prema zadanim postavkama

i skl jul ena. N a k o n te ppcie gpgkazujek de jpodon Seleat Fyvents (Slika

24.1.12) . Prozor Select events mogule je oS$likaor i ti k
2.4.1.11, oznaka 3) na prozoru TCP Trace.

Select events ? X

Filter:

m
a
=
&

Signals
4 0] Controller Signals
4 [ 1RB120_3_58
4 || Event Log
@] Common
@] Configuration
@] ConnectedServices
@] Hardware
@1 Intemal
@] 10 & Communication
@] Motion
(@] Operational
@] Process
@] Program
@1 RAPID
@] Safety
@] System
@] User
4 gl 1/0 System
Il Attach
Ll Detach
4 W pRY_1
JLl DRV1BRAKE
JL| DRV1BRAKEFB
JL DRV1BRAKEOK
JL DRVICHAINT
JL DRVICHAINZ
JL] DRVIEXTCONT
JL] DRV1FAN1
Ji] DRV1FANZ

oooooooooogoooooooooooogooogo

Cancel
Slika 2.4.1.12 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor TCP Trace i Select events




Na prozoru Select events moguli e j e ukl juliti ( kBnable)o mg enlaj eknvea |
dogalLaje koji [ e se pr PréjeatVew kadasesimplacima ¢ vmnigapmaozor

Funkcija Stopwatchi ( gt operi ca) kori sti se za mjerenje

simulacije. Odabirom te funkcije desno od centralnog prozora Project View prikazuje se prozor
Stopwatch (Slika 2.4.1.13).

pr

Stopwatch

X

G\D Stopwatch_1 »
Mame: Stopwatch_1

Start Trigger: | Simulation Start V
End Trigger: | Simulation Stop V
Count: 0

Total Time: 0

Average Time: 0

Slika 2.4.1.13 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Stopwatch

Na prozoru Stopwatch mogul e Ngme) ,p oocsktiadvai | Stap on|aezti kva
Trigger) t e oki daStopZrgem gefTe&k oler, mogule je postavit
na gumb Add (Slika 2.4.1.13,0znaka 1) | ime ie se ispod postoj e
gtoperica s istim mogulinostima za postavlijanje.

2.4.1.5 Grupa Signal Analyzer

Grupa Signal Analyzer s adr ¢ i opcije (funkciije) za postavlj
robota. Sastoji se od nekoliko opcija (funkcija): Signal Analyzer, Signal Setup, kvalica
Enabled, Recordings i Playback.

Funkcija Signal Analyzer i koristi se za prikaz i analizu signalnih podatakat i j ekom i zvol el

simulacije. Odabirom te funkcije pokraj prozora Project View u novoj kartici prikazuje se prozor
Signal Analyzer (Slika 2.4.1.14).



J Project@View1 er X | -

Recorffing: | Recording-45 1 ~ 7)1} Autoscale| | Snaptopeint |- Showguides .M Showpoints Amangew E Tim | @), Zoomin (5, Zoomout _
4 Analog Signals 2 4 Analeg Signals 3
=~ "

J2

)

J3
| ert -50

J5 14

. E 03

4 Digital Signals E
W Attach
W Detach .
| ES1 4 Digitzl Signals
Il ES2

4 Events

. Target Changed
Toel Changed

@ Workobject Changed

’ Common
Ciperational
(> System r T T T
. Hardware 00:00:00 00:30:00 01:00:00 01:30:00
|
Slika 2.4.1.14 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Signal Analyzer
Na prozoru Signal Analyzer moguli e j e odabr ati zaodabnlsemkewmda si g

p a d aempdpisu Recording (Slika 2.4.1.14, oznaka 1). Prozor se sastoji od dva dijela. Na
lijevoj je strani popis svih signala podijeljenih u grupe analogni (Analog Signals), digitalni

(Digital Signals) i dogalaji (Events). Svaku gr.
signali grupe) iliprog i r i t i (l'ime se vide svi signal. grupe
grupe (Slika2.4.1.140znaka 2) . Svaki signal grupe mogul e |j
pozicioniranjem pokazivala miga pre - .Smdsabranog
signala koji nemaj u p‘ﬁ,’_)ka)ziandeprpekrkiageimd mlao d(e s
Na desnoj strani prozora prikazuju se statusi odabranih signala s lijeve strane, at ak ol er su

odvojeni uUu spomenute grupe koje se na isti nal il

prog i rSilika 2.4.1(14, oznaka 3).

Funkcija Sighal Setupi kori sti se za postavljanje signala kc
simulacije. Odabirom te funkcije pokraj prozora Project View u novoj kartici prikazuje se prozor
Signal Setup (Slika 2.4.1.15).



Project@:View1 ‘ Signal Setup x|

Signals

Sources

a ] Controller Signals
4 [ |Re120_3 58

isipgular Velocity
#d Angular Ve
#d Angular Velocity

4 ;J Event Log e
&1 Common #d Angular Velocity
G Corfiguration #d Angular Velocity
@ ConnectedServices #d Angular Velocity
@] Hardware #d Angular Velocity
@] Intemal #d Angular Velocity
©1 10 & Communication #d Angular Velocity
@] Motion £ Angular Velocity
@ Operational #d Angular Velocity
@] Process #d Angular Velocity
@] Program g AST
@ RAPID I ASZ
G Safety I Atach
GH System i AUTO1
@] User I AUTOZ
4 & 10 System i Cancel
2 Attach I Cancel
I Detach #d CategoryD Stop Distance J1
4 3 DRV 4 Category{ Stop Distance J2

#d CategoryD Stop Distance J3
i~ Categoryl Stop Distance J4
#d CategoryD Stop Distance J5
i~ Categoryl Stop Distance J6
g CategoryD Stop Position J1
i~ Categoryl Stop Position JZ

1L DRVIERAKE
I DRVIBRAKEFBE
I DRVIBRAKEOK
I DRVICHAIN1
M DRVICHAINZ
I DRVIEXTCONT
1L DRVIFANT

KRR R R R E R E R EE

Source

Smart Component SignalsiLineSensor70 Syslg
Smart Companert Signals'\Line Sensor'l/0 System
Physics'\Rigid Objects'Base
Physics\Rigid Objects\Diwn Eine
Physics'\Rigid Objects‘HandBase
Physics'\Rigid Objects'\Link 1
Physics'\Rigid ObjectsLink2
Physics"\Rigid Objects'Link3
Physics'\Rigid Objects’Link4
Physics"\Rigid Objects'Link5
Physics'\Rigid Objects'Link6
Physics"\Rigid Objects’\UpFinger
Physics'\Rigid Objects\VacuumOne

Physics"\Rigid Objects Vacuum Two

Controller Signals\/RB120_3_58\/0 SystemPANEL

Controller Signals%/RB120_3_58\/0 System.PANEL

Controller Signals\/RB120_3_58\1/0 System

Controller Signals\|RB120_3_58\1/0 System\PANEL

Controller Signals\/RB120_3_58\/0 SystemPANEL

Smart Componert Signals\PoseMover [Pose zatvoreno]\/0 System

Smart Companert Signals'\PoseMaver_2 [Pose otvorena]'l/0 System

Controller Signals\|RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation‘Category0 Stop Distanc:
Controller Signals\|RBE120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation®\Category0 Stop Distanc:
Controller Signals\|RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation‘Category0 Stop Distanc:
Controller Signals%/RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation"Category( Stop Distanc
Controller Signals\|RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation‘Category0 Stop Distanc:
Controller Signals%/RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation"Category( Stop Distanc
Controller Signals\/RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58_ 01]\Stop Estimation*Category0 Stop Position

Controller Signals/RB120_3_58\Mechanical Units\ROB_1 [IRB120_3_58__01]\Stop Estimation“Category Stop Position

Slika 2.4.1.15 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Signal Setup

Prozor Signal Setup na lijevoj strani prikazuje stablastu strukturu svih signala robota. Stablo

je mogulie filtrira
stablujemogul e ukl juli
(Slika 2.4.1.15,0znaka 2) .
napopisupri kazuj u se
koji element se signali odnose).

Kval Enadedi kor i st S

ti upi sSearch (Slike 2M.1t15, azga&an1d. ¢

ti il skl juliti s iingludea | e
Ovisno o ukljulenim

nazi vi signal a i el ement
e za ukljulivanje i

u k| j ysgniengase sve promjene statusa svih odabranih signala.

Funkcija Recordings i koristi se za pregled snimki rada signala. Odabirom te funkcije desno
od prozora Project View prikazuje se prozor Recordings (Slika 2.4.1.16).

Slika 2.4.1.16 RobotStudio

Recordings > X
Name Started Length
Recording-62 | 13.7.2023. 21:05:25 [ 01:10:48
Recording-61 | 13.7.2023. 21:04:35 [ 01:10:48
Recording-60|27.6.2023. 0:46:17 |01:38:00
Recording-59 | 27.6.2023. 0:45:26 |01:38:00
Recording-58 | 27.6.2023. 0:44:42 (01:38:00
Recording-57 | 27.6.2023. 0:44:04 [01:38:24
Recording-56 | 27.6.2023. 0:43:17 | 00:49:12
Recording-55%| 27.6.2023. 0:42:39 |00:00:24
Recording-54 | 27.6.2023. 0:40:43 (01:34:00
Recording-53|27.6.2023. 0:40:22 [01:34:24
Recording-52 | 27.6.2023. 0:35:43 [01:34:24
Recording-51|27.6.2023. 0:35:47 [01:34:24
Recording-50| 27.6.2023. 0:35:18 [01:02:24
Recording-45 | 27.6.2023. 0:34:57 [01:36:24
Recording-48 | 27.6.2023. 0:34:12 [01:36:48
Recording-47 | 27.6.2023. 0:33:53 [01:37:12
Recording-46 | 27.6.2023. 0:26:27 |01:36:48
Darnrdina ARl 27 £ 9072 N24-87 [nd.22.40

T izbornik Simulation i prozor Recordings

nazi
za

V

signal i ma

(ur e

i skl juliv;



Na prozoru Recordings prikazane su sve snimke. Svaka snimka ima svoj naziv, datum i
vrijeme pokretanja i duljinu trajanja. Dvostrukimk | i kom mi ga na odabranu sn
prozor Signal Analyzer koji prikazuje statuse signala odabrane snimke.

Funkcija Playback T k or i st i se za ponovno i revunktigmpod sni mk
prozora Project View u zasebnoj kartici (pokraj prozora Output) prikazuje se prozor Recording
Playback (Slika 2.4.1.17).

ing Playback |

ts in the selacted recording 2re played back Other simulation events are notincluded

me: 000220712 Stopdelay 0 ms

Show robots in stop position  00:00:00 00:10:00 00:20:00 003000 004000 00:50:00 01:0000 01:1000 012000 0130:00

ategory
] Category 1 P Fizy 4l stepback | | P Step forward ‘{{Gummn‘ Rese! ‘E}q}manlmsmn ‘ ‘Swepﬁmlume ‘

Measurements
Enable measurement on stop position graphics [ ] Click on rabet, tool or tooldata to measure stop distance [ ] Use stop position in collision detection

Slika 2.4.1.17 RobotStudio i izbornik Simulation i prozor Recording Playback

2.4.1.6 Grupa Record Movie

Grupa Record Movie s adr ¢ i opcije (funkcije) za izradu vi
opcija (funkcija): Record Simulation, Record Application, Record Graphics, Stop Recording i
View Recording.

Funkcija Record Simulation 7 koristise zas ni manj e si mul acenglevideo vi deoi
clip) . Snimanje I e zapoleti kada Playe pmakrearda diemuklaa
simulacija izvede ul ebii pemlersu dbliku mpé daeteke kojaesé a k

osnovno nalazi u mapi korisnika Videos (npr. C:\Users\Korisnik\Videos).

Funkcija Record Application i koristi se za snimanje aplikacijskog prozora softvera

Robot Studi o uSnviindaenojies jied azkapoltetfiukkdc kjom imi graajnat
snimanje ne zaust avi StopRetodaling. miVg a e ol agsitisprénkjgni j u

u obliku datoteke mp4 koja se osnovno nalazi u mapi korisnika Videos (npr.
C:\Users\Korisnik\Videos).

Funkcija Record Graphics i koristi se za snimanje prozora Project Viewu vi deoi sj el a
Snimanje I e zapoltetfiukkdikjom imitgraajnat [ e dok se s
mi ga na StopRecarding.u Vi d e oliesitj spréndjdn u obliku datoteke mp4 koja

se osnovno nalazi u mapi korisnika Videos (npr. C:\Users\Korisnik\Videos).

Funkcija Stop Recording i koristi se za zaustavljanje snimanjavi deoi sj el ka pokr
funkcijama Record Application ili Record Graphics ili za prijevremeno zaustavljanje snimanja
videoi sjel ka p o kReenm Simuwagon.f unkci j om

Funkcija View Recordingi k or i sti se za pregled posljednje sn
te funkcije pokreie se ongph(@aopdracipkonesydtagudwinddws d at ot e
obilno je to program Reproduktor medijskih sadrg
snimka (videoisjelak). S v ee s lnasmkne pogtavijersbjerapi sj el ci
(npr. C:\Users\Korisnik\Videos).



2.4.2 Pitanja i zadaci

Esejska pitanja:

1. Opi gite moguinosti. izbornika Simulation
2. Objasnite nalin i Ssvrhu upotrebe funkcije Cre
3. Opi gite mogulnost.i i svrhu upotrebe funkciije
Simulation.
4 Opi gite moguinosti i svrhu upotrebe funkcije
5. Objasnite razliku izmelLu funkcija Play i Sy n
6. Objasnite rezultat upotrebe funkcije Record to Viewer u izborniku Simulation.
7. Objasnite razliku izmelLu funkcija Record Si mi
Graphics u izborniku Simulation.
itanja s jednim tolnim odgovor om:
1. Za pokretanje simulacije u izborniku Simulation koristi se funkcija:
a. Start Simulation
b. Play
c. Start
2. Zaizradu mp4 videoformata datoteke simulacije koristi se funkcija:
a. Record Simulation
b. Create Simulation
c. Make Simulation Video
3. Zaizradu mp4 videoformata datoteke simulacije za aplikacijski Project View prozor
koristi se funkcija:
a. Record Simulation
b. Record Application
c. Record Graphics
4. Za pregled posljednje snimke (videoisjelka) |
a. Display Last Recording
b. View Recording
c. Show Recording
5. Koja se funkcija izbornika Simulation koristi za postavljanje konfiguracije simulacije?
a. Simulation Setup
b. Simulation Configuration
c. Station Logic
6. Koja se funkcija izbornika Simulation koristi za postavljanje dizajn logike rada radne
stanice?
a. Simulation Setup
b. Simulation Configuration
c. Station Logic
7. Koja se funkcija izbornika Simulation koristi za mjerenje vremena rada simulacije?

a. Measure
b. Stopwatch
c. Recordings



2.4.3 Literaturai izvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2



2.5 Izbornik Controller

Nastavna jedinica Izbornik Controller opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku

Controllert e nal i n i svrhu nji hova ko navegdanagrzpoanika Pr i k a z

te se u potpoglavljima opisujus | j e grapé: e
T Accessi opli eniti opi s @ddCpnroller, &kequiest Mkite Agcess i
Release Write Access

§ Controller Tools i opl eni ti opi s (drestamp Sackupe EvéntshHide i | e

Transfer, FlexPendant, Online Monitor, Signal Analyzer Online, i Jobs

f Oioplieniti opi s InputsiQutputsti 18 Ehgieerikgc i | e

f Configurationiopi eni ti opi s Cgnfigurpten, toad Parameters, Bgvee
Parameters, Properties, Installation Manager, Conveyor Tracking, Integrated Vision i
Collision Avoidance

§ Virtual Controlleriopi eni ti opi s Operating Modé¢, @peratar Window,j e

Motion Configuration, Task Frames i Change Options
f Transferiopi eni ti opi s Gg®ffinereateReltiom ilOpen Redation.

Cijjenastavne jedinice objasnit inavedengizbartike.) nal i n r
Svrhajenastavne jedinice omogulit:i |l itatelagou brz i
nal i nu i razl ozi ma k omavedenog izommikap oj edi ni h funkcij a
Ova nastavnajedinicad opr i nos i dosti zanjius ksdda dwelidr
9 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota )
f Objasniti nalin izrade i vralanja par amet
f Opisati zajednil ke parametre virtualnog r
kontrolera
Ovanastavna jedidoprinosiid akoilLzanj u sl jedelinh
T Primijeniti razlilite memorije i formate
f Pokrenuti automatski nalin rada na indust
T lzvrgiti preuzi manje programskog modul a i

2.5.1 Osnovni koncepti

Izbornik Controller (Slika 2.5.1.1) ukl jul uje opcije za wupravljanje
kontrolera, privjeska za ul enj odijelen j&wmekolikg ur aci |j

grupa: Access, Controller Tools, I/0, Configuration, Virtual Controller i Transfer.

© OBL% @8 @ g @ § - Brr &2 328

Slika 2.5.1.1 RobotStudio i izbornik Controller



2.5.1.1 Grupa Access

Grupa Accesss ad r ¢ i e (bpeije)ka pogtavljanje kontrolerat e zauzi manje il 0
prava za snimanje (spremanje) na rAddGanteollei, kontr
Request Write Access, Release Write Access i Authenticate.

Funkcija Add Controller s | o ¢ e n&lika 2.5.1.2) od nekoliko podfunkcija: One Click
Connect, Add Controller, Add Controller from Device List te Start Virtual Controller.

Add Raguest Release Authenticate | Res
Controller = te Access te Access i

L —
F
»

i One Click Connect...
#*] Connect to the management port ofa contraller,

Add Controller...

[
E;I: Add available contrallers onthe network
—
Add Controller from Device List

Start Virtual Controller...
l..- Start and connect to a virtual contraller.,

Recent Controllers

Slika 2.5.1.2 RobotStudio i izbornik Controlleri p ad aj ul i Add @obtmltem i k

Funkcija One Click Connect (unutar funkcije Add Controller)i zvodi se kli kom mi ¢
funkcije il i kIl i 8lika®.5 in2, gzeakarlposngvoe funiciie AdidiContrfller.

Ta funkcija omoguiuje direktno povezivanje (spaj
(LAN). Ralunalo treba imat:.i I P adresu u rasponu

Funkcija Add Controller (unutar funkcije Add Controller)y omogul uje povezivanj
s robotskim kontrol er om d eéedunkeij prikanujerse prozor &dg i . Oda
Controllerk oj i pri kazuje sve dostupne robotske kontro

Funkcija Add Controller from Device List (unutar funkcije Add Controller) omogul uje
povezivanje (spajanje) s robotskim kontrolerima koji su dostupninapopisuur el aj a. Odabir
te funkcije prikazuje se prozor Connect Controllerk oj i pri kazuj e sve dostupr

Funkcija Start Virtual Controller (unutar funkcije Add Controller) omogul uj e ipovezi:
pokretanje virtual no@dadramté funkdijeeprikazujs se prazoruStad | a
Virtual Controller (Slika 2.5.1.3).



Start Virtual Controller ? >
Location:
C:MUsers* Korsnik \Documents' Robat Studio ' Witual Controllers o
Virtual Cantrollers: Manage...
Cortroller name - Media
IRB5Z_120_1 FobotWare 6.15.01.00
IRB5Z_120 FobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58_1 RobotWare 6.15.01.00
IRE120_3_58 2 FobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 3 RobotWare 6.15.01.00
IRE120_3_58 4 RobotWare £.15.01.00
IRE120_3 58 5 RobotWare £.15.01.00
IRE120_3 58 & FobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 7 FobotWare 6.15.01.00
IRB120_3_58 FobotWare 6.15.01.00
Options
[] Reset controller (l-start)
Local login
[] Handle Write Access automatically
Cancel

Slika 2.5.1.3 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Start Virtual Controller

Funkcija Request Write Accessomoguil uj rabt payae

zZza pisanje

kontrol eru.

A ksaftverona RabotZudio nema pravo pisanja na robotskom

(aguri

kontroleru, nele biti mogule

kontroleru.

Funkcija Release Write Access omogul uj e

ot pugtanje

postavljanje post

prava pi s

robotskom kontroleru. Obil no se ova funkcija ko
prava pisanja na robotskom kontroleru.

2.5.1.2 Grupa Controller Tools

Grupa Controller Toolss adr ¢ i funkcije (opcije) za rad s rob

Grupa
Signal Analyzer Online i Jobs.

Funkcija Restart | e

s a d r Restarf, Baoklip; Evenes, File Transfer, FlexPendant, Online Monitor,

s | Slike A.21.4) od nekoliko podfunkcija: Restart (Warmstart),

Reset system (I-start), Reset RAPID (P-start), Start Boot Application (X-start), Revert to last

auto saved (B-start), Cold start (C-start), te Shutdown.



O)E @ % @

Resta Backup Ewvents File FlexPend

) | Restart (Warmstart)

Reset system (l-start)
Reset RAPID [P-start)

;dj Shutdown

Slika 2.5.1.4 RobotStudio i izbornik Controlleri padaj ul i Restatb or ni k

Funkcija Restart (Warmstart) (unutar funkcijeRestart) i zvodi se kli kom mi ga
il k1 i k gomiji did (§lika 215.4.4 oznaka 1) osnovne funkcije Restart. Ta funkcija
omoguluje ponovno pokretanje robotskosgendkonnt rol er
pokretanja sve postavke i stanja kontrolera ponovno aktivirati.

Funkcija Reset system (lI-start) (unutar funkcije Restart) omoguluje ponovno p
robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera), a | i pritom se briRABIDProgram
kontrolera i postavke kontrolera te se vralaju t

Funkcija Reset system (P-start) (unutar funkcije Restart) omoguluje ponovno p
robotskog kontrolera (ili wvirtual nog RAPIDsr ol er a)
kontrolera te ostaju sve postavke kontrolera.

Funkcija Start Boot Application (X-start) (unutar funkcije Restart) omoguluje pono:
pokretanje robotskog kontrolera i pokrel® se apl
funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Revert to last auto saved (B-start) (unutar funkcije Restart) omogul uj e pono:
pokretanje robot sk aupmatski spremlehoetange robotskog kohtralera.
Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Cold start (C-start) (unutar funkcije Restart) omoguluje ponovno p
robotskog kontrolera, br i ge ahpbersuitanj e sustava te pokrelie a
robotskog kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Shutdown (unutar funkcije Restart) o mo g g & § ¢ mlotskog kontrolera (ili

virtualnog kontrolera).

Funkcija Backup s | o g je (Sika 2.5.1.5) od dvije podfunkcije: Create Backup i Restore
Backup.



B = O

o) =| =

Backup| Events File FlexPendant Online
- Transfer T Monitor

Create Backup...
Create a controller backup.

s
0

Restore Backup...
Restore a system from backup.

Slika 2.5.1.5 RobotStudio i izbornik Controlleri padaj ul i Backapb or ni k

zvodi s e

n

Funkcija Create Backup (unutar funkcije Backup) i
kli kom mi ga
stanj a

kli kom miga

Blika 2¢.4.5, mnaka IJ bsoovng funkcije Backup. Ta funkcija

postavki i progr ame

omogul uje

spremanj e

kontrolera) u sigurnosnu kopiju te se pritom otvara prozor Cr eat e Back (Sfka fr om &
2516) na kojemu | e omog u isigumasnekapiei(Sika 2.51n6j, cznakma z i v a
1), odabir lokacije (mape) u k ¢Slika25.1e6, ognaka 8)per e mi t i
opcij a (Backup toiarchivg file (Slika 2.5.1.6, oznaka3)k oj a omoguli uj e spr e

sigurnosne kopije u obliku arhive A tda r

Create B om IRB120_3_5 ? >
_B_q;h.lp-hhmcf ———
((RB120_3 58 BACKUP_ 20230713 1 D |
R
Location:
¢ 'SLIsers\Korisnik\Documents\Hobc:dStudio\Projects\ProjectB\User Files 2 __:::> vl
Awailable backups:
Backup name System name RobotWare version
IRB120_3_58_BACKUP_2023-07-15-druga tar IRB120_3_58 6.15.01.00
IRB120_3_58_BACKUP_2023-07-19 IRB120_3 58 6.15.01.00
Only restore backups from trusted sources
Optiooe
Backup to archive file 3
Cancel

Slika 2.5.1.6 RobotStudio i izbornik Controller i prozor

Sigurnosna kopija sadrgi sve

programa RAPID s kontrolera (Slika 2.5.1.7).

Create Backup

podat ke o postavkar



» ThisPC » Documents * RobotStudio » Projects * Projectd » UserFiles » IRB120_3_58 BACKUP_2023-07-19 =

~

[ Mame
BACKINFO
HOME
RAPID
SYSPAR
e systerm.xml

Slika2.5.1.7Sadr ¢ a|j

% % %%

Funkcija Restore Backup (unutar funkcije Backup)

Date modified Type Size

23, 21:11 File folder
23, 21:11
23, 21:11
23, 21:11
23, 21:2 Microsoft Edge H..,

File folder
File folder
File folder
1KB
kopije

sigurnosne

omoguluje vralanje

kopije na robotski kontroler (ili virtualni kontroler) te se pritom otvara prozor Restore from

Backup (Stka2.5%1.8) na koj emu |
sigurnosne kopije (Slika 2.5.1.8, oznaka 1) te popis sigu

e omogulen odabir |
rnosnih kopija u odabranoj mapi (Slika

2.5.1.8, oznaka 2). KIl'i kom miga na ¢ e lpjowd se odabirgsigurnosne n u
kopije za vralanje na kontroler
Restore from Backup to IRB120_3_58 ? *
Backup Mame:
[IRB120_3_58_BACKUP_2023-07-13-duga tar |
Location. —
“\Users'Korisnik \Documents'\Robot StudioProjects \Project 9 User Files 1 —) v|
. JE——
Availabie BasRTET—
Backup namg System name bt Ware version

RP:20 3 58 BACKUP 2023-07-19-druga tar
RB120_3_58_BACKUP_2023-07-19

IRB120_3 58
IRB120_3_58

6.15.01.00
£.15.01.00

Only restore backups from trusted sources
Cptions

Include Cortroller Settings Include Safety Settings

Cancel

Slika 2.5.1.8 RobotStudio i izbornik Controller 1

FunkcijaEventsomogul uj e pri kaz
funkcijeu podr ul jProjeg View krazeraotvara
na kojemu su prikazane

sve

prozor Restore from Backup

(pd cad aebmekpagolark. Odabironots t i
se novi prozor Events (u obliku kartice)
a Rlikai2b.h.9).s t i koj e |

S

(0]

e

t ar
k ac

kop

k o



Projectgifiewl | IRB120_3_58 (Statiom) X |

Events X

Filter Event list Ewent log

Category: | Commen e Auto update [ Log to File

Text | Refresh || Save. |

Type Code Title Category Seq. Mumber  Date and Time

Information 10053 Regain ready Operational 566 266.2023. 23:17:58
Information 10052 Regain start Operational 565 26.6.2023. 23:17:58
Information 10143 Program Pointer moved to routine  Operational 564 26.6.2023. 231767
Information 10063 Module has been edited Operational 563 2662023 231757
Information 10002 Program pointer has been reset Operational 562 26.6.2023. 231757
Information 10122 Program stopped Operational 561 2662023 23:16:63
Warning 50024 Comer path failure Motion 560 26.6.2023. 23:16:562
Information 10151  Program started Operational 553 2662023 23:16:48
Information 10053 Regain ready Operational 558 2662023 23:16:48
Information 10052 Regain start Operational 557 26.6.2023. 23:16:48
Information 10149 Program Pointer moved to routine  Operational 556 26.6.2023. 23:16:48
Information 10002 Program pointer has beenreset Operational 555 26.6.2023. 22:16:48
Information 10122 Program stopped Operational 554 26.6.2023. 23:16:43
‘Wwarning 50024 Comer path failure Motion 553 2662023 23:16:43
Information 10151 Program started Operational 552 26.6.2023. 23:16:39
Information 10053 Regain ready Operational 551 26.6.2023. 23:16:39
Information 10052 Regain start Operational 550 266.2023. 23:16:38
Information 10143 Program Pointer moved to routine  Operational 543 26.6.2023. 23:16:38
Information 10063 Module has been edited Operational 548 2662023 23:16:38
Error 40160 Emrors in RAPID program Program 547 266.2023. 231558
Information 10063 Module has been edited Operational 546 2662023 23:15:58
Information 10063 Module has been edited Operational 545 26.6.2023. 23:15:58
Information 10040 Program loaded Operational 544 2662023 23:15:58
Information 10040 Program loaded Operational 543 2662023 23:15:58
Information 10011 Motors ON state Operational 542 26.6.2023. 22:15:36
Information 10010 Motors OFF state Operational 541 26.6.2023. 23:15:35
Information 10017 Awtomatic mode confirmed Operational 540 2662023 23:15:35
Information 10016 Auwtomatic mode requested Operational 533 26.6.2023. 23:15:35

Slika 2.5.1.9 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Events

Na prozoru Events svi dogalsmjizvngepkbaahkii popopatdin
su kao informacije (Information) , dogalaji na gut o] pozadini o
(Warning) , a dogalaj.i npaedstavijgjlepogorj e gHoer)a(d i n i

Funkcija File Transfer o mogulipujig enos datoteka i mapa i zmelu
kontrolera. Tajef unkcija omoguiena kada je ralunal o spoj
robot ski kontroler ili kada je ralunalo direktn
kontrolera te kada ralunal o i maafynkcimwijedoptipgaanj a n a

za virtualni kontroler.

Funkcija FlexPendant s | o ¢ @ n(%lika 2.5.1.10) od nekoliko podfunkcija: FlexPendant
Viewer, IRC5 FlexPendant, OmniCore FlexPendant te ScreenMaker.



-

@H|m 4 I

FlexPendant

Online Jobs

Monitor

Signal Analyzer
Online -

Ep

Developer

FlexPendant Viewer

Display

R ntroller

IRCS FlexPendant
Startthe Virtual FlexPendant.

OmniCore FlexPendant
Start the OmniCore FlexPendant app

ScreenMaker
Create IRCS FlexPendant applicatiors.

Slika 2.5.1.10 RobotStudio i izbornik Controlleri p ad aj u i i FlexPemhdant ni k

Funkcija FlexPendant Viewer (unutar funkcije FlexPendant) o mo g u | prikpzeprozora

privjeska

za ulenje

nije dostupna za virtualni kontroler.

S

robotskog

Funkcija IRC5 FlexPendant (unutar funkcije FlexPendant) i

funkcije ili

k o nt rTafunkcijaa

zvodi se kil

k1 i Bl&an2.5mil0gocanaka ) oghavneriunkcije BléxBendant.

Ta funkcija otvara nezavisan program (engl. task) (Slika 2.5.1.11) izdvojen iz prozora softvera

stvarni

Enable

n T
- 05

&7

Hold To'Run

Robot Studi o te ima izgled kao
kontroler.

— Auto Motors On

=V @é PROFESOR-PC Stopped (Speed 100%) ¥ x
% Production Window : <No named program> in T_ROB1/Modulel/Path_30
3 CONST robtarget Target 40:=%*;
4 CONST robtarget Target 50:=%*;
5 CONST robtarget Target 60:=%*;
6 CONST robtarget Target 70:=%*;
7 CONST robtarget Target 20:=%*;
B PROC Path_30()
9= PulseDO Detach;
10 MoveL Target 20,v50,z10,Servo\WObj:=wobj0;
11 MoveL Target 30,v50,fine, Servo\WObj:=wobjo0;
12 WaitTime 1;
13 PulseDO Attach;
14 WaitTime 1;
15 MoveL Target 40,v50,z20,Servo\WObj:=wobj0;
16 ENDPROC

Load PP to Main Debug -
Program...

Slika 2.5.1.11 RobotStudio i izdvojeni prozor FlexPendant

na ko

kom mi

(fizilki)



Funkcija OmniCore FlexPendant (unutar funkcije FlexPendant) omoguiuje pokre
OmniCore FlexPendant programa (aplikacije). Ta je funkcija dostupna kada je postavljen
robotski softver RobotWare 7.0.

Funkcija ScreenMaker (unutar funkcije FlexPendant) 0 mo g otVarafjes nezavisnog

programa (engl. task) ScreenMaker (Slika 2.5.1.12) izdvojenog iz prozora softvera
RobotStudio k o j i omoguluje izradu sul elZaaad praigramana pr i v
ScreenMaker potreban je dodatak FlexPendant SDK koji je dostupan na web-stranici
https://developercenter.robotstudio.com.

ey - Screenhlaker
File ScreenMaker & 9
[ ~ — 11 = == - - | T
w | (@ H = [ & | g1 N |8 5w k%«
D = & = B B2 |$ L—: L—: = =T
MNew Open | Properties Save 5ave As | Screen Application | Build | Connect Deploy tua . . Screeniaker
T Variables T FlexPendant | % = Doctor
Project Add Build Controller Arrange Diagnosis
5S¢ Mak | ¥ X Manualx| Settings Supervise Mid b+ | Plopellies‘ > X TooIBoxl ¥ X
-~ ~ || [+) Al Contrals
L - ' .
E} Project 'ScreenMaker_1 Blanual Functions —— -
B A + ActionTrigger
[m— (CESIVA |
=2— | Manual il BarGraph
[m— Button
o= | Seftings Keep buttons pressed CheckBox
. ==
EE Supervise =% ComboBox
Forward ':> |- CommandBar
[ m—
2= | MainScreen (main) “£ ConditionalTrigger
&7 ControllerModeStatus
Backward <::|
bl DataEditor
Eﬁ Graph
w GroupBox
Run Routine R @ Led
E3 ListBax
it NumEditor
v t2 NumericUpDi
a S 3 NumericUpDown
— [} Panel
| Oulpull ¥ X
3
Message 2 PictureBox
i) Screen ‘Manual' loaded. ® RadioButton v
1) Screen "Settings’loaded
1) Screen "Supervise' loaded. z] Common Controls
1) Sereen "MainScreen’ loaded. [+] Container Cortrols
[+] Controller Controls
[+] Third Party Controls
< > ] Widaets

Screen ‘MainScreen’ loaded.

Slika 2.5.1.12 RobotStudio i izdvojeni prozor ScreenMaker

Funkcija Online Monitoromogul uj e pri kaz rada r obaftunkcijaspoj enc
omoguliuje 3D pogled na robota i njegovo gibanj
virtualne kontrolere.

Funkcija Signal Analyzer Onlineomogul uj e upr avl j ansigealatigkeme gl ed i
rada robot a. F u(Blikac2i5j1.43) ijsastojissé ad ekaliko podfunkcija: Signal
Setup, Start Recording, Stop Recording, Signal Analyzer Online te Recordings.



Ca g R i

Signal Analyzer| Jobs Inputs/
Online = QOutputs Englneerlng

Signal Setup

Start Recording

S5top Recording

Signal Analyzer Online
=% Displayand analyze signal data.

l_J 7] Recordings
A . .
M Organize saved signal data.

Slika 2.5.1.13 RobotStudio i izbornik Controlleri p ad aj ul i Signa Analyzer Driine

Funkcija Signal Setup (unutar funkcije Signal Analyzer Online) o mo g u |pasja#janje

signala koji e se spremiti t i TJTadukkoijmnijedostypead el e g s

na virtualnim kontrolerima.

Funkcija Start Recording (unutar funkcije Signal Analyzer Online) koristi se za pokretanje
snimanja signala kontrolera u radu robota. Ta funkcija nije dostupna na virtualnim
kontrolerima.

Funkcija Stop Recording (unutar funkcije Signal Analyzer Online) koristi se za zaustavljanje
snimanja signala kontrolera u radu robota. Ta funkcija nije dostupna ako snimanje nije
pokrenuto.

Funkcija Signal Analyzer Online (unutar funkcije Signal Analyzer Online) izvodi se klikom
mi ga na naziv funkcij e Siikh2.5.1kl8, bzkakad) asriovnafunkcge
Signal Analyzer Online. Ta se funkcija koristi za prikaz i analizu signalnih podataka tijekom
rada robota. Odabirom te funkcije pokraj prozora Project View u novoj kartici prikazuje se

gornji

prozor Signal Analyzer Online. Ta j prozor i ma i st e SigwlAnalyzeoza t i kao

simulacije (vidi poglavlje 2.4.1.5).

Funkcija Recordings (unutar funkcije Signal Analyzer Online) koristi se za pregled snimki
rada signala robota. Odabirom te funkcije desno od prozora Project View prikazuje se prozor
Recordings. Ta j prozor i ma i st e mRecgrdigs zassimulacijk 4vidli
poglavlje 2.4.1.5).

prozo.

FunkcijaJobspost avl ja dodat nilobs (Slika25.0.14) kdj ee | jeememmogul e
upravljanje (stvaranje, p r)iposkwmakohotaa n j e, provjer a



O] W9 -4 - = Jubs

ﬁ Home Modeling Simulation Contraller RAFID Add-Ins Jobs

jjﬂ-g@} vi b IT B k)

Open Save Scan Mew Templates Werify Execute Pause Resume Cancel | Close
Device List Dewvice List Device List Subnet Job - Connection Tab
Device Lists lobs Fa

Slika 2.5.1.14 RobotStudio i izbornik Jobs

2.5.1.3 Grupal/O

Grupal/lOs adr gi funkcije (opcije) za postavljanje i
(parametrima) robot a. GpuisfOatpus al/d Engineerthy.i j e funkci j

Funkcija Inputs/Outputs 0 mo g u ipnegled i a g u r i ulaanihji ielaznih signala sustava.
Odabirom te funkcije otvara se prozor /0O System (Slika 2.5.1.15). Svaki parametar ulaznih i
izlaznih signalamo gu i e | e vestukimk Iriak o mdmi ga na ¢gel jeno polj

Controller ¥ X|| Project®:viewl | IRB120_3_58 (Station) Xl
¥ Bpandal | [[170 System x|
Cument Station ) ) > > ¥ Clear filiers
4 E-‘] IRE120_3_58 Name Type Value MinValue Max‘Value Simulated MNetwork Dewvice Device Mapping Category Label
[ HomE (@) Atach DO 0 0 1 Yes <nones  <nones
il Corfiguration 0 Detach oo ] ] 1 Yes <none= | <none:
gJ Event Log
= 1/0 System
1 RAPID

Slika 2.5.1.15 RobotStudio i izbornik Controller i prozor I/0O System

Funkcija I/O Engineering post avl ja dodat ni I/Oi Cobfiguration |(Sika el e me
25116 oznaka 1) gdj e je omoguleno upravljanje deignalin
funkcije povrh otvaranja novogai zbor ni | kog e prezone Rrdjeat Vipwo knowajj
kartici otvara se prozor Signal Editor (Slika 2.5.1.16, oznaka 2). Funkcionalnosti rada i
upravljanja signalima na kontroleru omogulene su

kontroler.

H9-t-Q- 5 o Projects - Robotstudio

IEDE vone vesso  Smuston  Contilier  mapD  Asains | U0 Comtiurators

| configuration | 5 x|[ g 7T Signal Editor X | =
E o 2
aton) Name el vel DefaultValue Fiter Time Passive (ms) Fiter Time Active (ms) Invert Physical Valus Safe Level
r es o 0 0 No
T DRVILIM o 0 0 No
< 0 0 No
Tr ORVILMZ _JDRV_Y 0 0 No
I SoFTESI PANEL 0 0 No
I DRVIKI DRV_1 o 0 No
r oRViK2 DRV_1 o 0 No
r eni PANEL 0 0 No
I DRVIEXTCONT BRV_1 for Boa 0 0 No
r e PANEL 0 0 No
r AuToi PANEL o 0 No
r o v o 0 No
r o v 0 0 No
r AuTO2 PANEL 0 0 No
I DRVIPTCINT |DRV_1 o 7 i Contactor B o 0 No

Slika 2.5.1.16 RobotStudio i izbornik I/O Configuration 7 prozor Signal Editor



2.5.1.4 Grupa Configuration

Grupa Configuration sadr ¢ i funkcije (opcije) za ©postavlj
kontrolera robota. Sadr ¢ i ne k ol iQonfigurdtiann koad jParameters, Save

Parameters, Properties, Installation Manager, Conveyor Tracking, Integrated Vision, Collision

Avoidance te Safety.

Funkcija Configurationomogui uj e postavljanje raznih kontro
parametara kontrol era i SlkaB911%).i sastaji eekod nekoéko j e sl o
podfunkcija: Communication, Controller, I/O System, Man-Machine Communication, Motion

te Add Signals.

8 [ Load Parameters -

il Save Parameters
Configuration Hj It

= j Properties - ]

Communication

Controller

/O System

Man-Machine Communication

Motion

Add Signals...

Slika 2.5.1.17 RobotStudio i izbornik Controlleri p ad aj ul i Configusaton n i k

Funkcija Communication (unutar funkcije Configuration) omogul uj e post avl
komunikacijskih parametara za pristup kontroleru i upravljanje njime. Pokretanjem te funkcije

desno od prozora Project View u novoj kartici otvara se prozor Configuration i Communication

(Slika 2.5.1.18). Tuj e mogul e post awd grookoja,emr a @ rserigsa,cDNS s k
poslugitelja, pbrkipel aske,gnl R usmjerival a, I P p
prikljulka, postavki statilnih VLAN prikljul aka

Controller ¥ X|| Project®:View1 | IRB120_3_58 (Station) x|
# Collapse all J Configuration - Communication X |
Current Station Type Mame Connector Baudrate Parity Mumber of Bits  Mumber of Stop Bits ~ Flow Control ~ Duplex
4 E] IRB120_3_58 Application protocol COM1 | COM1 9600 Mone & 1 Mone Full
[ HOME Connected Services
4§ Corfiguration DNS Client
=] Communication Ethemet Fort
= Controller P Rou.te
= System IP SEﬁlng
Serial Port
=] Man-Machine Communication Static VLAN
= Motion Transmission Protocol
= PROC
=] Event Log
= 1/0 System
1 RAPID

Slika 2.5.1.18 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Configuration i Communication

Funkcija Controller (unutar funkcije Configuration) omogul uj e postavljanje
nalina rada kont rtefunkcije @esno Bdpkorom Prajeci Véeemu novoj kartici

otvara se prozor Configuration i Controller (Slika 2.5.1.19). Tuj e mogul e pnoasltianval j an



aut omatskog ponovnog pokretanja, nalina automat
nalina rad&APIDr opoamav ki nalina rada, postavki r e
Controller > X || Projecta:Viewl |IRB120_3_53(Station) x|
# Colapse all m
Cument Station Type File Task Instzlled Shared All Tasks  All Motion Tasks  Hidden
el EJ IRB120_3 58 Auto Condition Reset HOME:/user.sys No No Yes No Mo
[ HOME Automatic Loading of Modules. o No No E’ES :fss
4 if§ Corfiguration Cyclic Bool Settings — :2 ‘f;s H: \::“ :if
= Communication Bvent Rol.mn.e . ‘-:o ‘-:o No Ve; 1’;;
General Rapid No No Yes Nao Yes
ModPos Settings No No No Yes Yes
% /0 System L Operator Safetf' ":U No Hc Yes ‘:55
- Mar.u-Mach\ne Communication Options RELEASE-/options/calpend/calpend sys No Mo No Yes Yes
=] Motion Path Return Region
= PROC Run Mode Settings
i=] Event Log Safety Runchain
& 140 System Task
T RAPID
Slika 2.5.1.19 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Configuration i Controller
Funkcija I/0 System (unutar funkcije Configuration) omogul uj e postavljanje
ulaznih i izlaznih signala na kontroleru. Pokretanjem te funkcije desno od prozora Project View
U novoj kartici otvara se prozor Configuration i 1/0 System (Slika 2.5.1.20). Tuj e mogul e
postavljapjréesnapandg| itanje, pi sanj e) ulaznim
pogr egke il upozorenja, postavki ul az.ni h i i zI| az
ot G ey T 3 i
JE:_:?; : ’
e : : e D o g
Slika 2.5.1.20 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Configuration i 1/0O System
Funkcija Man-Machine Communication (unutar funkcije Configuration) o mogul uj e
postavljanje parametara kontr ol eriatrokRolrdtanjsmle odnos
te funkcije desno od prozora Project View u novoj kartici otvara se prozor Configuration’i Man-
Machine Communication (Slika 2.5.1.21). Tuj e mogul e pnoasltianval jraandae j edi n

pomicanje robota, lokacije i naziva backup datoteka, blokiranja ulaznih i izlaznih signala kada

je motor

robot a

i skl jul en,

instrukcija u radu robota, upozorenja prilikom pokretanja kontrolera itd.

Controller >

x

# Collapse all

Curent Station
4 B1|RE120_3 58

4 HOME

4 i Corfiguration
= Communication
3| Contraller
g 1/0 System
5| Man-Machine Communication
2| Motion
= PROC
gJ Event Log
& 1/0 System
I RAPID

najlegle

Project®iView! | IRB120_3_58 (Station) |
J Configuration - Man-Machine Communication X |
Type Name
Automatically Switch Jog Unit =
Backup Settings Add
Block 10 in MotorsOff Compact IF
Maost Commeon O Signal :le:ea'
Mast Common Instruction - List 1 Incr
Most Common Instruction - List2 0o
Most Common Instruction - List 3 pgvel
Production Permission Movel
\Warning at Start ProcCall
Reset
Set
‘wiaitDl
WaitTime

Parameter Number  Parameter Alternative Number  Instruction name  Visible in Motion Task Only

Mo
Mo
No
Mo
No
No
Yes
Yes
Yes
No
No
No
No
No

Slika 2.5.1.21 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Configuration i Man-Machine Communication

korigtenih



Funkcija Motion (unutar funkcije Configuration) omogui uj e postavljanje p
pomi |l ne mehani zme ( mot otefenkcijedesnmod prozordPPuolect ¥igwa n j e m

u novoj kartici otvara se prozor Configuration i Motion (Slika 2.5.1.22). Tuj e mogul e
postavljanje parametara akceleracije u pomicanju ruke robota, inercije kod zaustavljanja ruke

robot a, kol nica, brzine pomicanja ruke robot a,

pomi |l nih zglobova robadta, vrste i jaline motor a

Controlier ¥ X|| Projectgiview1 IRB120_3_58 (Station) X
2 Collapse al | [Configurat
Curent Station Type Mode Type  Accset Acc Factor  Accset Ramp Faclor  Accset Fine Point Ramp Factor  Joint Ace Factor 1 Joint Acc Factor 2 Joint Acc Factor 3
4 B11RB120_3 58 Force Master 1 1 1 1 1 1
[ HoME Force Master Contral 1 1 1 1 1 1
4 i Cofiguration Friction Compensation 1 1 : 1 1 :
=] Commurication Jog Parameters . 1 1 1 1 1 1
(= Controller Jeint rob1_mpm de 3 ¥ 1 1 1 1 1 1
= 10 Symem Lag Control Master 0 rob1_mpm_user_mode_4 rob1_optimal_cycle_tme_mode 1 1 1 1 1 1
3 Mars Machin Communication Linked M Process rob1_optimal_cycle:_time_mode  rob1_optimal_cycle_time_mode 1 1 1 1 1 1
Mains rob1_press_tending_mode rob1_press_tending_mode 1 1 1 1 1 1
 Matn Measuremen it Channel
S proc Mechanical Unit
] Event Log Motion Planner
& 1/0 System Motion Process Mode
O rarID Mation Supervision
Mation System

Slika 2.5.1.22 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Configuration i Motion

Funkcija Add Signals (unutar funkcije Configuration) 0 mo g u idadavenje novih ulaznih i
izlaznih digitalnih signala na kontroler. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Add Signals
(Slika 2.5.1.23).

Add Signals: IRB120_3_38 ? *
Type of Signal MNumber of Signals
Digital Input w 1 =
Signal Base Name Start Index Step
0 = 1 3
Assigned to Device Device Mapping Start
w ] =
Signal ldentification Label Category
[ Advanced
Default 0 o
Invert Physical Value
Cancel

Slika 2.5.1.23 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Add Signals

Funkcija Load Parameters omogul uj e ul i t avkamrpleza izpdatotekeni iza r a
robotskog kontr ol er &lika F5uliK € dagtof sejoe dvie panfgnkaijea  (
Load Parameters i Load Parameters from Controller.

Funkcija Load Parameters (unutar funkcije Load Parameters) omogul uj e ul i tav:
parametara kontrolera iz dat¢fankdjekotvarssse stemdadmi al a . P
prozor za otvaranje (engl.open) dat oteka u kojem je mogulie odabr



imaju nastavak cfg. Nakon izvedenogaus pj egnog ulitavanja iz datot
nel e biti aktivni dok se anglrgstart)koetrdla. ponovno pokr

Funkcija Load Parameters from Controller (unutar funkcije Load Parameters)o moguli uj e

ulitavanje paramekanfi gkwrnacriojl sekrea d azd mbosdog s proi
kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualne kontrolere.

Funkcija Save Parameters omogul uj e spremanje parametara kon

ralunal o. Redfunkcige oteara jseestandardni prozor za spremanje (engl. Save As)
datoteka u kojem je mogulie odabrati mapuofg.i post é
Ako je na prozoru Controller odabran neki podelement u stablu Configuration (Slika 2.5.1.24,
oznaka 2), spremit [ e se samo oGbmmunieation, Cpnoallee ili KOme nt ( n

System itd.), a ako je u stablu odabran element Configuration (Slika 2.5.1.24, oznaka 1), tada
[ e se ot v &ave SystempParameters (Slika 2.5.1.24, oznaka3)u koj em j e mogu

odabrati el emente konfiguracije koji | e se spren
Controller = x| Projectaview1 | IRB120_3_58 (Station) x |
% Collapse all o

arameters
Cument Station

4 %1 RB120_3_58
Hi

= Communication

elect the Topics you want to save

Communication
Cortroller
140 System

aortroller Man-Machine Communication

= 140 System Mtion /
/s N N rroc 3

== Man-Machine Communicajion

== Motion

Save.. Cancel

= /0 System
1 RAPID i

Slika 2.5.1.24 RobotStudio i izbornik Controller i prozori Controller i Save System Parameters

Funkcija Properties omoguli uje postavljanje raznih net ehni
pregled svojstava (post avki )Slkk2m1t25) o dastajiae.od Funk c i
nekoliko podfunkcija: Rename, Sate and Time, Controller ID, Network Settings, Controller

Properties, Device Browser, Save diagnostics, Manage Certificates te Configure Firewall.



Funkcija Rename (unutar funkcije Properties) omoguli uj e

Slika 2.5.1.25 RobotStudio i izbornik Controlleri padaj ul i

[LEETErTT,

Manag

j Properties -

i) Controller Properties

43 | Device Browser

kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

i zbornik

promj enu

Funkcija Date and Time (unutar funkcije Properties) o mo g u ipasiawjanje datuma i sata
pri kIl j ul e mafonkdjamnietdostodnaeza vrtualni kontroler.

na

Funkcija Controller ID (unutar funkcije Propertieslo mogu il uj e
kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Network Settings (unutar funkcije Properties) omoguli uj e

postavki kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Controller Properties (unutar funkcije Properties)lo mogu i uj e

Properties

me n «

postavljanje

pri kaz

(karakteristika) kontrolera. Odabirom te funkcije desno od prozora Project View u novoj kartici
otvara se prozor Controller Properties (Slika 2.5.1.26).

ProjectSView1

Controller Properties X

| 1RB120_3_58 (Statiom) x |

=) Controller Properties
| B-Controller Name
.| - PROFESOR-PC
E| urrent System
L. |RB120_3_58
i - Boat Application
L 6.15.01.00
-

- System Name

. -IRB120_3_58
E| erial Number
L VIRTUAL_USE
obot Ware
- Name
‘... RobotWare
- Wersion
f6.15.01.00
ortrol Module
I_;!--Options

= Options

i RobotWare Base

Property

Value

System Mame |RB120_3 58
Serial Number VIRTUAL_USE
£.15.01.00

RobatWare

SV

postavljanj

d

h

i Auds Calibration

Drive System IRB 120/140/260/360,/5105C1200/1400/1520/1600/16601D
i~ ADU-790A in position %3

ADU-790A in position Y3
ADU-790A in position Z3

IRE 120-3/0.6

Slika 2.5.1.26 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Controller Properties



Funkcija Device Browser (unutar funkcije Properties\o mogul uj e

prikaz

softverskih svojstava (karakteristika) kontrolera. Odabirom te funkcije desno od prozora
Project View u novoj kartici otvara se prozor Device Browser (Slika 2.5.1.27).

Project9View] | IRB120_3_58 (Station) X |

Device Browser X

=) Devices
- Hardware devices
| - Cortroller

B Computer system
B- S_erial ports

i - Mechanical units

. B-ROB1

: .- General SIS data
(- Software resources

= System

B Databases

. - CFG database
E| Operating system

- (05 version
i~ System uptime
B- Memary
il Memory pools
= RAPID
- RAPID file system handles
- RAPID file pointers
RAPID sockets
----- RAPID memary
[=I- Services
[ Cyclic Brake Check
- Communication
- RobAPI

E| Subszcriptions

Total usage
-~ RAPID PERS variables
/0 objects
i~ High priority objects
: .. Miscellaneous objects
- Events

. Event messages sent

Property

Service interval {prod time)
Service interval (cal time)
Service wam level (prod time)
Service wam level (cal time)
Service wam level (est. life time)
Time of startup (since 1570)

Cal time since last service

Dty time counter

Prod time since |ast service

Value

20000 hours
1years

0%

0%

100 %
15532 days
26 days

2 hours

2 hours

Slika 2.5.1.27 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Device Browser

Funkcija Save diagnostics (unutar funkcije Properties) omogul uj e

postavki kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler.

Funkcija Manage Certificates (unutar funkcije Properties) omogul uj e

komunikacijskih certifikata na kontroler. Ta funkcija zahtijeva RobotWare 7.0 robotski softver.

Funkcija Configure Firewall (unutar funkcije Properties) omogul uj e
javne

Robot Studi

o preko

robotski softver RobotWare 7.0.

Funkcija Installation Manager omoguli uj e

mr ege

krei

SV

p oTa fuakeijh Zalatijeya e m

ranje i

s | o ¢ Slikas?.5.0..28) i sastoji se od nekoliko podfunkcija: Installation Manager 7, Installation

Manager 6, System Builder te Import Options.

h

postavljanj

postavl

povezivan

zZr

prilagodbu

.
[



(m 1 )% Conveyor Tracking '5:'
= ©

Integrated Vision —
Installation - Safety

Manager - P Collision Avoidance A

Installation Manager 7
Create and modify controllers with
RobotWare version7.

Installation Manager &
Create and modify controller systems
with RobotWare versioné.

System Builder
Create and modify systems with
RobotWare versions 5

@ Import Options

28 8

Slika 2.5.1.28 RobotStudio i izbornik Controlleri padaj ui i i zborni k Installation
Funkcija Installation Manager 7 (unutar funkcije Installation Manager) i zvodi se kIl i koa
na naziv funkcije il i Slikal2i154.88nozmakadaosnovae funkcien j i di c

Installation Manager. Ta funkcija otvara nezavisan program (Slika 2.5.1.29) izdvojen iz
prozora softvera RobotStudio koji se koristi za kreiranje i prilagodbu kontrolera (stvarni i
virtualni) s verzijom robotskog softvera RobotWare 7.

1 Installation Manager 7 - m] X

Overview
Real controllers | Virtual controllers

Name & Path ]
+ Iﬁ Ll No system selected.

Distribution

& \Virtual Controllers CAUsers\Koris..\Virtual Controllers

Products
Virtual controllers No systems added.

Licenses

o] oo e

Options

Confirmation

\is¢ Preferences

B mxit

Filter Systems | ‘ Refresh

Edit

Slika 2.5.1.29 RobotStudio i izdvojeni prozor Installation Manager 7

Funkcija Installation Manager 6 (unutar funkcije Installation Manager) otvara nezavisan
program (Slika 2.5.1.30) izdvojen iz prozora softvera RobotStudio koji se koristi za kreiranje i
prilagodbu kontrolera (stvarni i virtualni) s verzijom robotskog softvera RobotWare 6.



B Installation Manager 6
Controller
MNetwork | Virtual
N Path *
P ame 4 ? + m EB Mo system selected.
roducts
a Virtual Controllers AWirtual Contro...
Licenses
Systems:
Option
IRB120_3_58
Confirmation
IRE120_3_58 1
IRB120_3 58 2
IRB120_3_58 3
IRB120_3 58 4
F‘ﬂ Recovery Disk
IRB120_3_58 5
B e IRB120 3 58 6
B3 Bt
Filter Systems | ‘ Refresh
Previous

Nexi

Apply Cancel

Slika 2.5.1.30 RobotStudio i izdvojeni prozor Installation Manager 6

Funkcija System Builder (unutar funkcije Installation Manager) otvara nezavisan program
(Slika 2.5.1.31) izdvojen iz prozora softvera RobotStudio koji se koristi za kreiranje i prilagodbu

kontrolera s verzijom robotskog softvera RobotWare 5.

System Builder *
Syztem directony Syztem Properties Actions
C:5UzershKonisnik\Documentsh ~ Create Mew... |

Carmrments

Save

Create from Backup...

Pl colifye....
Copy...
Download to Contraller...
Boot Media...

Delete

Cloze

Slika 2.5.1.31 RobotStudio i izdvojeni prozor System Builder

Funkcija Import Options (unutar funkcije Installation Manager) otvara nezavisan program
Import System Options (Slika 2.5.1.32) izdvojen iz prozora softvera RobotStudio koji se koristi
za uvoz sistemskih opcija (postavki) kontrolerau post oj el i s pr e mnMddias

Pool).

drugi



=]
[=]
i

m

Select the zource of the additional option on the left and import it to the
zelected Media Poal on the right

Option zource Media Pool destination
o C:%Program Files [=86]%ABE [ndust

IHEA-D00-00013.2¢1600_250K -
IHEA-DDO-00014.2¢1400_250K
IHEA-DDO-00022.01
IHEA-DD0-00101.Muki_ 2R IRBP R
—

: 3HEA-D00-00108.Muti_2R_IRBP_K
IHEA-DD0-00110.Muki_2R_IRBP_D
IHEA-DD0-00112. Muli_2R_IRBP_C
3HEA-DD0-00115.Muli_2R_IRBP_B
IHEA-DDO-00117 Muli_2R_IRBP_A v

Bemove

Cloge

Slika 2.5.1.32 RobotStudio i izdvojeni prozor Import System Options

Funkcija Conveyor Trackingpost avl ja dodat niCTM (3lika®2b.0.83) ddje el e me
je omogulieno upravl janj ekonusikasija posretjom trakgmruratiua g o L a v a
s robotom.

HO--Q- = SN Oty
m Haome Modeling Simulation Controller RAPRID Add-lns CTM
iiig i .| - E‘::-"/ = B | 3
= bt ’“ o 5/ L ) { =+ @ E
Add Authenticate | Metwork Configure Configure | Restart Signals Backup About Firmware | Close
CTM - settings encoder SENs0r CTM  Upgrade Tab
Access Configuration CTH Tools

Slika 2.5.1.33 RobotStudio i izbornik CTM

Funkcija Integrated Visionpo st avl j a dodat nVision Slke2.511i34) gdjejee | e me nt
omogul eno upravljanje kamerom koja snima rad rad

B9 -o-4 - = Projectd - RobotStudio
m Home Modeling Simulation Controller RAPID Add-Ins Vision
! u 3| - } ;_‘ & AL - a - N
i ( 4 ] a2 2 X ) # Y ;1 ¥ Advanced ]
len j a s ¢ e =g ' . ~ s EEE | O [i
Connect | Hew Load Save | Acquire Live Load Save Filmstrip | Setup Calibrate Add Part Add Part Qutput  Inputs, Run Toggle Close Integrated
- Job Job lob Image Video Image Image Image Location Tool - Inspection Tool - to RAPID Qutputs lob Mode Vision
Camera File Image Configure Job Produdtion Close

Slika 2.5.1.34 RobotStudio i izbornik Vision

Funkcija Collision Avoidance Kkoristi se za postavljanje osjetljivosti ha izbjegavanje sudara.
Ona nadzire geometriju robota i njegov radni okvir te zaustavlja robota kako se sudar ne bi
dogodio. St ati | ka geometrija (ostali9i objekti) koji o]



konfiguraciju, gto je korisno u slulaju da se po
radne stanice. Pr edvi Leni sudar mogul e j e \OhlineuMomhitorzi r at i
(vidi poglavlje 2.5.1.2). Izbjegavanje sudara aktivno je tijekom pomicanja robotske ruke i
izvrgavanj RAPIDr oBr@adnai Lanje sudara podrgava konve
tol ke, segment. I i n Negkanveksni dbekii rebdjussa podijglitd rla manie n |
dijelove | ije se pozicije, r ubnkcga CollsibnkAeoidancep!| ohe n
nije dostupna na virtualnim robotskim kontrolerima.

2.5.1.5 Grupa Virtual Controller

Grupa VirtualControllers adr i funkcije (opcije) za postavljal
virtualnog kontrolera. Sadr g i n e k o | Opé&rating fMode kQpergtoa Window, Motion
Configuration, Task Frames te Change Options.

Funkcija Operating Mode omogul uj e upravljanje radom motor e
Pokretanjem te funkcije desno od centralnog prozora Project View otvara se prozor Operatng
Mode (Slika 2.5.1.35).

| Operating Mode - X

Controller
Operating Mode
Auto
& Manual

Manual Full Speed

| Push Motors Button |

| Emergency Stop |

Slika 2.5.1.35 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Operating Mode

Prozor Operating Modes adr § i pol je za odaBDperatingModd) gdgesur ada mo

dopugtiepcije:Auto( za aut omat skManua@t a nr wladia)pnal in rada
postavljenom brzinom) te Manual Full Speed ( za r ul ni nalin rada s maks
gi banja robotske ruke). Kada su motori iskIljulen

u sl ul aj u Enepgarsyswsstaie), nemogul en j e oda®gemtnppci j a
Mode.

Nakon klika migem na gumb Push Motors Button om
odnosno omogul en | e @pesabng Mode Kada suaa pola Ogemting u

Mode odabrane opcije Manual ili Manual Full Speed, gumb Push Motors Button ima naziv

Enable Device, a kada je odabrana opcija Auto, gumb Push Motors Button ima isti naziv.

Ispod centralnog prozora Project View prikazan je prozor Output na kojemu se ovisno o
odabr anom n aOperating Mode)d @ikaziju promjene u postavkama virtualnog
kontrolera.



Kada se odabere Auto n a |l i n, tada skal prozoru Output prikazuju promjene koje su
zabil | e dwntkog,l ane su: Automatic mode requested, Automatic mode confirmed,
Speed adjusted i Motors OFF state.

Kada se o0dabe Manuah tadlaise u proaoduaOutput prikazuju promjene Safety
guard stop state i Manual mode selected.

Kada se odabere Manual Full Speed n a | i n, tadaase uaprozoru Output prikazuju promjene
Manual mode full speed requested i Manual mode full speed confirmed.

l z nal iAummogdhe je promijeniti n aManual. r b analaimoa
radaManualmogul e j e pr omi jAumwiuManual &dll SpeedrlzaMaaual Eull
Speednal ina rada mogulie je prMamialj eni ti nalin rada

Kada je odabran Auton a|l i n r a tha ghl dumtkRush Motors Button, virtualni robotski

kontroler prelazi u stanje Motors ONstategt o j e vi dl Putpputo na prozoru
Kadaje odabrann a | i nManaadliaManual Full Speed, klikommi ¢gagumb Enable Device

virtualni robotski kontroler prelazi u stanje Motors ON state gt o j e vi dl Outpup na pr
a gumb Enable Device mijenja naziv u Release Device. Klikommi g a n aRelgasenbevice

mot or i s e avirmani rpbatskikdnuoler prelazi u stanje Safety guard stop.

KI'i kom mi gBmemency@topribs K1 j ul uj u s e amlotskog kontrederay t ual no
gumbu se mijenja boja u crvenu, virtualni robotski kontroler prelazi u stanje Emergency stop

stategt o j e vi dIl Qutputoa gumdu iznad gkejionra naziv Push Motors Button kada

j e u nalAutoiliReleasallevice kadajeun a | i n uManual di Manual Full Speed)

mijenja se naziv u Reset Emergency Stop. K| i k o m miRgset Emergery Stophli na

crveni gumb Emergeny Stop gumbu Reset Emergency Stop mijenja se naziv u Push Motors

Button, motori virtualnogar obot skog kontr ¢elnéra ounoigul lejnu loamibi r
rada dok se ponovno n &uskMatoksBEtonmi gem na gumb

Funkcija Operator Windowomoguil uj e zrcalni prikaz prozora op:
za ul enj e. tPtukkecijeispadhcentrainog prozora Project View otvara se prozor

Operator Window.

Funkcija Motion Configurationo mogui uj e postavljanje i kalibrac
sustavima radne stanice, prilagodbu osnovne pozi

(zglobova) robota. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor MotionConfiguration (Slika
2.5.1.36).



Motion Configuration

=] IRE120_3 58
503 T_FOB! IRB120_3_58_01
E|1_] IRB120_3 58_ 01
Lo By ROB_T Library:
Model: ROB1_120_058_3
Mame: [RB120_3 58 01
(®) Select From Library Change
() Select From Station o
Mapping:
ROB_1 IRB120_3_58
-rab1_1 - Joint 1
-rob1_2 - Joint 2
-rob1_3 - Joint 3
-rob1_4 - Joint 4
-rob1_5 - Joint B
-rob1_& - Joint &
< s Change...

Reset Cancel

Slika 2.5.1.36 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Motion Configuration

Funkcija Task Frames omogul uj e postavljanje pozicije i or
radnoga zadatka robota. Pokretanjem te funkcije lijevo od centralnog prozora Project View
otvara se prozor Modify Task Frames (Slika 2.5.1.37).

] Maodify Task Frames : IRE120_3_58 - X
Task
All task frames
Reference

World ~

Position X, ', £
0.00 =0,00 —0.00
Crientation (deg)
0.00 =0,00 —0.00

¥

4

1}'4

Apply Close

Slika 2.5.1.37 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Modify Task Frames

Funkcija Change Options omogul uj e p oasnihasisténjskdhngpaia virtualnoga
robotskog kontrolera, osnovnoga robotskog softvera, programa RAPID itd. Pokretanjem te
funkcije otvara se prozor Change Options (Slika 2.5.1.38).



Change Options

Filter

Categories Options Summary
Sy=temiOptioas System Options

Default Language
Default Language
Industrial Networks

English
Anybus Adapters
Motion Performance Robots
RobotWare Add-In Robot
Motion Coordination IRB 120
Motion Events IR 120-3/0.6

Motion Functiens

B Drive Module
Motion Supervision

Drive System
Communication

Drive System IRB 120/140/260/360/9105C/1200/1400/1520/1
Engineering Tools

Additional Drive Units
Packaging

IRB 120/140/260/360/1200/1400/1520/1600/1860ID/5
Functional Safety

ADU-790A in position X3

Visien ADU-790A in position Y3
Slika 2.5.1.38 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Change Options

2.5.1.6 Grupa Transfer
Grupa Transfer sadr @i f un k c ioptarivahje pezd ij sinkroniza@ju robotskog
kontrolera s virtualnim kontrolerom pri |l emu se
kontrolera (npr. konfiguracijske postavke kont i
putanje i n a| iskeirukegtd)b@my @ a r grisf@nkcigei Go Offline, Create
Relation te Open Relation.
Funkcija Go Offlinek or i st i se za kreir anjaerobotskagkanteolera e ko p i

(ili virtualnog kontrolera) i stvaranje veze za sinkronizaciju originalnog kontrolera s virtualnim

kontrolerom, | Bumbemo g uiirael,npriprema i prilagodba radne stanice u offinenal i n u
rada, odnosno kada robot ski .Fkunktijajeaddstapnakadajee s poj e
na prozoru Controller u stablu Current Station odabran neki kontroler. Pokretanjem te funkcije

otvara se prozor Go Offline (Slika 2.5.1.39).



Go Offline

Create a virtual copy of:
IRBE120_3_58 (Station)

Only select trusted sources

Wi Mifaler Mame:
IRB120_3 58 MoviVitualni 1

Cortroller Location:

C:xUsers*Korsnik \Documents' Robat Studio Projects \Project 3. Vi

RobotWare {orginal: 6.15.01.00) Locations
6.15.01.00 e
Add cortroller to station 2 :D
reate a Transfer relation with the onginal controller 3 “o»
QK Cancel

Slika 2.5.1.39 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Go Offline

Na prozoru Go Offline potrebno je upisati ime (naziv) virtualnog kontrolera (Slika 2.5.1.39,

oznaka 1).
Osnovno | e
e se, nakon provedenog

stvaranj a

kontroler otvoriti i prikazati na prozoru Controller u stablu Current Station.

Osnovno | e

25139, 0znaka 3) gto znal.i

da e se,

u k IAgdduCloregrailer to ktatian|(Slika2.5.1.39,0 znaka 2)

kopij e

nakon

gt o zna
kontro

u k | jCredteeanTaansfer rddatiom Wwith ¢ha original controller (Slika

provede

virtualni kontroler, na novom virtualnom kontroleru stvoriti veza (Relation) s originalnim

kontrolerom (Slika 2.5.1.40, oznaka 1).

Controller

% Collapze all
Cument Station
4 5] |RB120_3_58
4 [ HOME
(= GSDML
g@ LISET 5Y5
iff Configuration
d Event Log
& 1/0 System
1 RAPID
4 %7 |RB120_3_58_Novi
4 | #] Relatio

1 2 Relation [IRB120_3_58 (Station)] -

[ HOME

iff Configuration
i=| Event Log
& 1/0 System
1 RAPID

Slika 2.5.1.40 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Controller i prikaz veze (Relation)



Funkcija Create Relation koristi se za kreiranje (stvaranje) veze (Relation) za sinkronizaciju
virtualnog kontrolera s originalnim kontrolerom. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor
Create Relation (Slika 2.5.1.41).

Create Relation ? *
Relation name: Mova veza kontrolera
First contraller ar backup IRB120_3_58 (Station) ~
Second controller or backup | IRB120_3_58_Novi (Station) “ I:$ ~
IRB120_3_58 (Station)
IRB120_3_58_Nowvi (Station)
Cancel Select backup...

Slika 2.5.1.41 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Create Relation

Na prozoru Create Relation potrebno je upisati naziv veze (Relation name), odabrati prvi

kontroler (First controller orbackup) na kojemu [ e se veza stvoriti
(Second controllerorbackup) koji I e biti u vezi s prvim kontrc
stvaranja veze (Relation) na prozoru Controller u stablu Current Station u grani prvog
kontrolera prikazat I[Stka2%l.4P omakalytvorena veza (

Controller * X

% Collapse all
Cument Station
4 51 |RB120_3_58
4 [ ] HOME
2 GSDML
V&) user.sys
¥4 Corfiguration
i=| Event Log
& 1/0 System
1 RAPID
4 [ #] Relations
€ 1 J= Nova veza kontrolera [IRB120_3_58_Novi (Station)
4 571 |RB120_3_58_Novi
[ HOME
¥4 Corfiguration
i=| Event Log
& 1/0 System
1 RAPID

Slika 2.5.1.42 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Controller i prikaz veze (Relation) #2

Funkcija Open Relation koristi se za pr egl ed sadr gaja veze i post
kontrolera koji e biti U post upKku. Pekielarkemeeni zaci |



funkcije pokraj centralnog prozora Project View u novoj kartici otvara se prozor Relation:

{Relation name} (Slika 2.5.1.41).

Project@View | Relation: Nova veza kontrolera x‘

Al

Transfer

Source ‘ Change Direction Target
e 12 Ciramieron ]2
IRB120_3_58 (Station) =" IRB120_3_58_Movi (Station) " e —
Transfer Configuration

comments, records, and other tems not recognized.
Action

Included

Name Analyze

4 @hﬁl Mova veza kontrolera
4 | | HOME
4 |_| Data Declarations of Typ

[«

3

[«

No action (unchanged)

' GSDML/GSDMLV23-A

Update
GSDML/GSDML-VZ 32+ Update
GSDML/GSDML-V2 33+ Update
GSDML/GSDML-2 34-F Update
4 W T_ROB1 [m]
4 |_J| Data Declarations of Typ
44 clock
':lﬂ loaddata
44 num
qﬁ robtanget
qﬁ tooldata O
4 wobidata O
Program Modules
J CalbData No action (unchanged)
J Module1 No action (unchanged)
System Modules
V8] BASE O Mo action {excluded)
.Eﬂ user No action (unchanged)

Configure what items to transfer. The Action column will show a preview of the result. Everything in a module that is not excluded will be transferred. including

Refresh

Comments

Slika 2.5.1.43 RobotStudio i izbornik Controller i prozor Relation: {Relation name}

Na prozoru Relation: {Relation name} na popisu su u stablastoj strukturi prikazani elementi

u

kontrolera za koje |je mogustupcu lndudef (Slika 2.5.4.43,s k| j ul i
oznaka 4) |ime se podtaviljajnei el ément ukkpjuil eni

iz prvog (Source) kontrolera u drugi (Target) kontroler.

Kl'i kom mi g aChange Dgectiorb (Slika 2.5.1.43, oznaka 1) mijenja se smijer
sinkronizacije, plavoj strelici ispod gumba mijenja se usmjerenje, a tekstovi Source i Target

i znad naziva Kkonsezarjeguu melLusobno

Kl'i kom mi § aRefresh (Stka ;avh1.43, oznaka 3) provodi se 0sVj

stablastog popisa
KIli kom
sinkronizacije kontrol
sinkronizaciji, odnosno prijenosu (Slika 2.5.1.44).

er a u

mi ¢ a Transéer ngw (Blka 2.5.1.43, oznaka
odabranom

RobotStudio

Transfer Summary:

Source: IRB120_3_58_Mowi (Station)
Target: IRB120_3_58 (Station)

0 files/modules will be created
4 files/modules will be updated

0 files/modules will be deleted

Do you want to continue?

Yes Mo

Slika 2.5.1.44 RobotStudio 1 izbornik Controlleri d i j al o gk i

pokrele s
smjeru

2)

prozor Transfer

e



2.5.2 Pitanja i zadaci

Esejska pitanja:

1. Opi gite moguinosti. i zbornika Controller
2. Objasnite mogulinost:i i svrhu wupotrebe.funkci|j
3. Objasnite mogulinosti i s v-p Greate Barlkup vizbdrrmaku f unk c i j
Controller.
4. Objasnite svrhu upotrebe funkcije FlexPendant u izborniku Controller.
5. Objasnite svrhu upotrebe funkcije Signal Analyzer Online u izborniku Controller.
6. Obj asnite moguinosti funkcije Save Parameter :
7. Objasnite mogulnosti [ nalin rada el emenata 1
izborniku Controller.
itanja s jednim tolnim odgovor om:
1. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera bez gubitka postavki i stanja kontrolera
koristi se funkcija:
a. Reset RAPID (P-start)
b. Reset system (lI-start)
c. Restart (Warmstart)
2. Zaponovno pokretanje robotskog kontrolera i pritom brisanje svih programskih modula
RAPI D te vralanje postavki kontrolera na tvol
a. Reset RAPID (P-start)
b. Reset system (lI-start)
c. Restart (Warmstart)
3. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera i
robotskog kontrolera koristi se funkcija:
a. Reset RAPID (P-start)
b. Reset system (lI-start)
c. Start Boot Application (X-start)
d. Cold start (C-start)
4. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera u:z
pokretanje aplikacijskog nalina rada robot sKk:¢
a. Cold start (C-start)
b. Reset RAPID (P-start)
c. Reset system (I-start)
d. Start Boot Application (X-start)
5. Za postavljanje parametara ulaznih i izlaznih signala u osnovnoj funkciji Configuration

izbornika Controller koristi se funkcija:
a. Communication
b. I/O System
c. Motion
d. Controller



6. Za postavljanje parametara pomilnih mehanizar
Configuration izbornika Controller koristi se funkcija:
a. Communication
b. 1/0 System
c. Motion
d. Controller
7. Koji je ishod izvolLenja funkcije Create Rel at
a. Povezana i sinkronizirana dva geometrijska tijela radne stanice
b. Povezana i sinkronizirana dva radna objekta robota
c. Povezana i sinkronizirana dva robotska kontrolera
8. Kaoja se funkcija u izborniku Controller koristi za izradu sigurnosnih kopija kontrolera?
a. Save Parameters
b. Create Backup
c. Save Controller
9. Kojasef unkcija u izborniku Controller koristi z

a. Operator Window
b. FlexPendant
c. Task Frames
10. Koja se funkcija u izborniku Controller koristi za pregled karakteristika (svojstava)
kontrolera?
a. Properties -> Controller Properties
b. Configuration -> Controller
c. FlexPendant -> FlexPendant Viewer

2.5.3 Literaturai izvori
1. Softver RobotStudio 2022.3.2 (64-bit) Version 22.3.10190.2



2.6 lzbornik RAPID

Nastavna jedinica Izbornik RAPID opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku RAPID te
nal in i svrhu njihova kor i gnaedenog .izbofikaitkseziuj e s e

potpoglavljima opisuju grupe:

f Accessiopi eniti opi s Rgquastpeite Aceess: ReledseWrite dccess

i Synchronize

1 Editi op leniti opi s CpmuenteUncommehtulmdént Unjindent, Cut,

Copy, Paste, Format i Outlining
f Insertiopl eni ti opi s Sopippatd mstracion f unkci j e

f Findi opl eni ti o paljsi fugkcija Bearcht @o to line, Polje s dijelovima

programa, Find / Replace i Compare

 Controlleriopi eni ti opi s ApgplyRARD Tasks, Run Kdde, Prpgeam,

Adjust Robtargets i Modify Position

 TestandDebugiopl eni ti opi s SgleciegpTasks, Btartf Step ik, Stef e

out, Step over, Stop, Check Program, Program Poainter i Breakpoint

§ Path Editori opl eni t i opi s RAPIDPah Bdir, Warkpidce, iTdold

Original Positions

Cijjenastavne jedinice objasnit inavedengizbartika.) nal i n r
Svthajenastavne jedinice omoguliti |l itatel ju brz i
nal inu i razl ozi ma k omavedenhog izhommikap oj edi ni h funkci | a
Ova nastavnajedinicadopri nosi dostizanju sljedeliinh

1 Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline
programiranje industrijskog robota

T Ukl oni ti programske pogregke |l ogil kog i s
T UKkl oni ti programske pogr e gregeamskonoalatus i mul ac
T Prikazat:i i provest.i postupno otkrivanje

2.6.1 Osnovni koncepti

Izbornik RAPID (Slika 2.6.1.1) ukl jul uje opec(iijzer azdaa, u ppriasvalnjjaen,j eu
provijera, i zv ol e RAPHD, na kontrdlery. Izhomilo jg padijalgn u nekoliko

grupa: Access, Edit, Insert, Find, Controller, Test and Debug te Path Editor.




2.6.1.1 Grupa Access

Grupa Access sadr gi funkcije (opciije) zZza zauzi manj e
(spremanje) na robotski kontrolert e si nkr oni zaci jRAPID anotar Boftverar o g r a m
Robot Studio i robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera). Sa d r g i fReiqoelst dMrite e

Access, Release Write Access i Synchronize.

Funkcija Request Write Accessomogul uj rabt payae za pisanje (aguri
kontroleru. A ksaftverona RabotZudio nema pravo pisanja na robotskom
kontroleru, nel e biti mogul e aguriranje progr ama

Funkcija Release Write Access omogul uj e otpugtanije prava pi s
robotskom kontr tal efruun.k cObial nkoo rsiest i kada neko drt
prava pisanja na robotskom kontroleru.

Funkcija Synchronize omogui uje obostranu siRARD (utanjaaci j u p
odredi gni h t ol RAPED)unutarzsoftgeradkghbot&tude i robotskog kontrolera (ili
virtualnog kontrol era) r adn@likas26d.2)iic e s a drrugnik c d y a
podfunkcije: Synchronize to RAPID i Synchronize to Station.

T2 3 B

Synchronize Format Cwutlining

” & 5@ = =

¥
m
i
m

il Synchronize to RAPID...
% Transfer paths and targets inthe station
to RAPRID code.
il Synchronize to Station...
% Transfer RAPID code to paths and

targets inthe station.

Slika 2.6.1.2 RobotStudio i izbornik RAPID i padaj ul i izborni k Synchronize
Funkcija Synchronize to RAPID (unutar funkcije Synchronize) i zvodi se klikom
naziv funkcije il:i k ISlik& @.611.2,mazrpka 1)n asnovgeo funkgjjel di o
Synchronize. Otvara se prozor Synchronize to RAPID (Slika2.6.1.3) koj i sadr gi I i st

stabla s el ementima kontr ol e 8lika216.4.3, &znaka 1ljteba] e 0 mo ¢
li se ili ne treba sinkronizirati (prenijeti) u program RAPID softvera RobotStudio.

Za postavke odredignih tolaka moSjikaRel.3 anakedabr at i
2) unutar programa RAPID, vrstu deklaracije (konstanta, varijabla, nepromjenjiva vrijednost)

(Slika 2.6.1.3, 0znaka 3) t e n Slka 26.1Beokralkadlacdpesno hol e |
deklaracija biti izvan programskog koda ili unutar programskog koda (Inline) kada se vrijednost

koristi.



Synchronize to RAPID

MName Module Local Storage clasz  Inline WoaaE | ~
a I |RB120_3_58 (] CalbData
4 42 T_ROB1 (] Module 1
A Paths & Targets user
a ° Path_30 BASE
(®) Target_20
(®) Target_30
(&) Target_40 Module
4 ({7l ToolData CONST
W Servo CalibData ~ FERS
WarkObject OJ li;" PERS

Slika 2.6.1.3 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Synchronize to RAPID

Funkcija Synchronize to Station (unutar funkcije Synchronize) otvara prozor Synchronize
to Station (Slika 2.6.1.4) k o j ipops a ablikgstabla s elementima kontrolera na kojima je
omogul en Sbkd 261i4roznéka 1) treba li se ili ne treba sinkronizirati s kontrolerom
radne stanice (ili prenijeti na njega).

Synchronize to Station

Mame Synchronize  Module  Local Storage class  Inline
a [ RB120_3_58
4 43 T ROB1
4 [ Paths & Targets
4 5 Path_30 Module1
() Target_20 Module1 CONST

4 ToolData

4 Servo CalibData TASK PERS

WorkObject

Slika 2.6.1.4 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Synchronize to Station




2.6.1.2 Grupa Edit

Grupa Edits adr §i funkcije (opcije)oddaa Grefiavaapdegpr o
Comment, Uncomment, Indent, Unindent, Cut, Copy, Paste, Format i Outlining.

Funkcija Comment = koristi se za komentiranje programskog koda RAPID. Odabirom te
funkcije na poletku odobaapost AV ntl djeipsmzgrzalask\ka g

] e odr edhalinijakokentarinei nt er pretira se prilikom izvolLe
.. ﬂ . . . .

Funkcija Uncomment = kor i st i se za brisanje oznake Kkomer

ktdnih | inija programa.

Funkcija Indent ¥ Koristi se za pomicanje odabranih kodnih linjfiudesno za | et i ri

prazno ("'T whitespace) od pol etne |lijeve margine.

Funkcija Unindent iE koristi se za pomicanje odabranih kodnih linijjiul i j evo za | etiri

prazno ("'T whitespace) pr e ma p o |neatgini.o j l i j evo]j

Funkcija Cut & (kombinacija tipki Ctrl + X) koristi se za brisanje odabranog dijela
programskog kod a i spremanj e (Clipboad) kakgphi senmogak iskoristiti
(postaviti, Paste) na nekom drugom mjestu u programskom kodu.

Funkcija Copy 52 (kombinacija tipki Ctrl + C) koristi se za postavljanje (spremanje)
odabranog dijela programskog kod a u me L u sChpbaanarkakd bi e mogao iskoristiti
(postaviti, Paste) na nekom drugom mjestu u programskom kodu.

Funkcija Paste Fe (kombinacija tipki Ctrl +V) koristi se za dodavanje spremljenoga
programskogkod a i z me L u lipboard) nai olaaranp mjesto u programskom kodu.

Funkcija Format omoguli uj e wurelivanje (RARD matliagafayarmjre
praznih znakova i tab znakova u programskom kod u . Funkci | &likg 26.15)liogena
sadr gi nekol i FamatpDoadimhentn Adiust [Case, Format Selection, Convert

Spaces to Tabs i Convert Tabs to Spaces.



Format| Cutlining | Snippet Instn

- -

Document
Format Document
Adjust Case
Selection
Format Selection

Convert Spaces to Tabs

Convert Tabs to Spaces

Slika 2.6.1.5 RobotStudio i izbornik RAPID i padaj ul i izborni k For mat

Funkcija Format Document (unutar funkcije Format) i zvodi se kli kom mi dga |
il kl i kom mi 8lilka 216.4.5, gznakanl) asnovhé foinkc{je Format. Ta funkcija
izvrgava automatsko formatir anpda RAPDru dijgogho L av anj
dokumentu wurelivanj wbengkoveazni h znakova i

Funkcija Adjust Case (unutar funkcije Format) i zvr dava prsiovaagelikdzau mal it
sve Kkl julne rij elRAPIDuaktynom dokuknentn. j ez i k a

Funkcija Format Selection (unutar funkcije Format) izvrgava automatsko
(prilagolavanj eja RARID g selektiranon @dakkanom) dijelu dokumenta
urelivanj em prtabzznakoka. znakova i

Funkcija Convert Spaces to Tabs (unutar funkcije Format) i z vproingnu aizastopnih
razmaka u tab znakove u selektiranom (odabranom) dijelu dokumenta.

Funkcija Convert Tabs to Spaces (unutar funkcije Format) i zvr ¢ av &b smakovanj e n u
u uzastopne razmake u selektiranom (odabranom) dijelu dokumenta.

Funkcija Outliningomoguilpujogi ri vanje ili sugavanjaauegija
dokumentu. FunkSlika6l6) eislsagemma @d FaggleAll Qudilingunk ci j ¢
i Toggle Outlining Expansion.

o2 B o

Cuthining| Snippet

- -

Document
Toggle All Qutlining
Selection

Toggle Cutlining Expansion

Slika 2.6.1.6 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i i zborni k Outlining



Funkcija Toggle All Outlining (unutar funkcije Outlining) i zvodi se klikom mi

funkcije ili ki ISkkan2.6mMi6,gpanaka B osgowne fupkcije @uitlining( Ta
funkcijapriagirrgiawanj e i | i sugavanj e edaubielamegi j a (
dokumentu.

Funkcija Toggle Outlining Expansion (unutar funkcije Format) i zvr gava progiriyv
sugavanje svibh regij a odabu selekiiranan (odabramam) dijels k o g k
dokumenta.

2.6.1.3 Grupa Insert

Grupalnserts adr ¢i funkcije za dodav adajueaktikicokantenti a pr o
RAPID. Grupa s adr ¢S$nippevilngtrectioh.unkci j e:

Funkcija Snippet koristi se za dodavanj e r az prognamskog maaa RAPID.
Funkci ja [Slka2%1.8)g ein apualapodijunkcija. Svaka podfunkcija (Slika 2.6.1.7,
oznaka 1) dodaje speci f iodaa progamskiaiakiment.pr ogr amskog

__E ﬂ G s Seamdata declaration

o [ Go to line
nippet| (nstruction e

- -

Trackdata declaration

myProcedun
Weavedata declaration

\

‘Welddata declaration
|gtegrated Vision 2

‘Weld Procedure

SpotWelding

Array of num, 2x2x4 Backup camera files

Array of num, 2x4 Move to detected object

Array of num, 2xdx2 Restore camera files

Array of num, 4x2 Synchronized image acquisition

Module header Synchronized |V complete example

Procedure with parameters

. Gundata declaration for pneumatic gun [RobotWare 5.x)
Procedure with error handler

i Gundata declaration for pneumatic gun [RobotWare 6.x)
Robtarget declaration

. Gundata declaration for serva gun [RobotWare 5.%)
Idata declaration

Work Gundata declaration for servo gun [RobotWare 6.x)
Waor
Gundata declaration for servo gun with software equalizing (RobotWare 5.x)

Save Selection as Snippet 2 -
Gundata declaration for serva gun with software equalizing (RobotWare 6.x)

Spotdata declaration for pneumatic gun
Spotdata declaration for servo gun

‘Weld Procedure

Slika 2.6.1.7 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i Snipgebor ni k

Funkcija Save Selection as Snippet (unutar funkcije Snippet) otvara standardni prozor za
spremanje (Save As) (Slika 2.6.1.8) i pozicionira se u mapu softvera RobotStudio (Slika
2.6.1.8,0znakal)u koj o] s e nal a pregramskay&dda(éngl. skippetya d i | i



@) Save As

@) Docurnents » RobotStudio » CodeSnippets 1 > ~

o

Organize + New folder == - o
~ - o o o ~
& OneDrive - Personal Mame Date modified Type Size
3 This pC ArcWelding 17.2.2023.17:54 File folder
— This
- Integrated Vision 2 File folder
- 3D Objects SpotWelding File folder
I Desktop | arrayoxzmemimpet SNIPPET File 1KB
£ Documents [ array2xd.snippet SNIPPET File 1KB
; Downloads |:] array2udud.snippet SMIPPET File TKB
D Music [ arrayx2.snippet SMIPPET File TKB
= Pictures |:| module header.snippet SMIPPET File 2KE
|:] procedure parameters.snippet SMIPPET File 2KB
B videos - . ) )
) | | procedure with error handler.snippet SMIPPET File 2KE
s Local Disk (C) v | ] robtargetsnippet 17.1.2023. 12:58 SNIPPET File 1KB v
Filauwﬁa\) v
Save as type: | Snippet files (*.snippet) ~

Search Code Snippets

~ Hide Folders

Slika 2.6.1.8 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Save As ... Snippet

U polju File name (Slika 2.6.1.8, oznaka 3) potrebno je upisati naziv hovog snippeta koji se

gel i s prseippétiimaju naSavak snippet, kojijnast avak se ne moge mi
Snippets e moge s prde miltein ui [Blika2r6alB,wzngka?2) i1 i se moge
nova mapa (npr. moji snippeti) te u nju spremiti novi snippet. Nakon spremanja novog snippeta
bilo gdje u ponul e rsmpgpetesuhutausoftvera Robot&tadoasprendjeni
snippetbi t | eSlkai2.8.1.9) i w (adaj ul Snippet. zbor ni ku
=) & e : i B
Snippet| Instruction 9 Gotoline Find/ Compare
- ~| Replace - -
Arcwelding » | Find
Integrated Wision ]
@ppeti 1 L4 novi drugi snippet |
SpotWelding 14 e
Array of num, 2x2x4
Array of num, 2x4
Array of num, 2xdx2
Array of num, 4x2
Module header
@isnippet 2 :>
Procedure with parameters
Procedure with error handler
Robtarget declaration
Tooldata declaration
Warkaobject declaration
Save Selection as Snippet
Slika 2.6.1.9 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i i zborni k Snippet

Funkcija Instruction koristi se za dodavanje raznih instrukcija za robota i/ili kontroler. SI o g e n a
je (Slika 2.6.1.10) i

sadr gi

p (Blika 2.601d.@ dzoaksk1ly Bvaka je (podfunkcija

j

#2

e
k |



i zbornik koji sadrgi odg®APD(BlikaRb.210mznekead)koe (i nst r
se mogu postaviti u programski dokument. Pad aj ul i i z b tnstractico mMbgonk ehn p a)

je samo kada se u aktivnom dokumentu strelica za pisanje nalazi u dijelu za pisanje

programskog koda, a to je unutar tijela procedure.

¥

Instruction

2 M
Go to line ad
Find/ Compare

“~| Replace~ M

MotionSetAdy

RARIDsupport

p find

b

3 ’/""‘\‘

» Movehbs)
Prog.Flow L MaveC
Various b Maovel
Settings 4 Movel
MaotionProc. 4 ProcCall
/O 4 Reset 2
Communicate 1 4 Set
Interrupts 4 WaitD!
Error Rec, 4 WaitDO
SystemTime 4 WaitTime
Mathematics 4 WaitUntil

]

b

3

3

k

CalibXgrvice

Slika 2.6.1.10 RobotStudio i izbornik RAPID i padaj ul i izborni k I nstruction

2.6.1.4 Grupa Find

Grupa Find sadr gi f prlomiajleaza & , Z a mj e pragramskog kodaouwr e Li van
aktivnom dokumentu RAPID i drugim dokumentima (programima RAPID) spremljenima na

ral unalGu up a nekobkd fugkcija i polja: Search, Go to line, polje s dijelovima

programa, funkciju Find / Replace te funkciju Compare.

Polje Search kombiniranj e p a d a j wkbjij ep onpigsui e upisati trageni
tragi u akt i vpnogramsibgpKodaRARIDL Nakon wupisa tragenog ni
(Slika 2.6.1.11, oznaka 1) potrebno je na tipkovnici pritisnuti tipku Enter.  Tr age ni ni z zn

odmah je prikazan (o0znal &likj260.11 azmaker? 83pulaktimono m b oj o

programskom dokumentu.



RAPID Add-Ins Maodify

. =8 —un WaitTime 1

— . Goto line
mat Cutlining  Snippet Instruction - Find M, Compare
p = = (Data) ~| Replate~ -
& Insert kind ~
ProjectdView! | IRB120_3_58 (Station) X | 3
T_ROB1/Module* X can
5 1 MODULE Modulel

= CONST robtarget Target_3@:
CONST robtarget Target_48:
CONST robtarget Target_5@:

2 [349.3557@@958,-251.1
3

4

5 CONST robtarget Target_6@:

6

7

8

[
[[349.3557@5717,-251.1
[[349.355712158,-251.1
[[349.355718898,-251.1
CONST robtarget Target_7@:=[
CONST robtarget Target_28:=[
= PROC Path_3@()

[349.355718451,-251.1!
[349.355787414,-251.1!

9 PulseD0O Detach;
18 Movel Target_28,v5e,z1@,Servo\W0bj:=wchja;
11 TN 49, 355788958, -251.155683496,53.62888

12

13 fach;

14

15 Mowvel 49, 355785717,-251.155686642,215.8693
16 ENDPROC

17 = PROC MNovaProcedura()

18 PulseD0 Detach;

15 ENDPROC

28 ENDMODULE

Slika 2.6.1.11 RobotStudio i izbornik RAPID i kombinirani p a d a popié $earch

UpoleGotolineupi suje se tragenaodhi niNpkopr agpri ams kKaamg
potrebno je na tipkovnici pritisnuti tipku Enteristrelicaz a pi sanj e pozicionirat
liniju u programskom dokumentu.

Polje s dijelovima programa p a d ai je pdpis u kojem su redovi Data element i nazivi svih
procedura koje postoje u aktivnom programskom dokumentu (Slika 2.6.1.12, oznaka 1).
Nakon odabiamogramskog dijelaosgelicaz a pi sanj e pozicionirat
linijju u odabranom dijelu programa. Kada se strelicaz a p i s a npo&avlja u &ktiveom
programskom dokumentu ovi sno o0 enppomst a dijélgvima o | poz
programa,aut omat ski se postavlja odgovarajuldi nazi v.



RAPID Add-Ins Modify

: @ L__,Ej B e Wait Time ~

— ) : Goto line
nat Outlining  Snippet Instruction

- - - 1 ~
] Insert (Data
ovd 4] d [=)
| Projecto:viewd | IRB120_3_58 (Station) x [Path_30
T_ROB1/Modulet* x
5 1  MODULE Modulel
2 [ CONST robtarget Target_3@:=[[349.
3 CONST robtarget Target_48:=[[349.
4 CONST robtarget Target_5@:=[[349.
5 CONST robtarget Target_o@:=[[349.
6 CONST robtarget Target_7@:=[[349.
7 CONST robtarget Target_2@:=[[349.
8 = PROC Path_3@()
9 PulseDD Detach;
18 Movel Target_28,v58,z18,5erva
11 Movel [[349.3557@@958,-251.15
12 WaitTime 1;
13 PulseD0D Attach;
14 WaitTime 1;
15 Movel [[349.355785717,-251.15
16 ENDPROC
17 = PROC MovaProcedura()
18 PulseD0D Detach;

14 ENDPROC
28 ENDMODULE

Slika 2.6.1.12 RobotStudio i izbornik RAPID T polje s dijelovima programa

Funkcija Find/Replace koristisezapr et ragu i zamjenu tragenih skup
programskom dokument u, pretragu nekori gtenih po
cijelom radnom zadatku te wuklanjanje nekorigten
Funkcija jStka 86.101§enia sadr gi n e k &ihdi Replacgy Ga@ Tounkci | a
Definition, Find All References, Find Unused Data in Task, Find Unused Data in Module i

Remove Unused Data in Module.

@)@ W RAPID Tas
=

Run Mod

Find / | Compare Apply E'L

Replace - - - J Frogram -
Find Ctrl+F
Replace Ctrl+=H

Find Unused Data in Task
Find Unused Data in Module

Remove Unused Data in Module

Slika 2.6.1.13 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i izborni k Find/ Repl ace

Funkcija Find (unutar funkcije Find/Replace)i z v o d i se klikom miga na naz
mi ga na g938likan2j6.il.13dozmaka () osnovne funkcije Find/Replace ili pritiskom

kratice na tipkovnici Ctrl + F. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Find/Replace (Slika

2.6.1.14) s aktiviranom karticom Find.



Find / Replace n

Find | Replace

Find what:

<o - -
M Current Document

Current Controller

Current Task

Look in:

[] Match case
[] Match whaole werd

Selection

ChUsers\Korisnik\Documents\RobotStudio\Projects\Project®User Files

Slika 2.6.1.14 RobotStudio i izbornik RAPID 1 prozor Find/Replace i kartica Find

Polje Find what kombinirani | e p a d g$lika2.6.1.18,@maka 1) u koji se upisuije (ili

odabirespopisa) ni z znakova koji |l e se pretragivat:i
Polje Look in jest p a d ai jpapik (Slika 2.6.1.14, oznaka 2) u koemse odabire podr
pretrage. Podrulje pretrage mokpjaseldalirenagumbudr el ena

III (Slika 2.6.1.14, oznaka 3).

Ako je ukl j Matehoaae, krveatlriaccaa e biti osjetljiva na
tragit Ie identilan niz znaFiodwhatonome koji | e na
Ako je ukl | Matehrwholehvordypi ear aga [ e tragit.i niz znal
Findwhatk oj i | ini cijelu jednu rijel

Funkcija Replace (unutar funkcije Find/Replace) i zv odi se klikom midga nec¢

pritiskom kratice na tipkovnici Ctrl + H. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Find/Replace
(Slika 2.6.1.15) s aktiviranom karticom Replace.

Find / Replace n

Find | Replace

Find what;

Replace with:

< 2 D :
Look in:

C:E_:Ent Document 3 ¥ -EE:

[ ] Match case
[ ] Match whal

5 [
Find Mex®f Replace fFeplace All

Slika 2.6.1.15 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Find/Replace i kartica Replace

Polje Find what kombinirani je p a d ai popi$ (Slika 2.6.1.15, oznaka 1) u kojeg se upisuije (ili
odabirespopisa) ni z znakova Kkoji e se pretragivati

Polie Replace with kombinirani je p a d ai popi$ (Slika 2.6.1.15, oznaka 2) u koji se upisuje

(i odabire iz liste) niz znakova FKindwhati e zami|]j



Polie Look in p a d ai je pdpis lista (Slika 2.6.1.15, oznaka 3) ukojems e odabire podr t

pretrage. Podrulje pretrage moge biti i odrelena
-

Ako je ukl j Watehoase, krveatlriacpa (e biti osjetljiva na
tragit e identilan niz znakiodwhatonome koji | e na
Ako je ukl | Matehwholekvordypi ear aga [ e tragit.i niz znal
Findwhatk o j i |l ini cijelu jednu rijel

Gumb Find Next (Slika 2.6.1.15,0znaka 4) izvrdgava pretragu i od
tragenog niza znakova.

Gumb Replace (Slika 2.6.1.15, 0 znaka 5) izvrgava zamjenu oznal ¢
tragenog niza znakova s ni ZReplaceasithak ova navedenim
Gumb Replace All (Slika 2.6.1.15moznaka 6) izvrgava zamjenu svih

znakova s nizom znakova navedenim u polju Replace with.

Funkcija Go To Definition (unutar funkcije Find / Replacelo mogul ena ptrelckzada | e
pisanje postavlienana pozi ci ji gdje se koristi odrelena va
procedura u svim programskim dokumentima radne stanice. Kada se ta funkcija pokrene,

strelica za pisanje pozicionrasena pol etak dekl aracije odabrane
procedure.

Funkcija Find All References (unutar funkcije Find/Replacelo moguil ena jstelickada | e
za pisanje postavlienana pozi ci ji gdje se koristi odrelena V

gdje se poziva procedura. Kada se ta funkcija pokrene, otvara se prozor ispod centralnog
prozora Project View u obliku kartice Search Result i prikazuju se lokacijek o r i gotlabdrarje a
varijable, konstante, procedure ili instrukcije u svim programskim dokumentima radne stanice.
Prikazuju se stupci Location (naziv robota/alata s nazivom modula), Line (linija programskog
koda u dokumentu)te Text( sadr gaj kodne 1l inije).

Funkcija Find Unused Data in Task (unutar funkcije Find/Replace) omogul uj e pretr

l ociranje svih nekorigtenih podataka (va&éarijahble
funkcija pokrene, otvara se prozor ispod centralnog prozora Project View u obliku kartice
Search Result i prikazuju se | okacije deklaracije neko
programskim dokumentima radne stanice. Prikazuju se stupci Location (naziv robota/alata s
nazivom modula), Line (linija programskog koda u dokumentu)te Text( sadr g aj kodne | i

Funkcija Find Unused Data in Module (unutar funkcije Find/Replace) omogul uj e pretr

l ociranje svih nekorigtenih podataka (varijabl e,
Kada se ta funkcija pokrene, otvara se prozor ispod centralnog prozora Project View u obliku
kartice Search Result i prikazuju se | okacije deklaracije n

aktivnom programskom modulu. Prikazuju se stupci Location (naziv robota/alata s nhazivom
modula), Line( | i ni ja programskogTek¢{sadugajokkomemeé ul)i niej ¢

Funkcija Remove Unused Data in Module (unutar funkcije Find/Replace) i zvr gava bris
(ukl anjanje) Svih nekori gtenih podataka (varij
modulu.



Funkcija Compare koristi se zausporelivanje sadrgaja programsk
sadr gaja programskih datoteka Skka 8.6.1.16)l er a.s a U g Kk «
nekoliko podfunkcija: Compare folders, Compare files, Controller Version and Editor,

Controller Version and File i Editor and File.

1)@ KZ RAPID Tasks :
"l Run Mode - —

Compare| Apply Adjust
= jF‘FD';IFEITI' Robtargets

!

Compare folders
Compare two folders and lists the

differences between them

Wl |-

Compare files
Compare two files and lists the

differences between them

=

Controller Version and Editor

Controller Version and File...

Slika 2.6.1.16 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i izborni k Compare

Funkcija Compare folders (unutar funkcije Compare) i zvodi se klikom mi ga
il kl i kom mi g &likan2s6.1.1%,0a0zmakai 1) abmoene funkcije Compare.

Pokretanjem te funkcije pokraj centralnog prozora Project View u obliku kartice otvara se

prozor Compare (Slika 2.6.1.17) s potkarticom Folder compare kojoj se nakon odabira prve

mape mijenja naslov u naziv odabrane mape.

Prjecsviont | Compare |
RAPID X ~

Location

iectd|User Files|IRB120_3 53 BACKUP_2023-07-18IRAPIC ~ Browse 1> Q | RobotStudiolProjects Projectd|User FilesIRE120_3 53 BACKUP_2023-07-18-drugal ~ Browse 7 >

4 [ TASK1 Comparing.
4 [ PROGMOD Comparing
) calibData mod

T WodueTmod 4
3 Module2:mod 5

[ SYSMOD Comparing [ SYSMOD Comparing

Slika 2.6.1.17 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Compare folders

Prozor Compare podijeljen je u dva dijela. Lijevo se nalazi struktura podmapa s datotekama

za prvu odabranu mapu na ralunal u. Desno se nal
drugu odabranu mapu na ralunal u.
Odabir mape na | ijevo]j strani moge se izvest.i u

Location ili odabirom mape iz standardnog prozorasp o mo | u  @®rowse (Slika 2.6.1.17,
oznaka 1).



Odabir mape na desnoj strani moge se izvest.i up
Location ili odabirom mape iz standardnog prozorasp o mo | u  @®rowse (Slika 2.6.1.17,

oznaka 2).

Odmah nakon odabira obje mape usporeluju se sadr
u sadrgaju mapa, odnosno uU nekoj mapi ne post oj
takve datoteke prikazuju | ] uSlikal2.6.517,mmmakb %.JAkom u naz
postoje razlike u sadrgaju datoteka igvwnomg naziyv
bojom u nazivu datoteke (Slika 2.6.1.17, oznake 4). Sve podmape u kojima se nalaze datoteke

s razlilitim sadrgajem ili neke datoteke nedost a
(Slika 2.6.1.17, oznaka 3).

l z ovog prozora mogul e |j e vostslpnokikendmitg e rs anda goadj a bdraat r
datoteku (na lijevoj ili desnoj strani) pokraj kartice Compare folderpr i kaz a't e se ka
nazivom dasepaek@aj i yspor elmapamma.u odabrani m

Ako se za wuspor edbu s adatotgkajk@a na druga strank mmozovacha b e r e
postoji, odnosno ako se odabere datoteka koja |e
na KkKoj oj ne postoji odabrana datoteka prikazat |
se nalazi odabranadatoteka pri kazat I e se sadr ga$likaRé1.1Bpzadi ni

Froecsvient | Compare |
[RarD | Moduiesmoa x|
Location:

il J i ject9\User Files!|RB120_3 58_BACKUP_2023-07-19\RAPIC ¥ Empty v
(%) Options.

@

1 MODULE Modulel

2 CONST ro :=[[349. 355700958, -251. 155603496 , 53 . 62888668 ], [ 0000000007, -6. 191418, 8.951¢
3 CONST robtarget Target_40:=[[349.355705717,-251. 155606642, 215.069352661], [ -6. 060000001, -0. 191417999 ¢
4 CONST rof =[[349.355712155, -251. 155611707, 34.917211507] , [ 2. 000000036, -0. 191415, 8. 95
5 consT ro et Target_60:=[ [349.355710895, -251.155610501,47. 094782565, [ -6.00000002, -0.191418,0.951:
6 COnsT ro et Target 70:=[ [349. 355718451, -251. 155616231, 316.014071611], [ -0. 600000005, -0.191418,0. 52
7 CONST robtarget Target 20:=[[349.355707414,-251.155608137,96. 170805005 ], [ -0.200000005, -0.191418,0. 95:
8  PROC Path_30()

E] PulseD0 Detach;

10 Movel Target_28,v56,218,5ervo\W0b : swobjo;
1 Movel Target_30,v5e,fine,Servo\kobj:=wobje;
12 WaitTime 1;

13 PulseDO Attach;

14 WaitTime 1;

15 Movel Target_40,v5,220,5ervo\H0b] : -wobjé;
16 ENDPROC
17 ENDMODULE

Slika 2.6.1.18 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Compare files

Ako se za usporedbu sadrgaja datoteka odabere da
ako se odabere datoteka koja je prikazana crveno
a ne postoji na dr ugoj strani Ipojikazat sher ga& n}
razlikuje u odrelLenim |l inijama na obje strane pr
boje, azmakzdviil iuitakvim razlilitim |linijSikaa prik
2.6.1.18).

-

C



Froj | compare x |
RAPID Module1.mod X >
Location: Location:
CiU L i jeci9\User Files!IRB120_3_58_BACKUP_2023-07-19IRAPIL U \RobotStudiclProi iect\User FilesIRB120_3_58_BACKUP_2023-07-19-druga ¥
@ Options. 3@
1MODULE Modulel 1 MODULE Modulel
2 CONST robtarget Target_3@:=[[349.355788958,-251.155683496,53.62888668] , [ -6.000000087, -0.191418,0.981° 2 CONST robtarget Target_3@8:=[[349.355780958, -251.155683496,53.62888668] , [ -0.000000007, -8.191418,0.981"
3 CONST robtarget Target 40 349.355705717, -251. 155686642, 215.069352601] , [ -0. 000000001, -0.19141799"
4 CONST robtarget Target_S0:=[[349.355712158, -251.155611767, 84.917211807], [ -0. 200000036, -.191418,0. I
B CONST robtarget Target_60:=[[349.355710898, -251.155610801,47. 894752865, [ -0. 00000002, -0. 191418, 0.9 3 CONST robtarget Target_6:=[[349.355710898, -251. 155610801, 47. 094752865 , [ -0.00000002, -0.191418,0. 951
6 CONST robtarget Target_7@:=[[349.355718451,-251.155616231,316.014071611] , [ -0.80@800@05, -0. 191418, 0.9 4 CONST robtarget Target_7@:=[[349.355718451,-251.155616231,316.814871611], [ -0. 660080085, -0. 191415,0.9;
7 CONST robtarget Target_20:=[[349.355707414,-251.155608137, 96 . 170805605 ] , [ -8. 060200005 , -0.191418,0. 98- 5 CONST robtarget Target_20:=[[349.355707414, -251.155688137,96. 170885005 |, [ -0.008020005 , -0. 191418, 8.98:
8 PROC Path_38() 3 PROC Path_3@()
9 PulseDO Detach; 7 PulseDO Detach;
10 Movel Target_20,vB0,210,Servo\uob: bje 8 Movel Target_20,vi0,z10,Servo\m wob3@
n Movel Target_30,v50,Tine, Servo\nobj:=wobje; L tovel Target_38,v50, Fine, Servo\Wobj: =wobje; |
12 waitTime 1; 10 WaitTine 1;
13 PulseDO Attach; 1 PulseDo Attach;
14 WaitTime 15 12 WaitTime 1;
15 Movel Target_4@,v58,228,Servo\iibj: =wobj@; - Movel Target_48,v50,238,S5ervo\Wobj:=wob3d; 1
16 ENDPROC 14 ENDPROC
17 EnpMODULE 15 ENDHODULE

Slika 2.6.1.19 RobotStudio i izbornik RAPID T prozor Compare files #2

Funkcija Compare files (unutar funkcije Compare) pokraj centralnog prozora Project View u
obliku kartice otvara se prozor Compare (Slika 2.6.1.20) s potkarticom File compare kojoj se
nakon odabira prve datoteke mijenja naslov u naziv odabrane datoteke.

Frojecsvient | Compare |
[Raetp | Moduletmod x| <

Location;

Location;
C i jectd\User Files\IRBT20_3 58_BACKUP_2023-07-13\RAPIC v Browse 1 (: \RobotStudiclProi iectdiUser FilesIRB120_3_58_BACKUP_2023-07-13-dnugal Browss. 2>
O or

1 MODULE Modulel 1 MODULE Medulel

2 CONST robtarget Target_3@:=[[349.355708958,-251.155683496,53.62888668] , [ -0.000000007, -0.191418,0.981° 2 CONST robtarget Target_3@8:=[[349.355780958, -251.155683496,53.62888668] , [-0.000000007, -0.191418,0.981"
3 CONST robtarget Target_40 349.355705717,-251. 155606642, 215.069352601], [ -0. 000000001, -0.191417999,¢
4 CONST robtarget Target_5:=[[349.355712158, -251.155611767,84.917211807] , [ -0. 000060036, -0.191418,0. I
B CONST robtarget Target_60:=[[349.35571@898, -251. 155610801, 47. 804782865 ], [ -0. 08000002, -8.191418, 6. 981 CONST robtarget Target_68:=[[349.355710803, -251. 155610881 ,47 . 804782865] , [ -8.00800002, -6.191418, 8. 9811

s

7

8

3
CONST robtarget Target_70:=[[349.355718451,-251.155616231, 316.014071611], [ -0. 600600005, 0. 191418, 0. 5¢ 4 CONST robtarget Target_79:=[[349.355718451, -251.155616231,316.614871611], [ -0. 680000085, -0.191418,0. 9
CONST robtarget Target 20:-[[349. 355707414, 251, 155688137, 96. 170805005 ] , [ -2. 200000005 , -0, 191418,0. 96 5  CONST robtarget Target_20:-[[349.355707414,-251.155668137, 96, 170805005 , [ -.000000005, -0. 191418, 0.98

6

7

[

PROC Path_38() PROC Path_36()

9 PulseDO Detach; PulseDO Detach;

10 ovel Target_20,vB0,210,Servo\wob; Movel Target_20,v§0,z10,Servo =wobj@;

1 Movel Target_30,v5e,fine,Servo\Obj: . Hovel Target_36,v50, Fine,Servo\Woh:=wobje; |
12 WaitTime 13 18 WaitTime 1;

13 PulseDO Attach; 1 PulseD0 Attach;

14 WaitTime 15 12 WaitTime 1;

15 Movel Target_48,v56,288,Servo\ob]: -wobjes - Movel Target_40,v58,288,Servo\0bj: -wobja; 1
16 ENDPROC 14 ENDPROC

17 ENDMODULE 15 ENDMODULE

Slika 2.6.1.20 RobotStudio - izbornik RAPID - prozor Compare files #3

Prozor File Compare podijeljen je u dva dijela. Lijevo se nalazi prva odabrana datoteka s
ralunal a. Desno se nal axnar adlrwngaal w.dabr ana datot ek
Odabir datoteke na | ijevoj strani moge se izvesHt
lijievo polje Location ili odabirom datoteke iz standardnog prozorasp o mo | u  @®Buwwsb a

(Slika 2.6.1.20, oznaka 1).

Odabir datoteke na desnoj strani moge se izvesti
desno polje Location ili odabirom datoteke iz standardnog prozorasp o mo | u  @rowse a

(Slika 2.6.1.20, oznaka 2).

Odmah nakon odabira obje datoteke usporeluju se
postoji na jednoj strani, a ne postoji na drugoj
a sadrgaj koji se razlikuje uibkdrzatehiemslei miaj an



tra

nsparentne

pozadini crvene boje.
Gumbii‘a‘(Slika2.6.1.20,oznaka 3) koriste se za (feyiijelaz

pre

thodnu (vige, gore) razlilitost u sadrgaju

crvene boj e, a razliliti znakovi

Funkcija Controller Version and Editor (unutar funkcije Compare) dostupna je kada je
otvoren prozor
datoteke otvorene u Editoru

Zz a Hditog L iiv apnrjiek adzautj cet euksep o(r e d b u

4

S ac

sa sadr gaj em i st enakbratrblerd. ¥ kadici s pr e ml
Compare otvara se potkartica s hazivom datoteke (Slika 2.6.1.21) i istim funkcionalnostima
kao funkcija Compare Files.

Location
1RB120_3 58

() Options

Project®View! | Compare X | IRB120_3 58 (Station) |

T_ROB1/Module1 X

s “.:‘

1MODULE Modulel
2 CONST robtarget Target_30:-[[349.355700958, -
3 CONST robtarget Target_48:-[[349.355785717, -
4 CONST robtarget Target_56:=[[349.355712158, -
5 CONST robtarget Target_66:=[[349.355710598, -
6  CONST robtarget Target _78:=[[349.355718451, -
7
8

16 ENDPROC
17 ENDMODULE

Location:
4

1 MODULE Modulel

251.155603496,53.62688665] , [ -0. 000002007, -2. 191418, 8. 981 2 CONST robtarget Target_30:=[[349.355700958, -251.155603496,53.62888663] , [ -0.000000007, -2, 191418, 0. 981
251.155686642,215. 869352601, [ -0.000908001 , -6.191417999, ¢
251.155611707,84.917211807] , [-0. 600000036, 0. 191415,0. 95!
251.155616801,47.094752865] , [-0. 00000002, -0. 191418, 0. 951
251.155616231,316.014671611], [ -0.000000005, -0.191415,.9¢

CONST robtarget Target_20:=[[349.355707414, -251.155608137,96.176805005] , [ -0. 30060005, -0.191418,0. 987 I

CONST robtarget Target_20:-[[349.35577414, -251.155608137,96.170305005] , [ -. 002002005, -0.191415,0. 98 3
PROC Path_30() 4 PROC Path_3e()

E] PulseD0 Detach; 5 PulseD0 Detach;

10 Movel Target_28,v5@,z10,Servo\wobj: =wobje; 6 Movel Target_26,v50,710, Servo\k0bj:=wobj;

1 Movel [[349.355706958, -251.155603496,53 . 62658665 , [ -0.000000007, -0. 191415, 0. 951508609, 0. 000600001 7 Movel [[349.35570958, -251.155603496, 53 . 62658668 , [ -0.000000007, -0.191418,0. 951505609, 0 . 00000000

12 WaitTime 1; s wWaitTime 1

13 PulseD0 Attach; 9 PulseD0 Attach;

14 WaitTime 15 18 MaitTime 1;

15 Povel [[349.355785717,-251.155606642,215.063352601] , [ -0.000006R0L, -0.191417999, 0. 951568669 , 8. 866( 1 Hovel [[349.355705717, -251. 155606642, 215.069352601], [ -6.006000001, -0. 191417959, 6. 951568669, 6. 060(

12 ENDPROC
13 ENDHMODULE

Slika 2.6.1.21 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Compare files i Controller Version and Editor

Funkcija Controller Version and File (unutar funkcije Compare) dostupna je kada je na
prozoru Controller u stablu Current Station odabran element koji predstavija datoteku na
kontroleru (Slika 2.6.1.22, oznaka 1) [ prikazuje usporedbu sadr gaj

spremljene na kontroleru s a

sadr gajem odabr an eU kadrict Gompate e

otvara se potkartica s nazivom datoteke (Slika 2.6.1.22) i istim funkcionalnostima kao funkcija
Compare Files.

20,v50, 710, 5o

1

Kortoier IR8120_3_55_Now (Saton]

e T I — |

[[349.355705717, -251. 155606642, 215.069352601 ], [ -0. 000006001, -0. 1914179996, 981508609, 0. 600%

o

00000000 91418,0.51 18.9¢
.eece00005, -0.191418,9..98: -8.191418,8..98:

j0t_39,v50, fine, Servo\HOb]: =wobje;

tach;
me 1;

Slika 2.6.1.22 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Compare files i Controller Version and File

S

ra



Funkcija Editor and File (unutar funkcije Compare) dostupna je kada je otvoren prozor za

urelivanj editdrpnt bt pkekéadzuje usporedbu sadr gaj a

Editoru sa sadrgajem iste dat Gdmpdeeotvasa se poltkartica 4
nazivom datoteke (Slika 2.6.1.23) i istim funkcionalnostima kao funkcija Compare Files.

rjecoviont | Compare x| We120.3 58 Eaton |

| [F-RoB\Moaue1 [ 7_ROBIModulet | Modulet.mod x|

Location;

-

cw \RobotStudiciProi iectdUser File{RB120_3_58_BACKUP_2023-07-19RAPIC ~
(<) Options e
1 MODULE Modulel 1 MODULE Modulel
2 CONST robtarget Target_36:=[[349.355700958, -251. 155603496, 53.62888668] , [ -0. 000000007, -0.191418,8.981* 2 CONST robtarget Target_36:=[[349.355760958, -251.155603496,53.62888668] , [ -0.000000007, -6. 191418, 8.981*

_40:=[[349.355705717, -251.155606642,215 . 869352601 ], [ -0.000000001 ,-0.191417999 ¢
a :=[[349. 355712158, -251.155611707,34.917211867] , [ -0. 200000036, -0. 191415, 0. 951

5 CONST robtarget Target 60:=[[349.355710898, -251.155610801 ,47.094782865 ], [-0. 20000002, 0. 191415, 0. 981¢

6 CONST robtarget Target_70:=[[349.355718451,-251.155616231,316.014071611] ,[ -0.000000005, -0.191418,0.9¢
7

s

CONST robtarget Target_28:=[[349.3557087414, -251.1556@88137,96.170305085] , [ -0. 000000085, -0.191418,8. 98 3 CONST robtarget Target_28:=[[349.3557087414, -251.1556@8137,96.1788050085], [ -0. 000000085, -0.191418,8. 98
PROC Path_38() 4 PROC Path_38()
0 PulseDo Detach; s PulseDo Detach;
10 MoveL Target_20,v50,210, Servo\Wobj: =wobje; 6 Movel Target_26,v5, 710, Seruo\lObj:=wobjo;
1 Movel Target_30,v5e, Fine,Servo\Won]: «wobjo; | |
7 Movel [[349.355708958,-251.155603496,53 . 62888668 , [ -0.000000007, -8.191418,0. 081508609, 0 . 00080080
12 WaitTime 15 8 WaitTime 1;
13 PulseD0 Attach; 9 PulseD0 Attach;
14 WaitTime 1; 18 WaitTime 1;
1 MoveL Target_40, 50,220, Servo\wob]: =wobjo;
1 Movel [[349.355705717,-251.155606642,215.069352601], [ -0.0006800601, -6. 191417999, 8. 951588609, 6.060¢
16 ewoproc 1 eweroc
17 ENDMODULE 13 ENDMODULE

Slika 2.6.1.23 RobotStudio i izbornik RAPID i prozor Compare files i Editor and File

2.6.1.5 Grupa Controller

Grupa Controllers ad r gi f upmalljanje yadom pragrama RAPID na kontroleru. Grupa
sadr gi ne k oApphkRAPID asks, RunjMade, Program, Adjust Robtargets i Modify
Position.

prc
a . U k

Funkcija Apply k or i st i se za sinkronizacij uengheditanjsena u

kontrolerom te omoguliuje apliciranje (pri
urelivanje 11 samo odabranog modula na v
sl og Slka2.6(1.24) i sadr gi dagply AliAppyikchangek ci j e :

@} RAPID Tasks

Run Mode -

Apply l Adjust
= | Orrogram - Robtarget:

E =

3| Apply Al Ctrl+5hift+5
@ Apply changes

j enos)
irtual

Slika 2.6.1.24 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i i zborni k Apply

Funkcija Apply All (unutar funkcije Apply) 1 zvodi se klikom miga na né

mi ga na ¢Sbka 2§.1i24, dzhaka 1) osnovne funkcije Apply. Pokretanjem te funkcije
izvrgava se apliciranje (prijenos) sSvih

promj et



urelivanje s aktivnim kontrolerom (virtualnim i
promjena na kontroler provodi s e i sintaktil ka podooRAPIB.rStatuspr ogr am
provjere programskog koda vidljivi su ispod centralnog prozora Project View na prozoru (u

obliku kartice) Output (Slika 2.6.1.25).

[ Controller Status | Output | RAPID Watch | Search Results | Simulation Watch| RAPID Call Stack | RAPID Ereakpoints

Show messages from: | All messa v Time Category
i regram started: IRB120_3_58/RAPIDT_ROE1 882023 11:21:45 General

& IRB120_3_58/RAPIDIT_ROBE1/Medule1(10,9): Reference error{130): Reference to unkndym procedure WaitTme 2.8.2023. 11:21:4% General

Checked: IRB120_3_58RAPIDVT_ROB1: 1 semantic errors. 882023 11:21:49 RARID
i) IRBTAT3™ Tl 3 - Module has besn edi 882023 11:21:45 Event Log
i rogram started: IRB120_3_58/RAPIDIT_ROB1 2.8.2023. 11:45:30 General
i) Checked: IRE120_3_58/RAPID/T_ROB1: No emrors. 882023 11:45:30 General
Wion): 10063 - Module has been edited 282023 11:45:30 Event Log

Slika 2.6.1.25 RobotStudio i izbornik RAPID T prozor Output

Ako prilikom provjere programskog kod a i ma s i pog rad& g, an#t prazdru Output
prikazuje se naziv modula, linija (bro]j reda), z
gregka t epogr ek 2.6.225s0znaka 1). Ako prilikom provjere programskog

koda nema s ipogtraekdtaikl|ak,i h®atpuipprikazzje se naziv programa te poruka

ANe meg r e godAdozerrorsd (Slika 2.6.1.25, oznaka 2).

Funkcija Apply changes (unutar funkcije Apply) provodi apliciranje (prijenos) promjena na
otvorenom modulu u prozoru za urelivanje s akt.i
projekta. Prilikom prijenosa promj ena na kont
programskog koda RAPID. Statusi provjere programskog koda vidljivi su ispod centralnog

prozora Project View na prozoru (u obliku kartice) Output (Slika 2.6.1.25).

Funkcija RAPID Tasks k or i st i se za tablilni prikaz svih z
kontroleru. Pokretanjem te funkcije pokraj centralnog prozora Project View u obliku kartice
otvara se prozor Tasks (Slika 2.6.1.26).

[ Frojectaview | IRB120_3_58 (Station) x |
T_ROB1/Modulel* | Tasks x |
Task Mame = Type Mechanical Unit Run Mode State Trustlevel Program Name Module Name Routine Name  Task in Foreground
T_ROB1 Mormal ROB_1 Single Cycle Ready None

Slika 2.6.1.26 RobotStudio i izbornik RAPID T prozor Tasks

Funkcija Run Mode k or i st i se za prilagodbu naltaskhma i zvole
kontroleru (Slika 2.6.1.27). Omogul ene su Singlé Cyele (oprcagream e se i :
jednom)iContinuous( pr ogram (e se izvoditi neprestano, odr

naredbe u programu program se ponovhop o kr efi e od pol et ka) .



[} Run Mode - -
[

v | Single Cycle

Continuous

Slika 2.6.1.27 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija (opcije) Run Mode

Funkcija Program koristi se za upr avl j anj e (spremanj e, ulitava
programskim dat ot ek amdlika2ZuUr® ciij as ajdea gs | meekmd i ko
Load Program, Load Program from Controller, Save Program As, Save Program to Controller,

Rename Program, Delete Program, New Module, Load Module i Load Module from Controller.

FujuaL Ly N
_1 Program 'l Robtargets Position | T

Load Program...

Euw

Save Program As...

=

Eename Program...

Delete Program

Hew Module...

L ) >\,

Load Module..,

=

Slika 2.6.1.28 RobotStudio i izbornik RAPID i padaj ul i i zborni k Program

Funkcija Load Program (unutar funkcije Program) i z vur|giatvaav anj e pr ogr ama S |
na ral unal u.tefBnkdjerakotu®AAIDeum vel postoj i neki progr a
dijalogki prozor s informacijom o brisanju sta
nastavka ulitavanbpli&a26.6.29pg progr ama (

There are already program modules in this task which will be
removed if a new program is loaded. Do you wish to continue
lading a new program and lose the old program and its
modules?

es Mo

Slika 2.6.1.29 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija Load Programi di j al og ki i prozor prije u

Ako se na dijal ogkomYesfiozwrqi tkil iine se ruimbanj e
njegovih modula i otvaranje standardnog prozora operacijskog sustava Open kojim je

dop u g t etwvaranje programskih datoteka RAPID IRC5 Program files (*.pgf) ili S4 Program

files (*.prg) s pozicioniranom mapom User Files unutar mape otvorenog projekta. Nakon
odabira programa spremljenog u ne kSynchraniaepto na r a
Station (vidi poglavlje 2.6.1.1).



Funkcija Load Program from Controller (unutar funkcije Program) izvrgava ul it a
progr ama spremljenog na robotskom kontroleru.
kontroler.

Funkcija Save Program As (unutar funkcije Program) i z vsprgnanjeaprograma RAPID
s radne stanicen a r ad. Rokretdnjem te funkcije otvo r i t sfarelardnieSave As (Slika
2.6.1.30) prozor operacijskog sustava kojim je d o p u g speemanje programskih datoteka
RAPID u novu programsku mapu (engl. folder) (Slika 2.6.1.30, oznaka 1) te promjena naziva
programa (Slika 2.6.1.30, oznaka 2), a osnovnha pozicija mape jest mapa User Files unutar
mape otvorenog projekta.

(] Save As x
Savein: User Files v| e T mEr
Mame - Date modified Type
. IRB120_3_58_BACKUP_2023-07-19 24.7.2023. 21:41 File fo
ULerli= IRB120_3_38_BACKUP_2023-07-19-druga  24.7.2023, 21:41 File fe
Program Prvi 8.8.2023. 1257 File ft
HOME

RebotStudic

Desktop

EE
=
£ >

Documents —

@ | MoviProgram 1 V—Dl Save I
——
Cancel
Mote: Program file(s) will be saved in a subfolder with the specified name.

Slika 2.6.1.30 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija Save Program As i prozor Save As

Funkcija Save Program to Controller (unutar funkcije Program) i zvr gava spr ema.

prog,ama RAPIDs r adne stanice na robotski kontrol er. F
kontroler.
Funkcija Rename Program (unutar funkcije Program) izvrgava promjenu naz

RAPID na radnoj stanici. Pokretanjemte f unkci j e ot \Renamet(SliHa@.6.53@ pr oz o
lijevo). Nakon upisa novog naziva programa i pokretanja gumba OK novi naziv programa
pri kazat [ e ComrolleréSlikp2.60123b desno).



Rename MoviProgram ? = I Controller [ files |

2% Collapse all
Current Station
4 51 RE120_3 58
[ HOME
ff Conrfiguration
Cancel d Event Log
& /0 System
4 [ RAPID
éﬁ T_ROB1 (Program "MoviMazivPrograma’)
[ #] Relations
Slika 2.6.1.31 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija Rename Program i prozori Rename i Controller

Please type the new name of the program:

MaviMazivProgramal

Funkcija Delete Program (unutar funkcije Program)
radne stanice. Pokretanjemte f unkci j e

cijelog programa na radnoj stanici (Slika 2.6.1.32).

i zvrgava briRAPADNg e pr og
prikazat [Ie se dijalogk

Are you sure you want to delete the entire program?

es Mo

Slika 2.6.1.32 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija Delete Programi di j al og ki i prozor

Funkcija New Module (unutar funkcije Program) izvrgava formiranje no

programu RAPID na radnoj stanici. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Create Module
(Slika 2.6.1.33).

Create Maodule: T_ROB1 ? >

Module name:

MoviModul

pidule attributes
] NOSTEFIN
[] READONLY
L] VIEWONLY
NOWIEW

3

Cancel

Slika 2.6.1.33 RobotStudio i izbornik RAPID i funkcija New Module i prozor Create Module

Na prozoru Create Module postavlja se naziv modula (Slika 2.6.1.33, oznaka 1), definira se
vrsta modula (Module type) (Slika 2.6.1.33, 0znaka2)k o j i m@rggeamlpigt o znal i da



novi modul biti programski modul)te System( gt o znali da I e novi modul
i definiraju se atributi (svojstva) novog modula (Slika 2.6.1.33, oznaka 3).

Ako se kreira novi programski modul, na prozoru Controller u stablu Current Stationn al azi t | e
se u sekciji Program Modules (Slika 2.6.1.34, oznaka 1). Ako se izradi novi sistemski modul,

u stablu Current Stationn al azi t | eSysteen Modulesg3ila 2.6.1.34, oznaka 2).

] Controller | Files |
2 Collapse all
Cumrent Station
4 51 RB120_3_58
[ HoME
]ff Configuration
d Event Log
= /0 System
4 ] RAPID
4 %3 T_ROB1

ngram Modules

<] NoviModul
SistemskiMaodul

| &l Relations
Slika 2.6.1.34 RobotStudio i izbornik RAPID 7 prozor Controller

Atributi (svojstva) modula (Slika 2.6.1.33, oznaka 3) nakon kreiranja postavljaju se kao
argumenti u dijelu deklaracije modula. Slika 2.6.1.35 prikazuje primjere deklaracije modula.

([ Tasks

TR - OB1/SistemskiModul [

g TOET T.ROBl/user | T_ROBA/BASE x|
MODULE BASE (SYSMODULE, NOSTEPIN, VIEWONLY)

LAl LGT T F o S T_ROB/BASE | T_ROB1/DrugiModul* X | |
1 MODULE DrugiModul (WOSTEPIN,VIEWONLY)

2 3
3 ENDMODULE

viMod

1
| System module with basic predefined system data

6 ! System data tool®, wobj@ and loade
7 | Do not translate or delete toold, wobj®, loads

/——__—.—-'\
a T_ROB1/PrviModul | T_ROB1/Sistemskilodu | T_ROB1/Novi x| TROBl/wer [TrRoBIBASE | [T | T_ROB1/PrviModul* x | T_ROB1/SistemskiModu | T_RSR)/MNoviModul | T ROB1/user | T_ROBI/BASE |
1 MODULE NoviModul(SYSMODULE,NOSTEPIN,READONLY) 1 MODULE PrviModul
2 | 2 2 a
ENDMODULE NDMODULE

Slika 2.6.1.35 RobotStudio i primjeri deklaracije modula RAPID

Svaki sistemski mo d u | u argument i maSYSMORBULETr aci j e
(Slika 2.6.1.35,0znake1i2) , a dekl aracija programskog modul a
u argumentu kojom se definira ovaj tip modula (Slika 2.6.1.35, oznake 3 i 4). U argumentima

dekl aracije obje vrste modula (programskog i S i
koje predstavljaju atribute (svojstva) modula: NOSTEPIN, READONLY, VIEWONLY i

NOVIEW.

Funkcija Load Module (unutar funkcije Program) il zvrgava ul iRARIDanj e m
spremljenog na r altefankdjeuotvaraPse &tandatdr pryzer wperacijskog

sustava Open kojim je dop u g t etvaranje datoteka RAPID Modules (s nastavcima mod ili

sys) . Nakon odabira programa spremljenog u nekoj
Synchronize to Station (vidi poglavlje 2.6.1.1).



Funkcija Load Module from Controller (unutar funkcije Program) izvrgava ulita

modula RAPIDs preml jenog na robotskom kontroleru. Fun
kontroler.
Funkcija Adjust Robtargets koristis e za prilagolLavanje ciljnih tol

spojenog na vrhu robotske ruke. Pokretanjem te funkcije lijevo od centralnog prozora Project
View otvara se prozor Adjust Robtargets (Slika 2.6.1.36).

| Adjust Robtargets: IRB120_3_58/T_ROB1 | =
Maodule
Module1 o
Old tooldata MNew tooldata
R R
Old wobjdata MNew wobjdata
R R
Replace tooldata / wobjdata in instructions
Execute Cancel

Slika 2.6.1.36 RobotStudio i izbornik RAPID 7 prozor Adjust Robtargets

Funkcija Modify Positionk or i sti se za pri |l agMaovbiostrykajamawe i j e cC i
programskom kodu RAPID postavljanjem pozicije koja je trenuta ha pozicija robota.

2.6.1.6 Grupa Test and Debug

GrupaTestand Debugs adr gi funkcije za testirpgyfeganbidaupr
programu. Gr upa s adSelgded Taskk, Start, &ep in,fStemdtcStep aver,
Stop, Check Program, Program Pointer i Breakpoint.

Funkcija Selected Tasks koristi se za odabir radnih zadatka (programa, task). Pokretanjem

te funkcije otvara se padaj ul iihzadatka(progr&na)skojimo gul nc
e se izvrgavati

Funkcija Start koristi se za pokretanje i izvolLenje odabranih radnih
tasks) . Tijekom izvolenja programa na pda®AaPDr i ma z a
prikazuje se pozicija (kodna linija, program pointer) programakoja | e s «Slika2.6.1.3y, t i

oznaka 2) te pozicija (kodna linija) koja trenutaho i zvr gava rad s robot sk
pomicanje) (Slika 2.6.1.37, oznaka 1) . Nakon pokretanja progra

funkcije Stop unutar te grupe.



IRE120_3_58 (Station) - [read-only] T_ROB1/Modulel
MODULE Modulel

= PROC Path_3@()
PulseD0 Detach;

©

oy
[T = T TR (R W, BN S W ¥ Ty S

WaitTime 1;
PulseDO Attach;

15 ENDMODULE

Slika 2.6.1.37 RobotStudioi ur e Li v al

=S| CONST rocbtarget Target_3@:=[[349.35578@0958,-251.155643
CONST robtarget Target 28:=[[349.355787414,-251.155688
CONST robtarget Target 4@:=[[349.355785717,-251.1556086

Movel Target_ 286,v58,z18,Servoi\Wobj:=wchj@;
Movel Target_36,vS®,Tine,Servo\WObj:=wchj@;

=bz’ 11 WaitTime 1;
12
13 Movel Target 48,v58,z28,Servo’\Wobj:=wchja;
14 ENDPROC

Tpfunkciga IStepira

Funkcija Step in koristisezaneaut omati zirani rad (izvrgavanje)

po liniju (korak po korak, engl. step-by-step). Pokr et anj e
in (ili pritiskom hot tipke F11 na tipkovnici) izvodi se program u kodnoj liniji na koju ukazuje

funkci j aStebl i kom

trenuta hi program pointer ( uk azi v al na | okaci jodne linigv(Blikee nj a sl
2.6.1.37, oznaka 2).

Funkcija Step out k or i st i se za automati zi r aodmoh linjzwr gavan
trenuta ho radnoj rutini (proceduri ili funkciji) (Slika 2.6.1.38, oznaka 1). Potom se program

pointer( ukazival na | okaciojmueilzivoiljea) aprsé lh @atheji € ka p

liniju (Slika 2.6.1.38 oznaka 2) koja je nakon kodne linije koja se izvodila kao poziv trenuta he

radne rutine (procedure i
out (ili pritiskom hot tipke Shift + F11 na tipkovnici).

i funkcije). HRepkretanj

MODULE Modulel 1
CONST robtarget Target_30:=[[349.355788958, -251.1° 2
CONST robtarget Target_20:=[[349.355707414,-251.1° 3
CONST robtarget Target_4@:=[[349.355705717,-251.1° a
PROC Path_3@() 5

MicanjeRobota; 6
7
8

PovratRobota; =
ENDPROC
PROC MicanjeRobota() 9
PulseDO Detach; 18
Movel Target_2@,vS@,z1@,Servo\Wobj:=wocbje; 11
#ewel larget_30,v5e, Tine; semwalljobj:=wobja; 3 12
WaitTime 1; 13
PulseD0 Attach; 1 14
adiTime 1; 15
EMDPROC 16
PROC PovratRobota() 17
Movel Target_4@,vSe,z28,Servo\Wobj:=wobje; 18
ENDPROC 19
ENDMODULE 28

MODULE Modulel
CONST robtarget Target_3@:=[[349.355780958,-251.1'
CONST robtarget Target_2@:=[[349.355707414,-251.1'
CONST robtarget Target_4@:=[[349.355705717,-251.1!
PROC Path_3@()
MicanjeRobotag
ENDPROC
PROC MicanjeRobota()
PulseDD Detach;
Movel Target_2@,v58,z18@,Servo\Wobj:=wobje;
Movel Target_38,vs8,fine,Servo\Wobj:=wobje;
WaitTime 1;
PulseD0 Attach;
WaitTime 1;
ENDPROC
PROC PovratRobota()
Movel Target 48,v5e,z28,Servo\Wobj:=wobje;
ENDPROC
ENDMODULE

Slika 2.6.1.38 RobotStudioi ur e Li v al

Tpfunkriga IStapoat



Funkcija Stepoverk or i st i se za aut o rmdne linieina kajoj @ progeEanr g av an |
pointer. Ako je u kodnoj liniji na kojoj je program pointer poziv neke rutine (procedure ili

funkcije) (Slika 2.6.1.39, 0 znaka 1), tada se automati 3likar ano i z
2.6.1.39 oznaka 2) i programpointerpr ebacuj e s e n adnyimjw(8lika2l6.1.29d e | u k
oznaka 3) koja je nakon kodne linije koja se izvodila kao poziv rutine. Pokretanje funkcije izvodi

se kIl i kom mbBtgpaven(ia prigskom bot tipke F12 na tipkovnici).

IRB120_3_38 (Station) - T_.ROB1/Modulel

1 MODULE Modulel 1 MODULE Modulel

2 = CONST robtarget Target_3@:=[[349.35578@958,-251.15 2 CONST robtarget Target_38:=[[349.355788958,-251.15

3 CONST robtarget Target_20:=[[349.355787414,-251.15 3 CONST robtarget Target_2@:=[[349.3557@7414,-251.15

a CONST robtarget Target_4@:=[[349.3557@5717,-251.15 4 CONST robtarget Target_4@:=[[349.355785717,-251.15

= PROC 5= PROC Path_3@()
= 6| |« MicanjeRobota; 1 — 6 MicanjeRobota;

7 PovratRobota; = 7 < PovratRobota; 3 -}

a ENDPROC 8 ENDPROC

el |= PROC MicanjeRobota 9= PROC MicanjeRobota()

1a = 1e PulseDD Detach;

11 Movel Target 2@,v58,z1e,%¢rvo\W0bj:=wcbje; 11 Movel Target_2@,v5Se,zl8,Servo\Wobj:=wcbje;

12 Movel Target_3@,vSe,fine,SArvo\Wobj:=wobje; 5 1z Movel Target_38,v5@,fine,Servo\Wobj:=wobje;

13 WaitTime 1; 13 WaitTime 1;

14 PulseDO Attach; 2 14 PulseDO Attach;

15 Wi lime 1; 15 WaitTime 1;

16 ENDPROC 16 ENDPROC

17 [ = PROC PovratRobota() 17 (= PROC PovratRobota()
)}‘ 18 Movel Target 48,v58,z28,Servo\W0bj:=wobja; 18 Movel Target 48,v5@,z28,5ervo\Wobj:=wchje;

19 ENDPROC 19 ENDPROC

28 ENDMODULE 28 ENDMODULE

Slika 2.6.1.39 RobotStudioi ur e L'i v a |l Tipfunkciga Stepnoaer

FunkcijaStopk or i st i se za zaust avl §inanh ez aidzavt calkean)j a pormoc
je samo kada se radni zadaci izvode automati zir
funkcijom Start ili funkcijom Step over). Funkci

Stop i Stop All Selected.

s _-L-l'?
O 2= &
: = o]
Stop Check | Program EBreakpoint RAT
- Program Pointer - Path E
— Stop
|E> Stops execution of selected NORMAL
tasks.
|@ Stop All Selected
Stops executionofall selected tasks.

Slika 2.6.1.40 RobotStudio i izbornik RAPIDi padaj ul i Stapzbor ni k

Funkcija Stop (unutar funkcije Stop) i zvodi se klikom midga na naziyv
gornji dio (Slika 2.6.1.40, oznaka 1) osnovne funkcije Stop. Pokretanjem te funkcije zaustavlja
se rad svih odabranih NORMAL tasks (tzv. normalnih radnih zadataka).

Funkcija Stop All Selected (unutar funkcije Stop) i zvodi se kli kom miga na
se zaustavlja rad svih odabranih taskova (svih radnih zadataka).



Funkcija Check Program koristi se za provjeru sintakse i semantike programskog koda

RAPID na kontroleru. Rezultat provierekod a bit | e pri k azmozoraiPojpa d cent
View na prozoru Output. Ako je programski k "Edez pogr e §,pk a kaz a't | 8o se por
errors (Slika 2.6.1.41, oznaka 3), a ako u programskom kodu imapogr e g, pk a kazat [ e s

prvapog r e gHilka 2.6.1.41, oznaka 1), pa nakon popravka druga pog r e gXika 2.6.1.41,
oznaka 2) itd.

Slika 2.6.1.41 RobotStudio i izbornik RAPIDiT i zvr gavanje funkcije Check Prog

Funkcija Program Pointer k or i st i s e Za postavljanttea progr e
pozicioniranje streliceu ur eli val u pdaogmamsd&koigcikj u programsko
pokazival a p o meéngl.amofioa pointerh otFaunk ci j a(Slkae2.64.42pig e n a

sastoji se od nekoliko podfunkcija: Go To Program Pointer, Go To Motion Pointer, Follow
Program Pointer, Set Program Pointer to Main in all tasks, Set Program Pointer to Cursor i
Set Program Pointer to Routine.



























































































































































































































































































































































































































































































































