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1 USPOSTAVA RAZVOJNOG OKRUĢENJA 

Nastavna cjelina obuhvaĺa postupak instalacije softvera RobotStudio tvrtke ABB koji se koristi 

za upravljanje raznim modelima robotskih ruku. U ovim nastavnim materijalima koristit ĺe se 

robotska ruka ABB IRB 120. Nastavna cjelina prikazuje osnove koriġtenja softvera 

RobotStudio, postavljanja robotske ruke te koriġtenja privjeska za uļenje. 

 

Cilj je ove nastavne cjeline instalirati i konfigurirati potreban softver na raļunalo kojim ĺe se 

omoguĺiti upravljanje robotskom rukom te provoditi osnovne aktivnosti upravljanja robotskom 

rukom (npr. pomicanje pojedinih dijelova robotske ruke).  

 

Svrha je ove nastavne cjeline upoznati ļitatelje s osnovama rada softvera RobotStudio za 

potrebe upravljanja robotskom rukom jer ĺe se ovaj softver koristiti u ostalim nastavnim 

cjelinama za potrebe upravljanja robotskom rukom. 

 

Nastavna cjelina ukljuļuje sljedeĺe teme: instalaciju softvera RobotStudio, postavljanje 

robotske ruke u RobotStudio te osnovne aktivnosti pomicanja raznih dijelova robotske ruke. 

  



 

1.1 Instalacija softvera RobotStudio 

Nastavna tema obuhvaĺa postupak preuzimanja i instalacije softvera RobotStudio. 

Softver RobotStudio koristit ĺe se u ovoj nastavnoj cjelini i svim ostalim nastavnim cjelinama 

za podruļje industrijske robotike. RobotStudio je licencirani softver tvrtke ABB koja je ujedno 

i proizvoĽaļ raznih modela robotskih ruku za primjenu u podruļju industrijske robotike. 

 

Cilj je nastavne teme upoznati korake za preuzimanje, instalaciju i postavljanje licence za 

koriġtenje softvera RobotStudio. 

 

 

1.1.1 Opis radnog zadatka 

Potrebno je preuzeti softver RobotStudio za operacijski sustav koji se koristi na raļunalu 

(operacijski sustav Windows). Potom treba provjeriti zadovoljava li raļunalo minimalne 

zahtjeve propisane softverom koji se instalira te, ako zadovoljava, provesti postupak instalacije 

softvera RobotStudio. Buduĺi da je RobotStudio licencirani softver tvrtke ABB, potrebno je 

postaviti licencu za koriġtenje softvera. 

 

 

1.1.2 Osnovni koncepti 

RobotStudio je softver tvrtke ABB koji sluģi za upravljanje robotima tvrtke ABB. Softver 

omoguĺuje lokalni rad i upravljanje robotima u online i offline naļinu rada. ABB je izradio i 

softver RobotStudio Cloud koji je web-bazirani softver prilagoĽen korisnicima za 

programiranje i simulaciju robota. Softver radi zajedno s verzijom za stolna raļunala. 

RobotStudio nadalje omoguĺuje korisnicima s bilo koje lokacije brz pristup robotskim 

programima, unoġenje potrebnih promjena i dijeljenje s drugima u stvarnom vremenu.  

 

 

1.1.3 Rjeġenje radnog zadatka 

S portala tvrtke ABB u sekciji robotics i 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-adresu, poduzeĺe/instituciju te drģavu). Nakon upisivanja traģenih 

podataka na upisanu e-adresu zaprimit ĺe se poveznica za preuzimanje probne verzije 

softvera RobotStudio (Slika 1.1.3.1). 

 



 

 
Slika 1.1.3.1 E- poruka za instalaciju softvera RobotStudio 

 

U zaprimljenoj e-poruci potrebno je kliknuti na gumb ļime ĺe 

se otvoriti zadani preglednik i zapoļeti proces preuzimanja najnovije verzije instalacijskog 

paketa RobotStudio (npr. datoteka RobotStudio_2022.3.2.zip). 

Preuzetu zip arhivu potrebno je raspakirati npr. u istoimenu mapu RobotStudio_2022.3.2. 

Slika 1.1.3.2 prikazuje sadrģaj mape. 

 



 

 
Slika 1.1.3.2 Sadrģaj instalacijske mape softvera RobotStudio 

 

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

nalazi se ABB-ov End-User License Agreement u kojemu se nalazi objaġnjenje prava i 

moguĺnosti koriġtenja softvera RobotStudio, softvera za kontroler, pripadajuĺih multimedijskih 

sadrģaja, tiskanih materijala i elektroniļke dokumentacije. 

U mapi Release Notes nalazi se dokumentacija koja opisuje preuzetu verziju softvera, 

zahtijevanu specifikaciju hardvera te novosti u verziji s opisima popravaka greġaka. 

Za ļitanje dokumentacije u mapi Release Notes potrebno je otvoriti mapu i pokrenuti datoteku 

index.html (dvostrukim klikom miġa) nakon ļega ĺe se otvoriti zadani preglednik na raļunalu 

i prikazati sadrģaj dokumenta (Slika 1.1.3.3). 

 

 
Slika 1.1.3.3 Biljeġke o izdanju softvera RobotStudio 

 

U prikazanom dokumentu na slici 3. potrebno je provjeriti minimalne i preporuļene hardverske 

zahtjeve koji su potrebni za rad softvera RobotStudio.  

 

U mapi RobotStudio nalaze se instalacijske komponente za softver RobotStudio. Instalacija 

zapoļinje pokretanjem programa setup dvostrukim klikom miġa na istoimenu datoteku (Slika 

1.1.3.4). 

 



 

 
Slika 1.1.3.4 E-poruka za instalaciju softvera RobotStudio 

 

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

Windows moģe se prikazati prozor UAC (User Account Control) zaġtite raļunala koji prikazuje 

podatke o proizvoĽaļu softvera koji se instalira te je za nastavak instalacije potrebno 

odgovoriti potvrdno klikom na gumb Yes (Slika 1.1.3.5). 

 

 
Slika 1.1.3.5 Windows 10 UAC (User Account Control) prozor 

 

U sljedeĺem koraku instalacijskog postupka prikazuje se dijaloġki okvir za odabir jezika 

softvera (Slika 1.1.3.6). 

 

 
Slika 1.1.3.6 Instalacija softvera RobotStudio ï 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 moguĺe je prekinuti instalacijski postupak klikom na gumb Cancel. 

 



 

 
Slika 1.1.3.7 Instalacija softvera RobotStudio ï priprema za instalaciju 

 

Po zavrġetku automatiziranog procesa pripreme instalacijskog postupka prikazuje se prozor s 

informacijama o softveru koji ĺe se instalirati na raļunalo (Slika 1.1.3.8). Tu je potrebno kliknuti 

na gumb Next. 

 

 
Slika 1.1.3.8 Instalacija softvera RobotStudio ï informacije o softveru 

 

Nakon toga instalacijski wizard prikazuje prozor EULA (End-User License Agreement) s 

dijaloġkim okvirom za prihvat licencnog ugovora. Onemoguĺen je daljnji postupak instalacije 



 

dok se ne odabere opcija za prihvat licencnog ugovora. Potom je potrebno kliknuti miġem na 

gumb Next za nastavak postupka instalacije (Slika 1.1.3.9). 

 

 
Slika 1.1.3.9 Instalacija softvera RobotStudio ï licencni ugovor 

 

Nakon toga instalacijski wizard prikazuje prozor s izjavom o privatnosti. Izjava se mora 

prihvatiti kako bi se nastavio instalacijski postupak (Slika 1.1.3.10). 

 

 
Slika 1.1.3.10 Instalacija softvera RobotStudio ï izjava o privatnosti 

 

Nakon prihvaĺanja izjave o privatnosti prikazuje se prozor s dijaloġkim okvirom za odabir mape 

(lokacije) gdje ĺe se instalirati softver RobotStudio. Predloģena mapa jest C:\Program Files 



 

(x86)\ABB\RobotStudio 2022\. Instalacijsku mapu moguĺe je prilagoditi klikom na gumb 

Change. Nakon odabira (postavljanja) mape u koju ĺe se softver RobotStudio instalirati 

potrebno je kliknuti na gumb Next (Slika 1.1.3.11). 

 

 
Slika 1.1.3.11 Instalacija softvera RobotStudio ï dabir instalacijske mape 

 

Nakon odabira mape u koju ĺe se instalirati softver RobotStudio prikazuje se prozor tip 

instalacije s dijaloġkim okvirom za odabir tipa. Osnovno je postavljen tip Complete ġto znaļi 

potpuna instalacija. Moguĺe je odabrati i tip Custom ġto ĺe nakon klika na gumb Next prikazati 

dijaloġki okvir s moguĺnostima odabira dijelova koji ĺe se instalirati. Tip instalacije Custom 

preporuļuje se za napredne korisnike pa ĺe se zbog toga odabrati osnovno postavljeni tip 

potpune instalacije (Complete) ġto prikazuje Slika 1.1.3.12. 

 

 
Slika 1.1.3.12 Instalacija softvera RobotStudio ï tip instalacije 

 



 

Nakon odabira instalacijskog tipa prikazuje se informativni prozor instalacijskog wizarda koji 

omoguĺuje povrat na prethodne korake instalacijskog postupka te provedbu procesa 

instalacije klikom na gumb Install (Slika 1.1.3.13). 

 

 
Slika 1.1.3.13 Instalacija softvera RobotStudio ï informativni prozor prije poļetka instalacije 

 

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

RobotStudio softvera (Slika 1.1.3.14). Instalacijski postupak moģe se prekinuti klikom na gumb 

Cancel. 

 

 
Slika 1.1.3.14 Instalacija softvera RobotStudio ï nstalacijski proces 

 

Kada instalacijski proces zavrġi, prikazuje se prozor s informacijom o uspjeġnom zavrġetku 

instalacije softvera RobotStudio (Slika 1.1.3.15). 

 



 

 
Slika 1.1.3.15 Instalacija softvera RobotStudio ï dovrġetak instalacije 

 

Nakon dovrġetka instalacijskog postupka, i obzirom na to da je u instalacijskom postupku 

provedena instalacija dodatnih Windows paketa koji su potrebni za rad softvera RobotStudio, 

prikazuje se prozor u kojem se zahtijeva ponovno pokretanje raļunala kako bi se instalacijske 

postavke softvera mogle primijeniti i kako bi se softver RobotStudio mogao koristiti (Slika 

1.1.3.16). 

 

 
Slika 1.1.3.16 Instalacija softvera RobotStudio ï zahtjev za ponovno pokretanje raļunala 

 

Klikom na gumb Yes (Slika 1.1.3.16) izvrġava se proces ponovnog pokretanja raļunala.  

Po zavrġetku instalacije softvera RobotStudio na radnoj povrġini (desktop) bit ĺe dostupna 

poveznica na softver RobotStudio (Slika 1.1.3.17). 

 



 

  
Slika 1.1.3.17 RobotStudio ï poveznica na radnoj povrġini 

 

Nakon prvog pokretanja softvera RobotStudio prikazuje se prozor s aktivacijskim dijalogom 

(Slika 1.1.3.18). 

 

 
Slika 1.1.3.18 RobotStudio ï aktivacijski prozor 

 

Na aktivacijskom prozoru (Slika 1.1.3.18) dostupne su tri opcije aktivacije: 

¶ samostalna licenca (standalone license) 

¶ probna licenca (trial license) 

¶ mreģna licenca s posluģitelja (network license server) 

 

 

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). 

 



 

 
Slika 1.1.3.19 RobotStudio ï aktivacijski prozor ï probna licenca 

 

Na prozoru Request Trial License (Slika 1.1.3.19) potrebno je ukljuļiti kvaļicu na opciji 

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). 

 

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

 

Nakon zavrġetka procesa aktiviranja probne licence prikazuje se prozor License Activated 

(Slika 1.1.3.21). Probna licenca traje 30 dana. 



 

 

 
Slika 1.1.3.21 RobotStudio ï aktivacijski prozor ï probna licenca aktivirana 

 

Prozor License Activated sadrģi i dijaloġki okvir s pitanjem o uļestvovanju u programu user 

experience. Ako se odabere opcija ĂI want to help improve RobotStudioò, tada ĺe se sva 

koriġtenja funkcija i opcija unutar softvera RobotStudio biljeģiti i prosljeĽivati proizvoĽaļu 

softvera kako bi na temelju sakupljenih informacija o koriġtenju softvera proizvoĽaļ mogao 

poboljġati funkcionalnosti softvera za bolji korisniļki doģivljaj rada u softveru. U tom sluļaju 

preporuļuje se proļitati dokument Privacy statement u kojem se navodi koji se podaci 

prikupljaju i prosljeĽuju proizvoĽaļu. Ako ne ģelite sudjelovati u programu user experience, 

potrebno je odabrati opciju ĂI do not want to participate right nowò. Ta se opcija moģe uvijek 

prilagoditi u softveru RobotStudio (izbornik File ï > Options -> Licensing). 

 

 

1.1.3.2 Postavljanje samostalne (standalone) licence 

Samostalna licenca moģe se provesti na dva naļina: automatski (putem interneta) i ruļno. 

Slika 1.1.3.22 prikazuje aktivacijski prozor za samostalnu licencu. 

 



 

 
Slika 1.1.3.22 RobotStudio ï aktivacijski prozor ï samostalna licenca 

 

 

1.1.3.3 Postavljanje mreģne (network) licence 

Mreģna licenca s posluģitelja moģe se provesti kada se raļunalo nalazi na lokalnoj mreģi na 

kojoj se nalazi raļunalo s postavljenim softverom za upravljanje licencnim kljuļevima klijenata 

softvera RobotStudio. Za aktiviranje mreģne licence potrebno je upisati ime posluģitelja ili 

njegovu IP adresu (npr. 192.168.168.1) u polje License server (Slika 1.1.3.23). 

 

 
Slika 1.1.3.23 RobotStudio ï aktivacijski prozor ï mreģna licenca s posluģitelja 

Nakon upisa odgovarajuĺe IP adrese ili imena posluģitelja potrebno je kliknuti na gumb Finish 

nakon ļega ĺe se prikazati dijaloġki prozor sa zahtjevom za ponovnim pokretanjem softvera 



 

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. 

 

 
Slika 1.1.3.24 RobotStudio ï dijalog za ponovno pokretanje 

Nakon ponovnog pokretanja softvera RobotStudio mreģna licenca bit ĺe aktivirana i bit ĺe 

omoguĺen nesmetan rad u softveru dok je raļunalo na mreģi na kojoj je dostupan posluģitelj 

mreģnih licenci softvera RobotStudio. 

 

S aktiviranom mreģnom licencom moguĺe je koristiti softver RobotStudio i kada je raļunalo 

izvan mreģe na kojoj se nalazi posluģitelj licenci. Navedena moguĺnost tzv. check out 

postavlja se na prozoru Activate RobotStudio koji se moģe otvoriti klikom na opciju Options u 

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

 

 
Slika 1.1.3.25 RobotStudio ï otvaranje prozora Activate RobotStudio 

Nakon otvaranja prozora Activate RobotStudio bit ĺe omoguĺena i opcija ĂI want to check out 

or check in a commuter licenseò (Slika 1.1.3.26). 

 



 

 
Slika 1.1.3.26 RobotStudio ï aktivacijski prozor ï mreģna licenca u offline naļinu rada 

Odabirom navedene opcije (Slika 1.1.3.26) i klikom na gumb Next otvara se prozor Commuter 

License (Slika 1.1.3.27) na kojemu je moguĺe provesti check out postupak za omoguĺavanje 

izvanmreģnog rada i check in postupak za povrat u mreģni rad. 

 

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

Check out za omoguĺavanje izvanmreģnog rada dopuġta se na odreĽeni odabrani broj dana 

koji ne moģe biti veĺi od 90 dana. Nakon odabira koliko ĺe dana raļunalo moĺi koristiti 

licencirani softver RobotStudio u izvanmreģnom radu potrebno je kliknuti na gumb Finish ļime 

ĺe se aktivirati izvanmreģni rad i privremena licenca postaviti lokalno na raļunalo i trajat ĺe 

odabrani broj dana.  

Bilo kada u periodu od postavljanja izvanmreģnog rada do njegova isteka moguĺe je vratiti 

naļin rada u mreģni naļin odabirom opcije ĂCheck in a commuter licenseò. Opcija ĺe biti 

dostupna samo kada je raļunalo na mreģi na kojoj se nalazi posluģitelj licenci softvera 

RobotStudio. 

 



 

 

1.1.3.4 Inicijalno postavljanje virtualnog kontrolera 

Nakon postavljanja odgovarajuĺe licence ili prekida aktivacijskog procesa (klikom na gumb 

Cancel ï Slika 1.1.3.18) prikazat ĺe se dijaloġki okvir kojim se ģeli postaviti odgovarajuĺi 

robotski softver (RobotWare) za kontroler (Slika 1.1.3.28). 

 

 
Slika 1.1.3.28 RobotStudio ï dijalog ï instalacija softvera RobotWare 

 

Nakon klika miġem na gumb Yes prikazuje se galerija sa softverima (RobotWare) za kontroler 

(Slika 1.1.3.29). 

 

 
Slika 1.1.3.29 RobotStudio - galerija i instalacija softvera RobotWare 

 

Klikom miġa potrebno je odabrati RobotWare for IRC5 (Slika 1.1.3.29, oznaka 1) ļime ĺe se 

na desnom dijelu prozora prikazati informacije o odabranom softveru za kontroler. Klikom miġa 

na gumb Add (Slika 1.1.3.29, oznaka 2) pokreĺe se instalacijski postupak softvera RobotWare 

za kontroler prikazivanjem prozora o licencnom ugovoru za krajnjeg korisnika gdje je potrebno 

kliknuti miġem na gumb Accept (Slika 1.1.3.30). 

 



 

 
Slika 1.1.3.30 RobotStudio ï RobotWare ï prozor End User License Agreement 

 

Prihvaĺanjem uvjeta u licencnom ugovoru provodi se automatski postupak instalacije 

odabranog softvera RobotWare za kontroler. Instalacija moģe trajati i nekoliko minuta. Po 

zavrġetku instalacije gumb Add (Slika 1.1.3.29) nestaje i prikazuje se gumb  na koji 

ne treba kliknuti, nego samo ako ģelite ukloniti odabrani softver RobotWare. 

 

1.1.4 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Instalirajte RobotStudio na vlastito raļunalo i aktivirajte probnu licencu. 

2. Aktivirajte mreģnu licencu u softveru RobotStudio instaliranom na vlastitom raļunalu. 

3. Opiġite razliku izmeĽu Complete i Custom instalacije softvera RobotStudio. 

4. Objasnite razlike izmeĽu Trial, Standalone i Network licenci za softver RobotStudio. 

5. Objasnite ġto je RobotWare. 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Ġto se opisuje u dokumentu RobotStudio EULA.rtf? 

a. Postupak instalacije softvera RobotStudio 

b. Koraci postavljanja softvera RobotStudio 

c. Prava i moguĺnosti koriġtenja softvera RobotStudio 

2. Za aktivaciju mreģne licence softvera RobotStudio potrebno je upisati: 

a. javnu IP adresu s koje je preuzet softver 



 

b. IP adresu raļunala na kojem je instaliran softver 

c. IP adresu posluģitelja s licencnim kljuļevima 

3. Opcija Check out a commuter license koristi se: 

a. za omoguĺavanje rada na drugom raļunalu 

b. za omoguĺavanje izvanmreģnog rada 

c. za omoguĺavanje 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 Literatura i izvori 

1. ABB Group. Leading digital technologies for industry ð ABB Group (global.abb) - 

https://global.abb/group/en 

2. RobotStudioÈ Cloud - RobotStudio | ABB Robotics -   

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

3. RobotStudio | ABB Robotics - https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio 
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1.2 Postavljanje robotske ruke u RobotStudio 

Nastavna tema obraĽuje postupak postavljanja robotske ruke u novi projekt izraĽen u softveru 

RobotStudio. Opisuju se osnovne moguĺnosti upravljanja, odnosno promjene pozicije 

robotske ruke pomicanjem ruke u zglobovima po osima koordinatnog sustava. Prikazuje se 

ruļno upravljanje, odnosno pomicanje robotske ruke koriġtenjem privjeska za upravljanje (s 

pomoĺu alata). 

Svrha je nastavne teme upoznati se s osnovnim aktivnostima za offline naļin upravljanja 

robotskom rukom s pomoĺu softvera RobotStudio. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja:  
¶ Izraditi novi projekt s programskim modulom 

¶ 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 RobotStudio te izvrġiti slijedeĺe aktivnosti: 

1. otvoriti novi projekt i postaviti robotsku ruku na radnu povrġinu 

2. prilagoditi kut promatranja (perspektivu) na robota 

3. pomaknuti, tj. postaviti robota u ģeljenu poziciju koriġtenjem alata Freehand 

4. pomicati robota koriġtenjem igraĺe palice (joystick) u okviru alata FlexPendant. 

 

 

1.2.2 Osnovni koncepti 

U ovoj nastavnoj jedinici koristi se softver RobotStudio za potrebe rjeġavanja svih elemenata 

radnog zadatka.  

 

Za potrebe 1. toļke radnog zadatka koristit ĺe se izbornik File u kojemu se mogu izvrġavati 

sve aktivnosti potrebne za upravljanje projektom. Neke ļesto koriġtene funkcionalnosti: 

- otvaranje postojeĺeg projekta 

- spremanje projekta 

- stvaranje novog projekta ï dodatne moguĺnosti ukljuļuju postavljanje kontrolera i 

robota na radnu stanicu projekta. 

 

Za potrebe 2. toļke radnog zadatka (prilagoĽavanje pozicije i udaljenosti promatranja na 

radnu stanicu) koristit ĺe se tipke na tipkovnici Ctrl, Shift u kombinaciji s tipkama na miġu 

(lijeva, desna tipka, scroller). 

 

Za potrebe 3. toļke radnog zadatka koristit ĺe se izbornik Home i neke funkcije u grupi 

Freehand, a to su:  

- Jog Joint ï za krivocrtno pomicanje vrha robotske ruke po odabranoj pomiļnoj osi 

(zglobu) 



 

- Jog Linear ï za linearno pomicanje vrha robotske ruke po osima odabranoga 

koordinatnog sustava (World, Local, UCS, Active Workobject, Active Tool) 

- Jog Reorient ï za promjenu orijentacije vrha (glave) robotske ruke prilagoĽavanjem 

orijentacije koordinatnog sustava. 

 

Za potrebe 4. toļke radnog zadatka koristit ĺe se izbornik Controller u grupi Controller Tools 

funkcija FlexPendant kojom se otvara zaseban prozor koji izgleda kao stvarni privjesak za 

uļenje i sadrģi sve elemente (zaslon, tipke, igraĺu palicu, kljuļ/sklopku). Tu ĺe se napraviti 

sljedeĺe: 

- koristit ĺe se kljuļ/sklopka za postavljanje ruļnog (manual) rada robota 

- ukljuļit ĺe se motori robota (gumb Enable) 

- koristit ĺe se igraĺa palica (joystick) za pomicanje robotske ruke po osnovno 

postavljenim osima (zglobovima). 

 

 

1.2.3 Rjeġenje radnog zadatka 

Radni zadatak sastoji se od ļetiri zadane aktivnosti koje su podijeljene u naredna 

potpoglavlja. 

 

 

1.2.3.1 Otvaranje novog projekta i postavljanje robotske ruke na radnu 

povrġinu 

Nakon pokretanja softvera RobotStudio u izborniku File potrebno je odabrati opciju New ļime 

se otvara wizard prozor koji najprije oļekuje odabir resursa koji se stvara. Osnovne dostupne 

opcije jesu: 

- Project ï za kreiranje novog projekta s izbornim virtualnim kontrolerom 

- File ï omoguĺuje kreiranje nove datoteke s omoguĺenim opcijama: 

- Station ï za kreiranje prazne radne stanice 

- RAPID Module File ï za kreiranje RAPID modul datoteke i otvaranje u 

ureĽivaļu 

- Controller Configuration File ï za kreiranje samostalne konfiguracijske 

datoteke kontrolera i otvaranje u ureĽivaļu 

 

U navedenim opcijama odabire se Project. Nakon odabira opcije Project desno se prikazuju 

podaci o projektu:  

- Name ï upisati naziv projekta ï npr. PrviProjekt 

- Location ï lokacija u koju ĺe se spremiti novi projekt. Osnovno je postavljena 

Windows korisniļka mapa s odgovarajuĺom podmapom npr. 

C:\Users\Korisnik\Documents\RobotStudio\Projects. Mapu je moguĺe prilagoditi 

klikom na gumb . 

- Include a Robot and Virtual Controller ï ako je kvaļica iskljuļena, u novi projekt 

neĺe se dodati robot. Ako je kvaļica ukljuļena, prikazuje se grupa podataka 

Controller u kojoj je omoguĺeno postavljanje podataka o robotu i kontroleru. 

Omoguĺena su sljedeĺa polja: 



 

- Name ï naziv kontrolera. Ako se ne upiġe naziv kontrolera, automatski ĺe biti 

stvoren na temelju naziva odabranog modela robota iz polja Robot model. 

- Location ï lokacija u koju ĺe se spremiti odabrani kontroler i robot. Lokacija je 

osnovno ponuĽena kao podmapa mape projekta koja se nalazi na lokaciji za 

spremanje projekta npr. 

C:\Users\Korisnik\Documents\RobotStudio\Projects\PrviProjekt\Virtual 

Controllers. 

- grupa podataka o naļinu kreiranja novog projekta s opcijama: 

- Create new ï za stvaranje novog projekta. Kada je odabrana ta opcija, 

prikazuju se padajuĺi popisi: 

- Robot model ï prikazani su svi dostupni modeli robota za 

softver RobotStudio. S padajuĺeg popisa treba odabrati model 

IRB 120 3 kg 0,58 m 

- RobotWare ï prikazuje popis softvera koji se koriste za 

konfiguraciju kontrolera. Na popisu je dostupna jedna opcija 

6.15.01.00 

- Create from backup ï za stvaranje novog projekta iz sigurnosne kopije 

(backup) nekoga postojeĺeg projekta. Nakon odabira navedene opcije 

prikazuje se polje Select backup i gumb za odabir backup datoteke 

. 

 

Buduĺi da se izraĽuje novi projekt, postavke prozora mogu biti kao u nastavku (Slika 1.2.3.1). 

Za kreiranje projekta potrebno je kliknuti na gumb Create. 

 

 
Slika 1.2.3.1 RobotStudio ï izrada novog projekta 

 

Nakon klika na gumb Create otvara se prozor Change Options u kojemu je omoguĺena 

prilagodba raznih postavki (Options) rasporeĽenih u kategorije (Categories) te sumarna lista 

(Summary) postavki novog projekta (Slika 1.2.3.2). 

 

 

 



 

 
Slika 1.2.3.2 RobotStudio ï sumarni podaci novoga izraĽenog projekta 

 

Nakon prihvaĺenih promjena ili odbacivanja promjena te ako u softverskom paketu postoji viġe 

knjiģnica za upravljanje odabranim modelom robota, prikazuje se prozor za odabir knjiģnice 

(Slika 1.2.3.3). 

 

 
Slika 1.2.3.3 RobotStudio ï odabir knjiģnice 

 

Za potrebe novog projekta odabrana je knjiģnica IRB120_3_58_G_01 (Slika 1.2.3.4). Nakon 

odabira knjiģnice potrebno je kliknuti na gumb OK. 



 

 
Slika 1.2.3.4 RobotStudio ï odabrana knjiģnica 

 

Nakon odabira knjiģnice na radnu povrġinu softvera RobotStudio postavlja se odabrana 

robotska ruka i povezuje se s odabranim virtualnim kontrolerom. Postupak postavljanja i 

povezivanja traje nekoliko sekundi i potom se prikazuje radna povrġina (Slika 1.2.3.5). 

 

 
Slika 1.2.3.5 Radna povrġina s postavljenom robotskom rukom 

 

 



 

1.2.3.2 Prilagodba kuta promatranja (perspektive) na robota 

Pogledom na radnu povrġinu moguĺe je prilagoĽavati: 

ǒ pribliģavanje/udaljavanje pogleda ï za pribliģavanje (zoom in) ili udaljavanje (zoom 

out) pogleda na robotsku ruku u radnoj povrġini moguĺe je: 

ƺ koriġtenjem kotaļiĺa (scroller) na miġu ï za pribliģavanje kotaļiĺ treba okretati 

prema naprijed, a za udaljavanje kotaļiĺ treba okretati prema nazad; 

ƺ koriġtenjem tipkovnice i miġa ï stisnuti i drģati tipku Ctrl, stisnuti i drģati desnu 

tipku na miġu i pomicati miġ ulijevo za udaljavanje pogleda ili udesno za 

pribliģavanje pogleda. 

 

ǒ pomicanje pogleda ï za pomicanje pogleda (gore, dolje, lijevo i desno) koristi se tipka 

Ctrl na tipkovnici i dok je stisnuta tipka Ctrl: 

ƺ na tipkovnici koristiti tipke ̡ (lijevo), ̠ (desno), ̢ (gore) i ̣ (dolje) 

ƺ kliknuti i drģati lijevu tipku na miġu i pomicati miġ u ģeljenom smjeru. 

 

ǒ pomicanje kuta gledanja (perspektive) na radnu povrġinu ï pomicanje perspektive 

na radnu povrġinu moģe se provoditi: 

ƺ prilagoĽeno ï koriġtenjem tipkovnice i miġa. Na tipkovnici je potrebno stisnuti i 

drģati tipke Ctrl i Shift, na miġu stisnuti i drģati lijevu tipku, i pomicati miġ u 

ģeljenom smjeru; 

ƺ fiksno ï na radnoj povrġini stisnuti desnu tipku na miġu ļime se otvara dijaloġki 

okvir, na kojemu je potrebno odabrati opciju Orientation te potom jednu od 

dostupnih opcija perspektive (Front, Back, Right, Left, Top i Bottom) ï prikazuje 

Slika 1.2.3.6. 

 

 
Slika 1.2.3.6 RobotStudio ï odabir perspektive 

 

 

1.2.3.3 Pomicanje robota koriġtenjem alata Freehand 

RobotStudio omoguĺuje razna ruļna namjeġtanja (pomicanja) pozicije robota. To je 

omoguĺeno s pomoĺu opcija Freehand koje su dostupne na Home dijelu izbornika u grupi 

Freehand (Slika 1.2.3.7). 

 



 

 
Slika 1.2.3.7 RobotStudio ï opcije Freehand 

 

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

Joint (klikom miġa na gumb ) potrebno je odabrati zglob robota koji ĺe se pomicati 

(klikom na lijevu tipku miġa), drģati stisnutu lijevu tipku na miġu te pomicati miġ u ģeljenom 

smjeru (Slika 1.2.3.8). 

 

 
Slika 1.2.3.8 RobotStudio ï Jog Joint na zglobu J3 

 

Jog Linear ï pomicanje pozicije robota po odabranoj osi koordinatnog sustava za odabrani 

element (tool) robota. Nakon odabira opcije Jog Linear (klikom miġa na gumb ) potrebno 

je odabrati element (tool) robota koji ĺe se pomicati (klikom na lijevu tipku miġa), kliknuti i drģati 

stisnutu lijevu tipku miġa na koordinatnoj osi po kojoj ĺe se pomicati pozicija robota te pomicati 

miġ u smjeru pruģanja koordinatne osi (Slika 1.2.3.9). 

 



 

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

 

Jog Reorient ï pomicanje pozicije glave robota po odabranoj osi koordinatnog sustava za 

odabrani element (tool) robota. To pomicanje provodi prilagodbu pozicije (kut/perspektivu 

poloģaja) glave robotske ruke u odnosu na trenutaļnu poziciju robotske ruke. Nakon odabira 

opcije Jog Reorient (klikom miġa na gumb ) potrebno je kliknuti i drģati stisnutu lijevu tipku 

miġa na koordinatnoj osi po kojoj ĺe se pomicati pozicija glave robota te pomicati miġ u smjeru 

pruģanja kruģne koordinatne osi (Slika 1.2.3.10). 

 

 
Slika 1.2.3.10 RobotStudio ï Jog Reorient po osi y (zelena) 

 

 



 

1.2.3.4 Pomicanje robota koriġtenjem igraĺe palice alatom FlexPendant 

Flex Pendant jest alat unutar softvera RobotStudio koji se koristi za upravljanje robotom. U 

izborniku Controller u grupi Controller Tools potrebno je kliknuti na gumb ili kliknuti 

na strelicu za odabir ispod teksta FlexPendant na istom gumbu i odabrati opciju IRC5 

FlexPendant (Slika 1.2.3.11). 

 

 
Slika 1.2.3.11 RobotStudio ï pokretanje alata IRC5 FlexPendant 

 

Nakon pokretanja alata IRC5 FlexPendant prikazuje se prozor privjeska za uļenje (Slika 

1.2.3.12). 

 

 
Slika 1.2.3.12 RobotStudio ï alata FlexPendant 



 

 

Nakon ukljuļivanja alata FlexPendant osnovno je postavljen na automatski naļin rada (Slika 

1.2.3.12, oznaka 1), s ugaġenim motorima (Slika 1.2.3.12, oznaka 2). Za ruļno upravljanje 

robotom potrebno je desnom tipkom miġa kliknuti na sivu pozadinu alata (Slika 1.2.3.12, 

oznaka 3). Potom se prikazuje prozor sa sklopkom (Slika 1.2.3.13). 

 

 
Slika 1.2.3.13 RobotStudio ï alat FlexPendant alat ï prozor sa sklopkom 

 

Slika 1.3.13 prikazuje prozor sa sklopkom za ukljuļivanje/iskljuļivanje motora robota i odabir 

naļina rada. Na donjem dijelu prozora u podruļju kljuļa omoguĺene su tri opcije:  

1. lijeva opcija  ï trenutaļno ukljuļena ï oznaļava automatski naļin rada robota 

2. srediġnja/gornja opcija  ï oznaļava ruļni naļin rada robota 

3. desna opcija  ï oznaļava ruļni naļin rada robota s maksimalnom brzinom motora. 

Naļin rada robota odabire se klikom na bijeli krug () ispod sliļice s naļinom rada robota. Na 

slici 1.3.13 odabrana je lijeva opcija (automatski naļin rada robota). Za potrebe daljnjeg opisa 

koristit ĺe se srediġnja/gornja opcija (ruļni naļin rada robota) pa je potrebno kliknuti miġem 

na navedenu opciju. Nakon odabira gumb iznad sklopke poļet ĺe se paliti i gasiti, a naļin rada 

robota Auto (slika 1.3.12, oznaka 1) prijeĺi ĺe u Manual, a status robota Motors Off (slika 

1.3.12, oznaka 2) prijeĺi ĺe u status Guard Stop. Potom je potrebno kliknuti miġem bilo gdje 

na prozoru alata FlexPendant (npr. na bijelu pozadinu gdje je tekst ĂProgram Pointer not 

availableò. Sada je potrebno ukljuļiti motore robota klikom na gumb Enable (slika 1.3.12, 

oznaka 4). Potom ĺe status robota Guard Stop prijeĺi u status Motors On. Pomicanjem igraĺe 

palice (joystick) (slika 1.3.12, oznaka 5), odnosno klikom miġa i drģanjem ukljuļene lijeve tipke 

miġa na odabranoj strelici robot se pomiļe u ģeljenom smjeru. 

  

 

1.2.4 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Koriġtenjem alata za ruļno pomicanje robota (Freehand) potrebno je postaviti robota 

u poziciju kao na sljedeĺoj slici u odnosu na poļetni koordinatni sustav. 



 

 
2. Koriġtenjem alata FlexPendant potrebno je pomicati robota s pomoĺu joysticka u 

poziciju kao na sljedeĺoj slici u odnosu na poļetni koordinatni sustav. 

 
3. Objasnite moguĺnosti pomicanja pogleda na radnu stanicu koriġtenjem tipkovnice i 

miġa. 

4. Opiġite postupak pomicanja robotske ruke koriġtenjem joysticka na privjesku za 

uļenje. 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Funkcija Jog Joint u grupi Freehand izbornika Home koristi se: 

a. za krivocrtno pomicanje robotske ruke po odabranoj pomiļnoj osi (zglobu) 

b. za spojeno pomicanje robotske ruke istovremeno po viġe osi 

c. za brzo pomicanje robotske ruke na vrġnom zglobu 

2. Funkcija Jog Linear u grupi Freehand izbornika Home koristi se: 

a. za ravnocrtno pomicanje robotske ruke gore ï dolje 

b. za ravnocrtno pomicanje robotske ruke lijevo ï desno 

c. ravnocrtno pomicanje robotske ruke po osima odabranoga koordinatnog 

sustava 

3. Na prozoru ļarobnjaka File -> New funkcija Create from Backup koristi se: 

a. za izradu robota iz sigurnosne kopije 

b. za izradu kontrolera iz sigurnosne kopije 

c. za izradu projekta iz sigurnosne kopije 



 

4. Pribliģavanje i udaljavanje pogleda na radnu povrġinu izvrġava se: 

a. klikom na lijevu tipku miġa i pomicanjem miġa ulijevo za pribliģavanje ili 

udesno za udaljavanje pogleda 

b. pomicanjem kotaļiĺa na miġu prema naprijed za pribliģavanje ili prema natrag 

za udaljavanje 

c. klikom na lijevu tipku miġa i pomicanjem miġa prema naprijed za pribliģavanje 

ili natrag za udaljavanje pogleda 

5. Pomicanje pogleda (gore, dolje, lijevo ili desno) na radnoj povrġini izvrġava se: 

a. pritiskom tipke Shift na tipkovnici i pomicanjem miġa u ģeljenom smjeru 

b. pritiskom tipke Ctrl na tipkovnici i pomicanjem miġa u ģeljenom smjeru 

6. Pomicanje kuta gledanja na radnu povrġinu izvrġava se: 

a. pritiskom tipke Shift na tipkovnici i pomicanjem miġa u ģeljenom smjeru 

b. pritiskom tipke Ctrl na tipkovnici i pomicanjem miġa u ģeljenom smjeru 

c. pritiskom tipki Ctrl i Shift na tipkovnici i pomicanjem miġa u ģeljenom smjeru 

 

 

1.2.5 Literatura i izvori 

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

 

  



 

2 RAD SA SOFTVEROM ROBOTSTUDIO 

Nastavna cjelina obuhvaĺa opise svih dijelova softvera RobotStudio tvrtke ABB za potrebe 

izrade radne stanice, postavljanje geometrije na radnu stanicu, izradu i postavljanje putanje 

gibanja robota ġto ukljuļuje ciljne toļke i metode gibanja robota, izradu i snimanje simulacija 

rada robota, upravljanje elementima kontrolera (konfiguriranje, upravljanje ulaznim i izlaznim 

signalima itd.), rad s programima RAPID (prilagodbe programa izraĽenih u modeliranju radne 

stanice, sinkronizacije s radnom stanicom i robotskim kontrolerima, izvoĽenje i upravljanje 

programskim komponentama) te moguĺnosti postavljanja dodataka u softver RobotStudio. U 

ovim nastavnim materijalima koristit ĺe se robotska ruka ABB IRB 120.  

 

Cilj je ove nastavne cjeline opisati sve potrebne prethodno navedene moguĺnosti softvera 

RobotStudio.  

 

Svrha je ove nastavne cjeline omoguĺivanje ļitateljima brz i jednostavan dolazak do 

informacije o naļinu izvoĽenja pojedinih moguĺnosti (funkcionalnosti) softvera RobotStudio te 

razlozima njihova koriġtenja. 

 

Nastavna cjelina ukljuļuje sljedeĺe teme: Softver RobotStudio, Izbornik File, Izbornik Home, 

Izbornik Modeling, Izbornik Simulation, Izbornik Controller, Izbornik RAPID te Izbornik Add-

Ins. 

 

  



 

2.1 Izbornik File 

Nastavna jedinica Izbornik File opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku File te naļin 

i svrhu njihova koriġtenja. Opisuju se funkcije New, Open, Info, Save Project, Save Project As, 

Close Project, Print, Share, Online, Help, Options i Exit. 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacija o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline 

programiranje industrijskog robota  

 

 

2.1.1 Osnovni koncepti 

Izbornik File sadrģi funkcije za opĺenito upravljanje datotekama projekta te upravljanje 

moguĺnostima rada softvera RobotStudio (Slika 2.1.1.1). 

 

 
Slika 2.1.1.1 RobotStudio ï izbornik File 

 

Funkcije za upravljanje datotekama projekta jesu: 

- New ï za izradu novog projekta 

 

- Open ï za otvaranje postojeĺeg projekta 

 



 

- Info ï za prikaz opĺih informacija o odabranom (otvorenom) projektu 

 

- Save Project ï opcija je omoguĺena samo kada je neki projekt veĺ otvoren. Provodi 

se spremanje svih promjena na odabranom (otvorenom projektu). 

 

- Save Project As ï opcija je omoguĺena samo kada je neki projekt veĺ otvoren. 

Provodi se spremanje cijelog projekta pod nekim drugim nazivom. Odabirom te opcije 

otvara se prozor Save As na kojemu su omoguĺeni postavljanje novog naziva projekta, 

odabir lokacije za spremanje projekta te kvaļica za otvaranje projekta nakon njegova 

spremanja (Slika 2.1.1.2). 

 

 
Slika 2.1.1.2 RobotStudio ï izbornik File ï prozor Save As 

 

- Close Project ï za zatvaranje otvorenog projekta u softveru 

 

- Print ï za ispis projektnih elemenata na pisaļ 

 

- Share ï za dijeljenje projekta s drugima (Slika 2.1.1.3) 

 

 
Slika 2.1.1.3 RobotStudio ï izbornik File ï prozor Share 

 



 

- Online ï za povezivanje softvera RobotStudio sa stvarnim robotskim kontrolerom. 

Izbornik sadrģi opcije podijeljene u nekoliko grupa:  

- spajanje s robotskim kontrolerom (Connect to a robot controller) ï 

omoguĺuje izravno spajanje s postavljenim robotskim kontrolerom mreģnim 

putem na otvoreni port za upravljanje kontrolerom te (u sluļaju postojanja viġe 

robotskih kontrolera na mreģi) omoguĺuje otvaranje prozora, dodavanje 

robotskog kontrolera na popis te odabir robotskog kontrolera s popisa 

- stvaranje i koriġtenje popisa kontrolera (Create and use controller lists) ï 

omoguĺuje uvoz popisa kontrolera i spajanje na njih te stvaranje popisa 

kontrolera na koje je softver RobotStudio trenutaļno spojen i spremanje liste u 

datoteku 

- stvaranje i rad s robotskim kontrolerima (Create and work with robot 

controllers) ï omoguĺuje upravljanje postavkama virtualnoga robotskog 

kontrolera i sinkronizaciju sa stvarnim robotskim kontrolerom. Opcija System 

Builder koristi se za upravljanje robotskim kontrolerima s upravljaļkim 

softverom RobotWare verzije 5. Opcije Installation Manager 6 i Installation 

Manager 7 koriste se za upravljanje (povezivanje, postavljanje postavki) za 

robotske kontrolere s upravljaļkim softverom RobotWare u verzijama 6 i 7 

(Slika 2.1.1.4). 

 

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

Prozor Installation Manager omoguĺuje odabir stvarnoga robotskog kontrolera 

na kartici Network te virtualnoga robotskog kontrolera na kartici Virtual (Slika 

2.1.1.4, oznaka 1). Nakon odabira kontrolera (stvarnog i virtualnog) 

omoguĺene su aktivnosti u obliku wizarda za postavljanje i povezivanje 

virtualnoga robotskog kontrolera sa stvarnim robotskim kontrolerom (Slika 

2.1.1.4, oznaka 2). Prijelazi izmeĽu pojedinih dijelova (Products, Licenses, 

Options i Confirmation) wizarda provode se uz pomoĺ gumba Next i Previous 



 

(Slika 2.1.1.4, oznaka 3). Na posljednjem dijelu wizarda (Confirmation) ako su 

odabrani stvarni i virtualni robotski kontroler, bit ĺe omoguĺena opcija Apply. 

 

- Help ï za pristup raznim oblicima pomoĺi u radu sa softverom RobotStudio (Slika 

2.1.1.5). 

 
Slika 2.1.1.5 RobotStudio ï izbornik File ï 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 

videozapisa za uļenje rada sa softverom RobotStudio i upravljanje robotima, koja je 

podijeljena u sljedeĺe skupine: 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 

za pomoĺ (proġirenje chm) u kojoj su prikazane i opisane sve moguĺnosti softvera 

RobotStudio.  

Klikom na opciju IRC5 Documentation otvara se padajuĺi popis (Slika 2.1.1.6) s 

poveznicama na odgovarajuĺe datoteke za pomoĺ. 

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


 

 
Slika 2.1.1.6 RobotStudio ï izbornik File ï prozor Help ï IRC 5 Documentation 

Sve datoteke za pomoĺ koje se nalaze lokalno na raļunalu postavljene su u postupku 

instalacije softvera RobotStudio i nalaze se u mapi Help (npr. C:\Program Files 

(x86)\ABB\RobotStudio 2022\Help) i odgovarajuĺoj podmapi za odabrani jezik (npr. 

de, en, fr, it) koji je postavljen u instalacijskom postupku. 

  

- Options ï za prilagodbu i postavljanje raznih parametara koji utjeļu na naļin 

ponaġanja i rada sa softverom RobotStudio. Klikom na opciju Options otvara se 

istoimeni prozor (Slika 2.1.1.7). 

 
Slika 2.1.1.7 RobotStudio ï izbornik File ï prozor Options 

 

- Exit ï za izlazak iz softvera RobotStudio 



 

2.1.2 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Opiġite moguĺnosti izbornika File 

2. Opiġite sadrģaj Help funkcije izbornika File 

3. Objasnite ļemu sluģi funkcija Options u izborniku File 

4. Objasnite ļemu sluģi funkcija Info u izborniku File 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

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 Literatura i izvori 

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

  



 

2.2 Izbornik Home 

Nastavna jedinica Izbornik Home opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku Home te 

naļin i svrhu njihova koriġtenja. Prikazuje se opĺeniti opis tog izbornika te se u potpoglavljima 

opisuju sljedeĺe grupe:  

¶ Build Station ï funkcije: ABB Library, Import Library, Virtual Controller, Import 

Geometry, i Frame 

¶ Path Programming ï funkcije: Target, Path, Teach Target, Teach Instruction, i View 

Robot at Target 

¶ Controller ï funkcija: Synchronize 

¶ Freehand ï funkcije: Move, Rotate, Jog Joint, Jog Linear, i Jog Reorient 

¶ Graphics ï funkcije: Graphics Tools, New View, Show/Hide, i Frame Size 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacija o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline 

programiranje industrijskog robota  

¶ Izvrġiti uvoz vanjskih geometrija 

 

 

2.2.1 Osnovni koncepti 

Izbornik Home (Slika 2.2.1.1) ukljuļuje opcije za upravljanje radnim elementima (robotima i 

alatima) na radnoj stanici. Podijeljen je u nekoliko grupa: Build Station, Path Programming, 

Settings, Controller, Freehand i Graphics. 

 

 
Slika 2.2.1.1 RobotStudio ï izbornik Home 

 

2.2.1.1 Grupa Build Station 

Grupa Build Station sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje radne stanice ġto ukljuļuje 

sljedeĺe: 

- ABB Library ï omoguĺuje postavljanje odabranog robota iz osnovne zbirke robota 

(Slika 2.2.1.2) 



 

 
Slika 2.2.1.2 RobotStudio ï izbornik Home ï ABB Library 

 

- Import Library ï omoguĺuje uvoz radne opreme i okoliġa iz raznih zbirki: User Library 

(zbirka koju je izradio korisnik na raļunalu), OmniCore models (zbirka s nekoliko 

unaprijed definiranih modela kuĺiġta kontrolera i ruka za uļenje), Equipment (modeli 

razne dodatne opreme: kuĺiġta kontrolera, postolja, nosaļa itd.), Project Library 

(zbirka modela elemenata u otvorenom projektu). 

 

- Virtual Controller ï omoguĺuje koriġtenje i postavljanje virtualnog kontrolera u 

projekt. Postavljanje novog kontrolera u projekt omoguĺeno je opcijom New 

Controller koja ĺe izraditi novi virtualni kontroler kojemu ĺe se pridruģiti i odgovarajuĺi 

robot te ĺe se robot postaviti na radnu stanicu (Slika 2.2.1.3). 

 



 

 
Slika 2.2.1.3 RobotStudio ï izbornik Home ï Virtual Controller ï prozor Add New Controller 

Odabir nekog od postojeĺih veĺ izraĽenih virtualnih kontrolera na raļunalu 

omoguĺeno je opcijom Existing Controller koja omoguĺuje odabir jednog od veĺ 

stvorenih virtualnih kontrolera na raļunalu (Slika 2.2.1.4 lijevo), pridruģivanje 

odgovarajuĺeg robota odabranom virtualnom kontroleru (Slika 2.2.1.4 desno) te 

postavljanje robota na radnu povrġinu. 

 

 
Slika 2.2.1.4 RobotStudio ï izbornik Home ï Virtual Controller ï opcija Existing Controller 

- Import Geometry ï omoguĺuje uvoz raznih fiksnih elemenata (postolja, kuĺiġta, 

predmeta, okvira itd.) iz vanjskih datoteka koje su izraĽene raznim alatima za izradu 

3D objekata (npr. 3D Studio, AutoCAD). Opcija User Geometry omoguĺuje 

postavljanje objekata koje je korisnik na raļunalu stvorio i postavio u odgovarajuĺu 

mapu unutar strukture mapa softvera RobotStudio. Opcija Project Geometry 

omoguĺuje postavljanje objekata koji se koriste u projektu i spremljeni su u 

odgovarajuĺu mapu unutar strukture mapa za radni projekt. 

- Frame ï sadrģi dvije opcije, Create Frame i Frame from Three Points.  



 

Opcija Create Frame omoguĺuje kreiranje novog okvira koordinatnog sustava. 

Potrebo je definirati poziciju ishodiġta novog okvira kao udaljenost od ishodiġta okvira 

World ili okvira UCS (User Coordinate System) pomak u orijentaciji u stupnjevima za 

svaku os koordinatnog sustava.  

Opcija Frame from Three Points omoguĺuje izradu novog okvira koordinatnog 

sustava s pomoĺu tri toļke (dvije toļke na osi X i jedna toļka na osi Y).  

 

2.2.1.2 Grupa Path Programming 

Grupa Path Programming sadrģi funkcije (opcije) za definiranje putanja robota ġto ukljuļuje 

sljedeĺe: 

- Target ï omoguĺuje postavljanje ciljne pozicije s pomoĺu opcija Create Target, Create 

Jointtarget i Create Targets on Edge 

- Path ï omoguĺuje kreiranje i postavljanje putanje gibanja robota:  

- Empty Path ï omoguĺuje stvaranje nove prazne putanje robota. Klikom na tu 

opciju na kartici Paths&Targets u stablu Paths & Procedures stvorit ĺe se nova 

putanja Path_10 

- Auto Path ï omoguĺuje izradu putanje gibanja po rubovima objekta ili po 

zadanoj krivulji 

- Collision Free Path ï omoguĺuje izradu putanje gibanja izmeĽu dvije ciljne 

pozicije 

- Teach Target ï opcija kojom se omoguĺuje automatsko stvaranje ciljne pozicije na 

temelju trenutaļne pozicije robota. Ta se opcija koristi u kombinaciji s opcijama ruļnog 

pomicanja robota u grupi opcija Freehand. 

- Teach Instruction ï opcija kojom se omoguĺuje automatsko stvaranje putanje gibanja 

robota do odreĽene ciljne pozicije. IzraĽuje se ciljna pozicija i gibanje (move 

instruction). Ta se opcija koristi u kombinaciji s opcijama ruļnog pomicanja robota u 

grupi opcija Freehand. 

- View Robot at Target ï opcija koja moģe biti ukljuļena ili iskljuļena. Kada je 

ukljuļena, nakon odabira ciljne pozicije na prozoru Paths&Targets robotska ruka 

postavlja se na odabranoj ciljnoj poziciji. 

 

 

2.2.1.3 Grupa Controller  

Grupa Controller sadrģi samo jednu opcije Synchronize, ġto omoguĺuje sinkronizaciju ciljnih 

pozicija i putanja gibanja robota s radne stanice u programski kἜd RAPID 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 Freehand sadrģi opcije za ruļno pomicanje robota. Opcije pomicanja robota uglavnom 

se odnose na odabrani koordinatni sustav (Slika 2.2.1.5, oznaka 1). Dostupne opcije 

pomicanja robota jesu: 

- Move ï povlaļenje robota (zbog namjeġtanja pozicije) po osima odabranoga 

koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 2)  



 

- Rotate ï okretanje robota (zbog namjeġtanja pozicije) po osima odabranoga 

koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 3) 

- Jog Joint ï pomicanje razliļitih (odabranih) pomiļnih osi robota (Slika 2.2.1.5, oznaka 

4) 

- Jog Linear ï pomicanje aktivnog alata spojenog na vrh robotske ruke po osima 

odabranoga koordinatnog sustava (Slika 2.2.1.5, oznaka 5) 

- Jog Reorient ï rotacija aktivnog alata spojenog na vrh robotske ruke po osima na 

aktivnom alatu (Slika 2.2.1.5, oznaka 6) 

 
Slika 2.2.1.5 RobotStudio ï izbornik Home ï grupa Freehand 

 

2.2.1.5 Grupa Graphics  

Grupa Graphics sadrģi opcije za upravljanje prikazom objekata, robota i alata na radnoj stanici. 

Omoguĺene su sljedeĺe opcije: 

- Graphics Tools ï opcija ukljuļuje dodatne izbornike s dodatnim opcijama za prikaz 

(Slika 2.2.1.6 gore) i opcijama za prilagodbu prikaza objekata na radnoj stanici (Slika 

2.2.1.6 dolje). 

 

 
Slika 2.2.1.6 RobotStudio ï izbornik Home ï podizbornik Graphics Tools 

- New View ï opcija se koristi za dodavanje novog pogleda (u obliku kartice) na radnu 

stanicu. Time se omoguĺuje promatranje radne stanice iz viġe razliļitih kutova. 

- Show/Hide ï opcija otvara padajuĺi izbornik u kojem je omoguĺeno ukljuļivanje ili 

iskljuļivanje prikaza elemenata na radnoj stanici (Slika 2.2.1.7). 

 



 

 
Slika 2.2.1.7 RobotStudio ï izbornik Home ï grupa Graphics ï padajuĺi izbornik Show/Hide 

- Frame Size ï opcija otvara padajuĺi izbornik u kojemu je omoguĺen odabir veliļine 

prikaza osi svih koordinatnih sustava. Moguĺe su opcije Large (veliki), Medium 

(srednja veliļina) i Small (mali). 

 

2.2.2 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Opiġite moguĺnosti izbornika Home. 

2. Opiġite moguĺnosti grupe Build Station u izborniku Home. 

3. Opiġite moguĺnosti grupe Path Programming u izborniku Home. 

4. Opiġite moguĺnosti grupe Freehand u izborniku Home. 

5. Objasnite ļemu sluģi funkcija ABB Library u izborniku Home. 

6. Objasnite ļemu sluģi funkcija Import Geometry u izborniku Home. 

7. Opiġite razlike izmeĽu podfunkcija Empty Path, Auto Path i Collision Free Path u 

funkciji Path izbornika Home. 

8. Opiġite razlike u radu funkcija Jog Joint, Jog Linear i Jog Reorient u grupi Freehand 

izbornika Home. 

9. Opiġite moguĺnosti i razloge koriġtenja funkcije New View u grupi Graphics izbornika 

Home. 

10. Opiġite naļin rada funkcije View Robot at Target. 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Funkcija Teach Target u izborniku Home koristi se: 

a. za uļenje robota o ciljnim pozicijama 

b. za izradu nove ciljne toļke na temelju trenutaļne pozicije robota 

c. za izradu ciljnih toļaka na temelju izvedenog pomicanja robota 

2. Funkcija Teach Instruction u izborniku Home koristi se: 

a. za uļenje robota o ciljnim pozicijama 

b. za izradu nove ciljne toļke na temelju trenutaļne pozicije robota 

c. za izradu novoga gibanja do trenutaļne pozicije robota 

d. za izradu nove ciljne toļke i gibanja do trenutaļne pozicije robota 

3. Za ravnocrtno 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 toļke u izborniku Home koristi se funkcija: 

a. Point 

b. Goal 

c. Target 

d. Path 

 

 

2.2.3 Literatura i izvori 
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2.3 Izbornik Modeling 

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

Modeling te naļin i svrhu njihova koriġtenja. Prikazuje se opĺeniti opis navedenog izbornika 

te se u potpoglavljima opisuju sljedeĺe grupe:  

¶ Create ï opĺeniti opis grupe i opis dodatnih prozora te funkcije: Component Group, 

Empty Part, Smart Component, Import Geometry, Solid, Surface, Curve, Border 

around Bodies, Border around Surface, Cable, Physics Joint i Physics Floor 

¶ CAD Operations ï opĺeniti opis grupe te funkcije: Intersect, Substract, Union, Extrude 

Surface, Extrude Curve i Modify Curve 

¶ Measure ï opĺeniti opis grupe te funkcije: Point to Point, Angle, Diameter i Minimum 

Distance 

¶ Freehand ï sadrģi upuĺivanje na poglavlje 2.2.1.4. 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacija o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ 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) ukljuļuje opcije za izradu i postavljanje raznih fiksnih 

elemenata na radnu stanicu. Podijeljen je u nekoliko grupa: Create, CAD Operations, 

Measure, Freehand i Mechanism. 

 

 
Slika 2.3.1.1 RobotStudio ï izbornik Modeling 

2.3.1.1 Grupa Create  

Grupa Create sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje raznih objekata (komponenata) na radnu 

stanicu. Svi objekti koji se izraĽuju nekom od dostupnih opcija postavljaju se u stablasti 

preglednik Layout u odjeljku Components (Slika 2.3.1.2). 



 

 
Slika 2.3.1.2 RobotStudio ï Prozor Layout ï Components 

Radi lakġeg raspoznavanja i razumijevanja komponenata postavljenih na radnu stanicu (Slika 

2.3.1.2) dobro je izvrġiti prilagodbu automatski formiranog naziva postavljene komponente. To 

se moģe uļiniti tako da se u stablu odabere (klikom miġa) odgovarajuĺa komponenta te izvrġi 

jedna od sljedeĺih aktivnosti: 

- na tipkovnici pritisnuti tipku F2 

- ponovo kliknuti miġem na odabranu komponentu 

- kliknuti desnom tipkom miġa na odabranu komponentu ļime ĺe se prikazati skoļni 

(pop-up) prozor s dodatnim funkcijama (opcijama) koje se mogu izvrġiti nad 

komponentom te odabrati opciju Rename. 

Postavljene komponente moguĺe je izbrisati tako da se odabere (klikom miġa) odgovarajuĺa 

komponenta te izvrġi jedna od slijedeĺih aktivnosti: 

- na tipkovnici pritisnuti tipku Del (Delete) 

- kliknuti desnom tipkom miġa na odabranu komponentu ļime ĺe se prikazati skoļni 

(engl. pop-up) prozor s dodatnim funkcijama (opcijama) koje se mogu izvrġiti nad 

komponentom, te odabrati opciju Delete. 

Brisanje je moguĺe izvrġiti nad viġe komponenata istovremeno. U tom sluļaju potrebno je 

odabrati viġe komponenata i provesti isti prethodno opisani postupak brisanja. Nakon odabira 

prve komponente dodatne komponente moguĺe je odabrati jednim od sljedeĺih postupaka: 

- odabir niza komponenata: na tipkovnici pritisnuti tipku Shift i drģati je pritisnutom, 

kliknuti miġem na zadnju komponentu u nizu te na kraju otpustiti tipku Shift 



 

- odabir pojedinaļnih komponenata: na tipkovnici pritisnuti tipku Ctrl i drģati je 

pritisnutom te kliknuti miġem na drugu odabranu komponentu, zatim na treĺu itd. 

Nakon zadnje odabrane komponente moģe se otpustiti tipka Ctrl. 

 

Opis nekih opcija grupe Create: 

- Component Group ï izraĽuje komponentu koja ĺe predstavljati grupu komponenata 

na prozoru Layout. Nakon izrade komponenta je prazna bez dijelova (engl. part). Za 

dodavanje dijelova u grupnu komponentu potrebno je funkcijom povlaļenja i ispuġtanja 

(engl. drag and drop) odvuĺi odabranu komponentu u grupnu komponentu (kliknuti i 

drģati pritisnutom lijevu tipku miġa na odabranoj komponenti, odvuĺi pokazivaļ miġa 

iznad grupne komponente te otpustiti lijevu tipku miġa). 

 

- Empty Part ï izraĽuje komponentu koja je prazna, ne sadrģi dijelove, tj. ne sadrģi tijelo 

(engl. body). U takvu komponentu moguĺe je prethodno spomenutom funkcijom 

povlaļenja i ispuġtanja dovuĺi tijelo iz neke druge komponente. 

 

 

- Smart Component ï 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 ï koristi se za uvoz raznih gotovih komponenata koje mogu biti 

izraĽene nekim drugim alatima. 

 

 

- Solid ï izrada trodimenzionalnog objekta (komponente). Omoguĺeno je stvaranje 

kocke, kocke s pomoĺu tri toļke, stoġca, valjka, piramide i kugle. Nakon odabira bilo 

koje od dostupnih opcija otvara se odgovarajuĺi prozor Create (Slika 2.3.1.3) koji 

sadrģi vaģne parametre za kreiranje odabranog objekta te sljedeĺe gumbe: Clear (za 

brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje prozora), Create (za 

izradu objekta u skladu s upisanim parametrima na prozoru). 

 

 
Slika 2.3.1.3 RobotStudio ï izbornik Modeling ï Solid ï prozori Create 



 

 

- Surface ï izrada povrġine. Omoguĺena je izrada kruģne povrġine, pravokutne 

povrġine, viġekutne (poligonalne) povrġine te povrġine na temelju krivulje. Nakon 

odabira bilo koje od dostupnih opcija otvara se odgovarajuĺi prozor Create (Slika 

2.3.1.4) koji sadrģi vaģne parametre za izradu odabranog oblika povrġine te sljedeĺe 

gumbe: Clear (za brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje 

prozora), Create (za izradu povrġine u skladu s upisanim parametrima na prozoru). 

 

 
Slika 2.3.1.4 RobotStudio ï izbornik Modeling ï Surface ï prozori Create 

 

- Curve ï izrada krivulje. Omoguĺeno je stvaranje: 

- linije ï postavljanjem dviju toļaka 

- kruģnice ï postavljanjem centralne toļke i radijusa  

- kruģnice ï postavljanjem triju toļaka na kruģnici 

- kruģnog isjeļka ï postavljanjem poļetne, srednje i zavrġne toļke 

- eliptiļnoga kruģnog isjeļka ï postavljanjem centralne toļke, zavrġnih toļaka 

veĺe i manje osi te poļetnih i zavrġnih kutova 

- elipse ï postavljanjem poļetne toļke, zavrġne toļke veĺe osi te radijusa manje 

osi 

- pravokutnika ï postavljanjem poļetne toļke, duljine i ġirine 

- poligona ï postavljanjem centralne toļke, duljine stranice i broja stranica 

- viġelinijskog lika ï postavljanjem viġe toļaka koje ĺe se spojiti linijama po 

redoslijedu nizanja toļaka, pa se linije mogu presijecati 

- splinea ï viġelinijskog lika u kojemu ĺe se linije spojiti po vanjskim toļkama. 

Nakon odabira bilo koje od dostupnih opcija otvara se odgovarajuĺi prozor Create 

(Slika 2.3.1.4) koji sadrģi vaģne parametre za izradu odabrane krivulje te gumbe: Clear 

(za brisanje upisanih vrijednosti na prozoru), Close (za zatvaranje prozora) i Create 

(za izradu povrġine u skladu s upisanim parametrima na prozoru). 

 



 

 
Slika 2.3.1.5 RobotStudio ï izbornik Modeling ï Curve ï prozori Create 

 

- Border around Bodies ï izrada krivulje oko dva tijela (engl. body) 

 

- Border around Surface ï izrada krivulje oko povrġine 

 

- Cable ï izrada kabela za simulaciju stvarnoga fiziļkog sustava 

 

- Physics Joint ï izrada fiziļkog spoja izmeĽu dva objekta 

 

- Physics Floor ï izrada fiziļkog poda 

 

 

2.3.1.2 Grupa CAD Operations  

Grupa CAD Operations sadrģi opcije (funkcije) za upravljanje, prilagoĽavanje i pretvaranje 

objekata postavljenih na radnu stanicu. Odabirom bilo koje funkcije otvara se odgovarajuĺi 

prozor iznad prozora Layout koji ukljuļuje polja s odgovarajuĺim parametrima za izvoĽenje 

odabrane funkcije. Ta grupa ukljuļuje sljedeĺe opcije:  

 

- Intersect ï koristi se za izradu objekta koji predstavlja presjek dva objekta 

 

- Substract ï koristi se za izradu objekta koji predstavlja razliku izmeĽu dva objekta 

 

- Union ï koristi se za izradu objekta koji predstavlja uniju dva objekta 

 

- Extrude Surface, Extrude Curve ï koristi se za stvaranje 3D objekta na temelju 

povrġine (engl. surface) ili krivulje (engl. curve) 

 

- Modify Curve ï koristi se za prilagodbu krivulje. PrilagoĽavanje krivulje moģe biti: 

- proġirenje (engl. extend) ï poveĺanje krivulje po tangenti 

- spajanje (engl. join) ï povezivanje viġe krivulja u jednu 



 

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

- obrnuti redoslijed (engl. reverse) ï okretanje redoslijeda viġe krivulja 

- podjela (engl. split) ï dijeljenje krivulje na dva dijela 

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

 

 

2.3.1.3 Grupa Measure 

Grupa Measure sadrģi opcije (funkcije) za razna mjerenja duljina, udaljenosti i kutova izmeĽu 

toļaka u 3D prostoru radne stanice ili objekata na radnoj stanici. Nakon odabira funkcije 

mjerenja u prozoru Output (koji se obiļno nalazi ispod prozora radne stanice) prikazuju se 

aktivnosti koje se izvrġavaju. Ta grupa sadrģi slijedeĺe funkcije: 

- Point to Point ï koristi se za mjerenje udaljenosti izmeĽu dvije toļke na objektima 

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

tekst ĂFirst Point:ò pa je potrebno na radnoj stanici kliknuti miġem na neku toļku objekta 

koja ĺe biti poļetna toļka za mjerenje udaljenosti. Potom se na prozoru Output 

prikazuje tekst ĂSecond Point:ò pa je potrebno kliknuti miġem na drugu toļku koja moģe 

biti na istom ili nekom drugom objektu koja ĺe biti zavrġna toļka za mjerenje 

udaljenosti. Potom se na prozoru Output prikazuje rezultat udaljenosti nakon teksta 

ĂDistance:ò . 

 

 
Slika 2.3.1.6 RobotStudio ï zbornik Modeling ï Measure ï Point to Point 

 



 

- Angle ï koristi se za mjerenje kuta izmeĽu tri toļke na objektima radne stanice (Slika 

2.3.1.7). Nakon odabira te opcije na prozoru Output prikazuje se tekst ĂFirst Point:ò pa 

je potrebno na radnoj stanici kliknuti miġem na neku toļku objekta koja ĺe biti poļetna 

(srediġnja) toļka za mjerenje kuta. Potom se na prozoru Output prikazuje tekst 

ĂSecond Point:ò pa je potrebno kliknuti miġem na drugu toļku koja moģe biti na istom 

ili nekom drugom objektu koja ĺe biti toļka kojom ĺe se ostvarivati linija prvog kraka 

za mjerenje kuta. Potom se na prozoru Output prikazuje tekst ĂThird Point:ò pa je 

potrebno kliknuti miġem na treĺu toļku koja moģe biti na istom ili nekom drugom 

objektu koja ĺe biti toļka kojom ĺe se zajedno s prvom toļkom ostvarivati linija drugog 

kraka za mjerenje kuta. Potom se na prozoru Output prikazuje rezultat izmjerenog kuta 

nakon teksta ĂAngle:ò. 

 

 
Slika 2.3.1.7 RobotStudio ï izbornik Modeling ï Measure ï Angle 

 

- Diameter ï koristi se za mjerenje promjera kruga koji se ostvaruje s pomoĺu tri toļke 

na objektima radne stanice (Slika 2.3.1.8). Nakon odabira te opcije na prozoru Output 

prikazuje se tekst ĂFirst Point:ò, pa je potrebno na radnoj stanici kliknuti miġem na neku 

toļku objekta koja ĺe biti prva toļka za mjerenje promjera. Potom se na prozoru Output 

prikazuje tekst ĂSecond Point:ò, pa je potrebno kliknuti miġem na neku toļku koja moģe 

biti na istom ili nekom drugom objektu koja ĺe biti druga toļka za mjerenje promjera. 

Potom se na prozoru Output prikazuje tekst ĂThird Point:ò pa je potrebno kliknuti miġem 

na neku toļku koja moģe biti na istom ili nekom drugom objektu koja ĺe biti treĺa toļka 



 

za mjerenje promjera. Na temelju odabrane tri toļke stvara se kruģnica i moģe se 

izraļunati promjer izraĽenog kruga. Potom se na prozoru Output prikazuje rezultat 

izmjerenog promjera nakon teksta ĂDiameter:ò. 

 

 
Slika 2.3.1.8 RobotStudio ï zbornik Modeling ï Measure ï Diameter 

 

- Minimum Distance ï koristi se za mjerenje minimalne udaljenosti izmeĽu dva objekta 

na radnoj stanici (Slika 2.3.1.9). Nakon odabira te opcije na prozoru Output prikazuje 

se tekst ĂFirst Object:ò pa je potrebno na radnoj stanici kliknuti miġem na prvi objekt. 

Potom se na prozoru Output prikazuje tekst ĂSecond Object:ò pa je potrebno kliknuti 

miġem na drugi objekt koji mora biti udaljen od prvog. Potom se na prozoru Output 

prikazuje rezultat udaljenosti nakon teksta ĂDistance:ò, tekst ĂPoint on first object:ò s 

koordinatama toļke s prvog objekta koja je najbliģa drugom objektu te ĂPoint on 

second object:ò s koordinatama toļke s drugog objekta koja je najbliģa prvom objektu. 

Ako su odabrani objekti prostorno spojeni (presijecaju se), na prozoru Output prikazat 

ĺe se tekst ĂObjects intersected!ò (objekti se presijecaju). 

 



 

 
Slika 2.3.1.9 RobotStudio ï zbornik Modeling ï Measure ï Minimum Distance 

 

 

2.3.1.4 Grupa Freehand 

Grupa Freehand jednaka je istoj grupi unutar izbornika Home i sadrģi iste opcije (vidjeti 

poglavlje 2.2.1.4). 

 

 

2.3.2 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Opiġite moguĺnosti izbornika Modeling. 

2. Opiġite postupak preimenovanja komponenata na prozoru Layout. 

3. Opiġite moguĺnosti funkcije Solid u izborniku Modeling. 

4. Opiġite moguĺnosti funkcije Curve u izborniku Modeling. 

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

Modeling. 

6. Objasnite moguĺnosti i naļin upotrebe funkcija u grupi Measure izbornika Modeling. 

 



 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Funkcija Empty Part u izborniku Modeling koristi se: 

a. za izradu nove komponente bez tijela 

b. za izradu nove komponente s praznim tijelom 

c. za izradu nove standardne komponente 

2. U kojoj se mjernoj jedinici izraģavaju koordinate geometrijskih tijela koje se izraĽuju 

pomoĺu funkcije Solid? 

a. m 

b. mm 

c. dm 

d. cm 

3. Za izradu presjeka dva objekta koristi se funkcija: 

a. Union 

b. Intersect 

c. Substract 

4. Za izradu novog objekta spajanjem tijela dvaju objekata koristi se funkcija: 

a. Union 

b. Intersect 

c. Substract 

5. Za izradu novog objekta oduzimanjem tijela jednog objekta od tijela drugog objekta 

koristi se funkcija: 

a. Divide 

b. Intersect 

c. Substract 

6. Za mjerenje udaljenosti izmeĽu dvije pozicije koristi se funkcija: 

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 Literatura i izvori 

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

  



 

2.4 Izbornik Simulation 

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

Simulation te naļin i svrhu njihova koriġtenja. Prikazuje se opĺeniti opis tog izbornika te se u 

potpoglavljima opisuju sljedeĺe grupe:  

¶ Collisions ï funkcija Create Collision Set 

¶ Configure ï opĺeniti opis grupe te funkcije Simulation Setup i Station Logic 

¶ Simulation Control ï opĺeniti opis grupe te funkcije Play, Pause, Stop i Reset 

¶ Monitor ï opĺeniti opis grupe te funkcije I/O Simulator, TCP Trace i Stopwatch 

¶ Signal Analyzer ï opĺeniti opis grupe te funkcije Signal Analyzer, Signal Setup, 

Enabled, Recordings i Playback 

¶ Record Movie ï opĺeniti opis grupe te funkcije Record Simulation, Record Application, 

Record Graphics, Stop Recording i View Recording 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice je omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacija o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline 

programiranje industrijskog robota  

¶ Provesti simulaciju i otklanjanje greġaka kod planirane trajektorije gibanja robota 

 

 

2.4.1 Osnovni koncepti 

Izbornik Simulation (Slika 2.4.1.1) ukljuļuje opcije za izradu simulacije rada robota s 

moguĺnostima provjere kolizije i postavljanja logike rada na radnoj stanici, izvoĽenje 

simulacije, upravljanje digitalnim i analognim signalima robota te snimanje videozapisa u 

izvoĽenju simulacije. Izbornik je podijeljen u nekoliko grupa: Collisions, Configure, Simulation 

Control, Monitor, Sygnal Analyzer i Record Movie. 

 

 
Slika 2.4.1.1 RobotStudio ï zbornik Simulation 

2.4.1.1 Grupa Collisions  

Grupa Collisions sadrģi jednu funkciju (opciju), Create Collision Set koja omoguĺuje 

postavljanje softverskih senzora za provjeru kolizije (preklapanja) izmeĽu odabrana dva 

objekta. Nakon odabira te opcije na prozoru Layout ispod grupe Components prikazat ĺe se 

grupa Collision Sets s definiranim novim elementom, CollisionSet_X. Desnim klikom miġa na 

novo formirani CollisionSet prikazat ĺe se skoļni prozor koji sadrģi dodatne aktivnosti koje se 

mogu provoditi s odabranim CollisionSetom. Na skoļnom prozoru nalazi se opcija Modify 

Collision set koja otvara istoimeni prozor (Slika 2.4.1.2) iznad prozora Layout. Vaģni parametri 



 

na prozoru Modify Collision set jesu: polje za postavljanje veliļine nepreklapajuĺe udaljenosti 

(Near miss), boja kada je ostvareno preklapanje (Collision color) te boja kada su dva objekta 

u zoni bliskog nepreklapanja (Near miss color). 

 

 
Slika 2.4.1.2 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Modify Collision set 

 

Novi CollisionSet joġ nema postavljene objekte izmeĽu kojih se provjerava preklapanje, pa su 

podelementi ObjectsA i ObjectsB prazni. Standardnom funkcijom povlaļenja i ispuġtanja 

provodi se dodavanje objekata za provjeru preklapanja u CollisionSetu, tako da se u stablu 

Components klikne miġem na ģeljeni prvi objekt i odvuļe ga se u ObjectsA te se isti postupak 

provede za postavljanje drugog objekta u ObjectsB. Odabrani objekti veĺ mogu biti u 

preklapanju (koliziji), a kolizija moģe nastati nakon promjene pozicije nekog od objekata koji 

se koriste u nekom CollisionSetu. Prikazat ĺe se boja i dodatna informacija (engl. markup) kad 

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

2.4.1.3 desno). 

 

 
Slika 2.4.1.3 RobotStudio ï prikazi CollisionSeta 

 



 

2.4.1.2 Grupa Configure  

Grupa Configure sadrģi opcije (funkcije) za postavljanje simulacije rada robota na radnoj 

stanici. Sastoji se od sljedeĺih opcija: Simulation Setup, Station Logic i Activate Mechanical 

Units. 

 

Funkcija Simulation Setup ï 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. 

Omoguĺuje: 

- postavljanje poļetnog stanja simulacije 

- definiranje objekata (robota) i pametnih komponenti (Smart Components) koje ĺe 

sudjelovati u simulaciji 

- odabir vrste virtualnog vremena koje moģe biti vremenski podijeljeno (Time slice) i 

koristi se kada se u simulaciji koriste pametne komponente (Smart Components) ili 

slobodni rad (Free run) za brzo izvoĽenje simulacije koje nije vremenski sinkronizirano 

- odabir naļina izvoĽenja simulacije koje moģe biti jednokratno (Single cycle) ili 

neprekidno (Continuous). 

 

 
Slika 2.4.1.4 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Simulation Setup 

 

Funkcija Station Logic ï koristi 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. 

Omoguĺuje postavljanje raznih objekata, elemenata robota, senzora i ostalih pametnih 

komponenata (Smart Components) te njihovo meĽusobno povezivanje (zbog 

aktivacije/pokretanja) povezanog elementa ļime se regulira vremensko izvoĽenje dogaĽaja u 

radu radne stanice. Slika 2.4.1.5 prikazuje primjer koriġtenja signala I/O na robotu za otvaranje 

i zatvaranje pneumatske hvataljke s moguĺnoġĺu hvatanja predmeta. 

 



 

 
Slika 2.4.1.5 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Station Logic 

Na prozoru Station Logic omoguĺeno je pomicanje svih elemenata funkcijom povlaļenja i 

ispuġtanja na naslovnom dijelu elementa (Slika 2.4.1.5, oznaka 1). Povezivanje dva elementa 

takoĽer se provodi funkcijom povlaļenja i ispuġtanja pozicioniranjem pokazivaļa miġa iznad 

dijela prvog elementa povezivanja (Slika 2.4.1.5, oznaka 2), klikom miġa te razvlaļenjem linije 

povezivanja do zavrġnog dijela na drugom elementu povezivanja (Slika 2.4.1.5, oznaka 3). 

Time ĺe se postiĺi aktiviranje ili izvoĽenje drugog elementa kada nastupi odreĽeno stanje na 

prvom elementu. 

Na prozor Station Logic moguĺe je dodavati elemente desnim klikom miġa na pozadinu 

prozora ļime se prikazuje skoļni prozor (Slika 2.4.1.6) s opcijama koje dodaju razne vrste 

elemenata na prozor Station Logic. Opcije na skoļnom prozoru grupirane su prema vrstama 

elemenata (npr. Signals and Properties, Parametric Primitives, Sensors, Actions, 

Manipulators itd.). 

 

 
Slika 2.4.1.6 RobotStudio ï skoļni prozor za dodavanje novih elemenata na prozor Station Logic 



 

2.4.1.3 Grupa Simulation Control  

Grupa Simulation Control sadrģi opcije (funkcije) za upravljanje radom simulacije. Sastoji se 

od ļetiri opcije (funkcije): Play, Pause, Stop i Reset. 

 

Funkcija Play ï osnovno izvodi postavljenu simulaciju. Povrh osnovnog izvoĽenja simulacije 

funkcija ukljuļuje dodatne moguĺnosti (Slika 2.4.1.7) koje se prikazuju klikom miġa na strelicu 

ispod gumba Play.  

 

 
Slika 2.4.1.7 RobotStudio ï izbornik Simulation ï padajuĺi izbornik Play 

 

Osnovna funkcija Play pokreĺe simulaciju koja ukljuļuje pokretanje programa RAPID, 

pametnih komponenata (Smart Components) te simulacije fiziļkog ponaġanja radne stanice 

koje je postavljeno na prozoru Simulation Setup. Osim osnovne funkcije Play dostupne su 

sljedeĺe funkcije:  

- Sync and Play ï najprije provodi sinkronizaciju putanja gibanja robota u program 

RAPID, a potom pokreĺe funkciju Play koja izvodi simulaciju; 

- Record to Viewer ï izvodi simulaciju i snima je u obliku Station Viewer. Po zavrġetku 

izvoĽenja simulacije otvara se standardni Windows prozor za spremanje (Save As) 

snimljene simulacije na raļunalo koji osnovno nudi oblik izvrġne datoteke (exe ï 

executable). 

 

 

Funkcija Pause ï dostupna je samo dok je simulacija pokrenuta, odnosno dok se simulacija 

izvodi i omoguĺuje pauziranje rada simulacije. Nakon ġto se korisnik odluļi za nastavak 

simulacije, potrebno je kliknuti na gumb Play. 

 

 

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

izvodi i omoguĺuje zaustavljanje rada simulacije bez moguĺnosti nastavka rada simulacije. 

 

 

Funkcija Reset ï osnovno zaustavlja izvoĽenje simulacije i postavlja radnu stanicu u poļetnu 

poziciju simulacije. Povrh osnovnog resetiranja simulacije funkcija ukljuļuje dodatne 

moguĺnosti (Slika 2.4.1.8) koje se prikazuju klikom miġa na strelicu ispod gumba Reset. 



 

 

 
Slika 2.4.1.8 RobotStudio ï izbornik Simulation ï padajuĺi izbornik Reset 

Osim osnovne funkcije Reset (Slika 2.4.1.8) dostupne su sljedeĺe funkcije:  

- Save Current State ï omoguĺuje spremanje stanja objekata i virtualnog kontrolera 

kako bi se omoguĺilo koriġtenje spremljenog stanja u izradi scenarija simulacije; 

- Manage States ï omoguĺuje otvaranje prozora Station Logic i na njemu karticu 

Compose gdje se mogu vidjeti spremljena stanja. 

 

 

2.4.1.4 Grupa Monitor  

Grupa Monitor sadrģi opcije (funkcije) za nadgledanje rada simulacije. Sastoji se od tri opcije 

(funkcije): I/O Simulator, TCP Trace i Stopwatch. 

 

Funkcija I/O Simulator ï 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 Ă[odabrani 

element] signalsò (Slika 2.4.1.9).  

 



 

 
Slika 2.4.1.9 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor za Simulator I/O  

 

Sadrģaj za [odabrani element] ovisi o odabranom elementu u padajuĺoj listi Select Controller 

(Slika 2.4.1.9, oznaka 1) koja sadrģi sve kontrolere i pametne komponente koje su postavljene 

na radnoj stanici (Slika 2.4.1.10). 

 

 
Slika 2.4.1.10 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor za Simulator I/O ï Select Controller 

 

Funkcija TCP Trace ï koristi 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). 

 



 

 
Slika 2.4.1.11 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor TCP Trace 

Za ukljuļivanje praĺenja i prikaza putanje gibanja robota potrebno je ukljuļiti opciju Enable 

TCP Trace (Slika 2.4.1.11, oznaka 1) ļime ĺe se omoguĺiti podeġavanje rada funkcije TCP 

Trace. U osnovnim postavkama ukljuļene su opcije Primary color (postavljeno na bijelu boju), 

Follow moving Workobjects 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 

iskljuļena. Nakon prvog ukljuļivanja te opcije prikazuje se prozor Select Events (Slika 

2.4.1.12). Prozor Select events moguĺe je otvoriti klikom na poveznicu Select events (Slika 

2.4.1.11, oznaka 3) na prozoru TCP Trace. 

 

 
Slika 2.4.1.12 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor TCP Trace ï Select events 



 

Na prozoru Select events moguĺe je ukljuļiti (klikom na kvaļicu u stupcu Enable) ģeljene 

dogaĽaje koji ĺe se prikazati na pozadini prozora Project View kada se simulacija izvrġava. 

 

Funkcija Stopwatch ï (ġtoperica) koristi se za mjerenje proteklog vremena rada (izvoĽenja) 

simulacije. Odabirom te funkcije desno od centralnog prozora Project View prikazuje se prozor 

Stopwatch (Slika 2.4.1.13). 

 

 
Slika 2.4.1.13 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Stopwatch 

Na prozoru Stopwatch moguĺe je postaviti naziv ġtoperice (Name), okidaļ poļetka (Start 

Trigger) te okidaļ zavrġetka (Stop Trigger). TakoĽer, moguĺe je postaviti viġe ġtoperica klikom 

na gumb Add (Slika 2.4.1.13, oznaka 1) ļime ĺe se ispod postojeĺe ġtoperice stvoriti nova 

ġtoperica s istim moguĺnostima za postavljanje. 

 

2.4.1.5 Grupa Signal Analyzer  

Grupa Signal Analyzer sadrģi opcije (funkcije) za postavljanje i nadgledanje signalizacije 

robota. Sastoji se od nekoliko opcija (funkcija): Signal Analyzer, Signal Setup, kvaļica 

Enabled, Recordings i Playback. 

 

Funkcija Signal Analyzer ï koristi se za prikaz i analizu signalnih podataka tijekom izvoĽenja 

simulacije. Odabirom te funkcije pokraj prozora Project View u novoj kartici prikazuje se prozor 

Signal Analyzer (Slika 2.4.1.14). 

 



 

 
Slika 2.4.1.14 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Signal Analyzer 

Na prozoru Signal Analyzer moguĺe je odabrati snimke rada signala za odabir snimke u 

padajuĺem popisu 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 dogaĽaji (Events). Svaku grupu moguĺe je saģeti (ļime se ne vide pojedini 

signali grupe) ili proġiriti (ļime se vide svi signali grupe) klikom na strelicu lijevo od naziva 

grupe (Slika 2.4.1.14 oznaka 2). Svaki signal grupe moguĺe je ukljuļiti ili iskljuļiti iz prikaza 

pozicioniranjem pokazivaļa miġa preko odabranog signala i klikom na gumb . Statusi 

signala koji nemaju prikazano prekriģeno oko () bit ĺe prikazani na desnoj strani prozora. 

Na desnoj strani prozora prikazuju se statusi odabranih signala s lijeve strane, a takoĽer su 

odvojeni u spomenute grupe koje se na isti naļin, kao grupe na lijevoj strani, mogu saģeti ili 

proġiriti (Slika 2.4.1.14, oznaka 3).  

 

Funkcija Signal Setup ï koristi se za postavljanje signala koji ĺe se spremiti tijekom sljedeĺe 

simulacije. Odabirom te funkcije pokraj prozora Project View u novoj kartici prikazuje se prozor 

Signal Setup (Slika 2.4.1.15). 

 



 

 
Slika 2.4.1.15 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Signal Setup 

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

je moguĺe filtrirati upisivanjem traģenog naziva u polje Search (Slika 2.4.1.15, oznaka 1). U 

stablu je moguĺe ukljuļiti ili iskljuļiti signale za analizu klikom na kvaļicu u stupcu Include 

(Slika 2.4.1.15, oznaka 2). Ovisno o ukljuļenim signalima u stablu na desnom dijelu prozora 

na popisu prikazuju se nazivi signala i elementi (ureĽaji) gdje se signali nalaze (odnosno na 

koji element se signali odnose). 

 

Kvaļica Enabled ï koristi se za ukljuļivanje i iskljuļivanje snimaļa signala. Dok je kvaļica 

ukljuļena, snimaju se sve promjene statusa svih odabranih signala. 

 

Funkcija Recordings ï 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 ï izbornik Simulation ï prozor Recordings 



 

Na prozoru Recordings prikazane su sve snimke. Svaka snimka ima svoj naziv, datum i 

vrijeme pokretanja i duljinu trajanja. Dvostrukim klikom miġa na odabranu snimku otvara se 

prozor Signal Analyzer koji prikazuje statuse signala odabrane snimke. 

 

Funkcija Playback ï koristi se za ponovno izvoĽenje snimke. Odabirom te funkcije ispod 

prozora Project View u zasebnoj kartici (pokraj prozora Output) prikazuje se prozor Recording 

Playback (Slika 2.4.1.17). 

 

 
Slika 2.4.1.17 RobotStudio ï izbornik Simulation ï prozor Recording Playback 

 

2.4.1.6 Grupa Record Movie  

Grupa Record Movie sadrģi opcije (funkcije) za izradu videosnimki. Sastoji se od nekoliko 

opcija (funkcija): Record Simulation, Record Application, Record Graphics, Stop Recording i 

View Recording. 

 

Funkcija Record Simulation ï koristi se za snimanje simulacije u videoisjeļak (engl. video 

clip). Snimanje ĺe zapoļeti kada se pokrene simulacija na funkciji Play i zavrġit ĺe kada se 

simulacija izvede u cijelosti. Videoisjeļak ĺe biti spremljen u obliku mp4 datoteke koja se 

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

 

Funkcija Record Application ï koristi se za snimanje aplikacijskog prozora softvera 

RobotStudio u videoisjeļak. Snimanje ĺe zapoļeti klikom miġa na tu funkciju i trajat ĺe dok se 

snimanje ne zaustavi klikom miġa na funkciju Stop Recording. Videoisjeļak ĺe biti spremljen 

u obliku datoteke mp4 koja se osnovno nalazi u mapi korisnika Videos (npr. 

C:\Users\Korisnik\Videos). 

 

Funkcija Record Graphics ï koristi se za snimanje prozora Project View u videoisjeļak. 

Snimanje ĺe zapoļeti klikom miġa na tu funkciju i trajat ĺe dok se snimanje ne zaustavi klikom 

miġa na funkciju Stop Recording. Videoisjeļak ĺe biti spremljen u obliku datoteke mp4 koja 

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

 

Funkcija Stop Recording ï koristi se za zaustavljanje snimanja videoisjeļka pokrenutog 

funkcijama Record Application ili Record Graphics ili za prijevremeno zaustavljanje snimanja 

videoisjeļka pokrenutog funkcijom Record Simulation. 

 

Funkcija View Recording ï koristi se za pregled posljednje snimke (videoisjeļka). Odabirom 

te funkcije pokreĺe se osnovni preglednik datoteka mp4 (na operacijskom sustavu Windows 

obiļno je to program Reproduktor medijskih sadrģaja) u kojemu se otvara posljednja izraĽena 

snimka (videoisjeļak). Sve snimke (videoisjeļci) dostupne su u osnovno postavljenoj mapi 

(npr. C:\Users\Korisnik\Videos). 

 



 

2.4.2 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Opiġite moguĺnosti izbornika Simulation. 

2. Objasnite naļin i svrhu upotrebe funkcije Create Collision Set u izborniku Simulation. 

3. Opiġite moguĺnosti i svrhu upotrebe funkcije Simulation Setup u izborniku 

Simulation. 

4. Opiġite moguĺnosti i svrhu upotrebe funkcije Station Logic u izborniku Simulation. 

5. Objasnite razliku izmeĽu funkcija Play i Sync and Play u izborniku Simulation. 

6. Objasnite rezultat upotrebe funkcije Record to Viewer u izborniku Simulation. 

7. Objasnite razliku izmeĽu funkcija Record Simulation, Record Application i Record 

Graphics u izborniku Simulation. 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Za pokretanje simulacije u izborniku Simulation koristi se funkcija: 

a. Start Simulation 

b. Play 

c. Start 

2. Za izradu mp4 videoformata datoteke simulacije koristi se funkcija: 

a. Record Simulation 

b. Create Simulation 

c. Make Simulation Video 

3. Za izradu 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 (videoisjeļka) koristi se funkcija: 

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 Literatura i 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 

Controller te naļin i svrhu njihova koriġtenja. Prikazuje se opĺeniti opis navedenog izbornika 

te se u potpoglavljima opisuju sljedeĺe grupe:  

¶ Access ï opĺeniti opis grupe te funkcije Add Controller, Request Write Access i 

Release Write Access 

¶ Controller Tools ï opĺeniti opis grupe te funkcije Restart, Backup, Events, File 

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

¶ I/O ï opĺeniti opis grupe te funkcije Inputs/Outputs i I/O Engieering 

¶ Configuration ï opĺeniti opis grupe te funkcije Configuration, Load Parameters, Save 

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

Collision Avoidance 

¶ Virtual Controller ï opĺeniti opis grupe te funkcije Operating Mode, Operator Window, 

Motion Configuration, Task Frames i Change Options 

¶ Transfer ï opĺeniti opis grupe te funkcije Go Offline, Create Relation, i Open Relation. 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacija o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih kljuļnih ishoda uļenja: 
¶ Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline 

programiranje industrijskog robota  

¶ Objasniti naļin izrade i vraĺanja parametara kontrolera iz sigurnosne kopije 

¶ Opisati zajedniļke parametre virtualnog robotskog mehanizma i stvarnog robotskog 
kontrolera 

 

Ova nastavna jedinica takoĽer doprinosi i dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ Primijeniti razliļite memorije i formate datoteka za pohranu sigurnosnih kopija 

¶ Pokrenuti automatski naļin rada na industrijskom robotu 

¶ Izvrġiti preuzimanje programskog modula i parametara robotskog kontrolera u oba smjera 

 

 

2.5.1 Osnovni koncepti 

Izbornik Controller (Slika 2.5.1.1) ukljuļuje opcije za upravljanje radom stvarnog i virtualnog 

kontrolera, privjeska za uļenje te konfiguraciju robotskog softvera. Podijeljen je u nekoliko 

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

 

 
Slika 2.5.1.1 RobotStudio ï izbornik Controller 



 

2.5.1.1 Grupa Access  

Grupa Access sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje kontrolera te zauzimanje ili otpuġtanje 

prava za snimanje (spremanje) na robotski kontroler. Grupa sadrģi funkcije Add Controller, 

Request Write Access, Release Write Access i Authenticate. 

 

Funkcija Add Controller sloģena je (Slika 2.5.1.2) od nekoliko podfunkcija: One Click 

Connect, Add Controller, Add Controller from Device List te Start Virtual Controller. 

 

 
Slika 2.5.1.2 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Add Controller 

Funkcija One Click Connect (unutar funkcije Add Controller) izvodi se klikom miġa na naziv 

funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.2, oznaka 1) osnovne funkcije Add Controller. 

Ta funkcija omoguĺuje direktno povezivanje (spajanje) s robotskim kontrolerom putem mreģe 

(LAN). Raļunalo treba imati IP adresu u rasponu od 192.168.125.2 do 192.168.125.255. 

 

Funkcija Add Controller (unutar funkcije Add Controller) omoguĺuje povezivanje (spajanje) 

s robotskim kontrolerom dostupnim na mreģi. Odabirom te funkcije prikazuje se prozor Add 

Controller koji prikazuje sve dostupne robotske kontrolere na lokalnoj mreģi (LAN). 

 

Funkcija Add Controller from Device List (unutar funkcije Add Controller) omoguĺuje 

povezivanje (spajanje) s robotskim kontrolerima koji su dostupni na popisu ureĽaja. Odabirom 

te funkcije prikazuje se prozor Connect Controller koji prikazuje sve dostupne ureĽaje. 

 

Funkcija Start Virtual Controller (unutar funkcije Add Controller) omoguĺuje povezivanje i 

pokretanje virtualnog kontrolera s raļunala. Odabirom te funkcije prikazuje se prozor Start 

Virtual Controller (Slika 2.5.1.3). 

 



 

 
Slika 2.5.1.3 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Start Virtual Controller 

 

 

Funkcija Request Write Access omoguĺuje slanje zahtjeva za pisanje (aģuriranje) robotskom 

kontroleru. Ako raļunalo sa softverom RobotStudio nema pravo pisanja na robotskom 

kontroleru, neĺe biti moguĺe postavljanje postavki i aģuriranje programa na robotskom 

kontroleru. 

 

Funkcija Release Write Access omoguĺuje otpuġtanje prava pisanja (aģuriranja) na 

robotskom kontroleru. Obiļno se ova funkcija koristi kada neko drugo raļunalo u mreģi ģeli 

prava pisanja na robotskom kontroleru. 

 

2.5.1.2 Grupa Controller Tools  

Grupa Controller Tools sadrģi funkcije (opcije) za rad s robotskim (ili virtualnim) kontrolerom. 

Grupa sadrģi funkcije: Restart, Backup, Events, File Transfer, FlexPendant, Online Monitor, 

Signal Analyzer Online i Jobs. 

 

Funkcija Restart je sloģena (Slika 2.5.1.4) 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. 

 



 

 
Slika 2.5.1.4 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Restart 

Funkcija Restart (Warmstart) (unutar funkcije Restart) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije 

ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.4 oznaka 1) osnovne funkcije Restart. Ta funkcija 

omoguĺuje ponovno pokretanje robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera) te ĺe se nakon 

pokretanja sve postavke i stanja kontrolera ponovno aktivirati. 

 

Funkcija Reset system (I-start) (unutar funkcije Restart) omoguĺuje ponovno pokretanje 

robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera), ali pritom se briġu programski moduli RAPID s 

kontrolera i postavke kontrolera te se vraĺaju tvorniļke postavke na kontroler. 

 

Funkcija Reset system (P-start) (unutar funkcije Restart) omoguĺuje ponovno pokretanje 

robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera), ali pritom se briġu programski moduli RAPID s 

kontrolera te ostaju sve postavke kontrolera. 

 

Funkcija Start Boot Application (X-start) (unutar funkcije Restart) omoguĺuje ponovno 

pokretanje robotskog kontrolera i pokreĺe se aplikacijski naļin rada robotskog kontrolera. Ta 

funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Revert to last auto saved (B-start) (unutar funkcije Restart) omoguĺuje ponovno 

pokretanje robotskog kontrolera i vraĺa automatski spremljeno stanje robotskog kontrolera. 

Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Cold start (C-start) (unutar funkcije Restart) omoguĺuje ponovno pokretanje 

robotskog kontrolera, briġe trenutaļno stanje sustava te pokreĺe aplikacijski naļin rada 

robotskog kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Shutdown (unutar funkcije Restart) omoguĺuje gaġenje robotskog kontrolera (ili 

virtualnog kontrolera). 

 

 

Funkcija Backup sloģena je (Slika 2.5.1.5) od dvije podfunkcije: Create Backup i Restore 

Backup. 

 



 

 
Slika 2.5.1.5 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Backup 

Funkcija Create Backup (unutar funkcije Backup) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ili 

klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.5, oznaka 1) osnovne funkcije Backup. Ta funkcija 

omoguĺuje spremanje stanja postavki i programa robotskog kontrolera (ili virtualnog 

kontrolera) u sigurnosnu kopiju te se pritom otvara prozor Create Backup from é (Slika 

2.5.1.6) na kojemu je omoguĺeno definiranje naziva sigurnosne kopije (Slika 2.5.1.6, oznaka 

1), odabir lokacije (mape) u koju ĺe se spremiti sigurnosna kopija (Slika 2.5.1.6, oznaka 2) te 

opcija (kvaļica) Backup to archive file (Slika 2.5.1.6, oznaka 3) koja omoguĺuje spremanje 

sigurnosne kopije u obliku arhive Ătarò. 

 

 
Slika 2.5.1.6 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Create Backup 

Sigurnosna kopija sadrģi sve podatke o postavkama kontrolera te modulima (i procedurama) 

programa RAPID s kontrolera (Slika 2.5.1.7).  

 



 

 
Slika 2.5.1.7 Sadrģaj mape sigurnosne kopije 

 

Funkcija Restore Backup (unutar funkcije Backup) omoguĺuje vraĺanje stanja sigurnosne 

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

Backup to é (Slika 2.5.1.8) na kojemu je omoguĺen odabir lokacije (mape) u kojoj se nalaze 

sigurnosne kopije (Slika 2.5.1.8, oznaka 1) te popis sigurnosnih kopija u odabranoj mapi (Slika 

2.5.1.8, oznaka 2). Klikom miġa na ģeljenu sigurnosnu kopiju provodi se odabir sigurnosne 

kopije za vraĺanje na kontroler. 

 

 
Slika 2.5.1.8 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Restore from Backup 

 

 

Funkcija Events omoguĺuje prikaz praĺenja aktivnosti (dogaĽaje) na kontroleru. Odabirom te 

funkcije u podruļju prikaza Project View prozora otvara se novi prozor Events (u obliku kartice) 

na kojemu su prikazane sve aktivnosti koje je kontroler izvrġio (Slika 2.5.1.9).   

 



 

 
Slika 2.5.1.9 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Events 

 

Na prozoru Events svi dogaĽaji na plavoj pozadini uspjeġno su izvrġene aktivnosti i prikazani 

su kao informacije (Information), dogaĽaji na ģutoj pozadini predstavljaju upozorenja 

(Warning), a dogaĽaji na crvenoj pozadini predstavljaju pogreġke (Error). 

 

 

Funkcija File Transfer omoguĺuje prijenos datoteka i mapa izmeĽu raļunala i robotskog 

kontrolera. Ta je funkcija omoguĺena kada je raļunalo spojeno na mreģu na koju je spojen 

robotski kontroler ili kada je raļunalo direktno spojeno na upravljaļki prikljuļak robotskog 

kontrolera te kada raļunalo ima prava pisanja na robotski kontroler. Ta funkcija nije dostupna 

za virtualni kontroler. 

 

 

Funkcija FlexPendant sloģena je (Slika 2.5.1.10) od nekoliko podfunkcija: FlexPendant 

Viewer, IRC5 FlexPendant, OmniCore FlexPendant te ScreenMaker.   

 



 

 
Slika 2.5.1.10 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik FlexPendant 

 

Funkcija FlexPendant Viewer (unutar funkcije FlexPendant) omoguĺuje prikaz prozora 

privjeska za uļenje s robotskog kontrolera na kojeg je spojen softver RobotStudio. Ta funkcija 

nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija IRC5 FlexPendant (unutar funkcije FlexPendant) izvodi se klikom miġa na naziv 

funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.10, oznaka 1) osnovne funkcije FlexPendant. 

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

RobotStudio te ima izgled kao stvarni (fiziļki) privjesak za uļenje koji je spojen na robotski 

kontroler. 

 

 
Slika 2.5.1.11 RobotStudio ï izdvojeni prozor FlexPendant 

 



 

Funkcija OmniCore FlexPendant (unutar funkcije FlexPendant) omoguĺuje pokretanje 

OmniCore FlexPendant programa (aplikacije). Ta je funkcija dostupna kada je postavljen 

robotski softver RobotWare 7.0. 

 

Funkcija ScreenMaker (unutar funkcije FlexPendant) omoguĺuje otvaranje nezavisnog 

programa (engl. task) ScreenMaker (Slika 2.5.1.12) izdvojenog iz prozora softvera 

RobotStudio koji omoguĺuje izradu suļelja ekrana privjeska za uļenje. Za rad programa 

ScreenMaker potreban je dodatak FlexPendant SDK koji je dostupan na web-stranici 

https://developercenter.robotstudio.com. 

 

 
Slika 2.5.1.12 RobotStudio ï izdvojeni prozor ScreenMaker 

 

 

Funkcija Online Monitor omoguĺuje prikaz rada robota spojenog na kontroler. Ta funkcija 

omoguĺuje 3D pogled na robota i njegovo gibanje u prostoru. Funkcija nije dostupna za 

virtualne kontrolere. 

 

 

Funkcija Signal Analyzer Online omoguĺuje upravljanje, pregled i analizu signala tijekom 

rada robota. Funkcija je sloģena (Slika 2.5.1.13) i sastoji se od nekoliko podfunkcija: Signal 

Setup, Start Recording, Stop Recording, Signal Analyzer Online te Recordings. 

 



 

 
Slika 2.5.1.13 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Signal Analyzer Online 

 

Funkcija Signal Setup (unutar funkcije Signal Analyzer Online) omoguĺuje postavljanje 

signala koji ĺe se spremiti tijekom slijedeĺeg snimanja rada robota. Ta funkcija nije dostupna 

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 

miġa na naziv funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.13, oznaka 1) osnovne funkcije 

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 

prozor Signal Analyzer Online. Taj prozor ima iste moguĺnosti kao prozor Signal Analyzer za 

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. Taj prozor ima iste moguĺnosti kao prozor Recordings za simulacije (vidi 

poglavlje 2.4.1.5). 

 

 

Funkcija Jobs postavlja dodatni izborniļki element Jobs (Slika 2.5.1.14) gdje je omoguĺeno 

upravljanje (stvaranje, prilagoĽavanje, provjera i izvoĽenje) poslovima robota. 

 



 

 
Slika 2.5.1.14 RobotStudio ï izbornik Jobs 

 

2.5.1.3 Grupa I/O  

Grupa I/O sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje i upravljanje ulaznim i izlaznim signalima 

(parametrima) robota. Grupa sadrģi dvije funkcije: Inputs/Outputs i I/O Engineering. 

 

Funkcija Inputs/Outputs omoguĺuje pregled i aģuriranje ulaznih i izlaznih signala sustava. 

Odabirom te funkcije otvara se prozor I/O System (Slika 2.5.1.15). Svaki parametar ulaznih i 

izlaznih signala moguĺe je aģurirati dvostrukim klikom miġa na ģeljeno polje. 

 

 
Slika 2.5.1.15 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor I/O System 

  

Funkcija I/O Engineering postavlja dodatni izborniļki element I/O Configuration (Slika 

2.5.1.16 oznaka 1) gdje je omoguĺeno upravljanje signalima na kontroleru. Odabirom te 

funkcije povrh otvaranja novoga izborniļkog elementa pokraj prozora Project View u novoj 

kartici otvara se prozor Signal Editor (Slika 2.5.1.16, oznaka 2). Funkcionalnosti rada i 

upravljanja signalima na kontroleru omoguĺene su samo kada raļunalo ima prava pisanja na 

kontroler. 

 

 
Slika 2.5.1.16 RobotStudio ï izbornik I/O Configuration ï prozor Signal Editor 

 

 



 

2.5.1.4 Grupa Configuration  

Grupa Configuration sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje (konfiguriranje) parametara 

kontrolera robota. Sadrģi nekoliko funkcija: Configuration, Load Parameters, Save 

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

Avoidance te Safety. 

 

Funkcija Configuration omoguĺuje postavljanje raznih kontrolnih, radnih i komunikacijskih 

parametara kontrolera i robota. Funkcija je sloģena (Slika 2.5.1.17) i sastoji se od nekoliko 

podfunkcija: Communication, Controller, I/O System, Man-Machine Communication, Motion 

te Add Signals. 

 

 
Slika 2.5.1.17 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Configuration 

 

Funkcija Communication (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje postavljanje 

komunikacijskih parametara za pristup kontroleru i upravljanje njime. Pokretanjem te funkcije 

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

(Slika 2.5.1.18). Tu je moguĺe postavljanje aplikacijskog protokola, mreģnog servisa, DNS 

posluģitelja, brzine mreģnih prikljuļaka, IP usmjerivaļa, IP postavki, postavki serijskog 

prikljuļka, postavki statiļnih VLAN prikljuļaka te postavki komunikacijskog TCP protokola.  

 

 
Slika 2.5.1.18 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Configuration ï Communication 

 

Funkcija Controller (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje postavljanje parametara 

naļina rada kontrolera. Pokretanjem te funkcije desno od prozora Project View u novoj kartici 

otvara se prozor Configuration ï Controller (Slika 2.5.1.19). Tu je moguĺe postavljanje naļina 



 

automatskog ponovnog pokretanja, naļina automatskog uļitavanja programskih modula, 

naļina rada programa RAPID, postavki naļina rada, postavki radnih zadataka itd. 

 

 
Slika 2.5.1.19 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Configuration ï Controller 

 

Funkcija I/O System (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje postavljanje parametara 

ulaznih i izlaznih signala na kontroleru. Pokretanjem te funkcije desno od prozora Project View 

u novoj kartici otvara se prozor Configuration ï I/O System (Slika 2.5.1.20). Tu je moguĺe 

postavljanje naļina pristupa (ļitanje, pisanje) ulaznim i izlaznim signalima, naļina prijave 

pogreġke ili upozorenja, postavki ulaznih i izlaznih signala (digitalnih i analognih) itd. 

 

 
Slika 2.5.1.20 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Configuration ï I/O System 

 

Funkcija Man-Machine Communication (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje 

postavljanje parametara kontrolera koji se odnose na komunikaciju ļovjek ï stroj. Pokretanjem 

te funkcije desno od prozora Project View u novoj kartici otvara se prozor Configuration ï Man-

Machine Communication (Slika 2.5.1.21). Tu je moguĺe postavljanje naļina rada jedinice za 

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

je motor robota iskljuļen, najļeġĺe koriġtenih ulaznih i izlaznih signala, najļeġĺe koriġtenih 

instrukcija u radu robota, upozorenja prilikom pokretanja kontrolera itd. 

 

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

 



 

Funkcija Motion (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje postavljanje parametara za 

pomiļne mehanizme (motore) robota. Pokretanjem te funkcije desno od prozora Project View 

u novoj kartici otvara se prozor Configuration ï Motion (Slika 2.5.1.22). Tu je moguĺe 

postavljanje parametara akceleracije u pomicanju ruke robota, inercije kod zaustavljanja ruke 

robota, koļnica, brzine pomicanja ruke robota, planera pomicanja ruke robota, kalibracije 

pomiļnih zglobova robota, vrste i jaļine motora itd. 

 

 
Slika 2.5.1.22 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Configuration ï Motion 

 

Funkcija Add Signals (unutar funkcije Configuration) omoguĺuje dodavanje novih ulaznih i 

izlaznih digitalnih signala na kontroler. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Add Signals 

(Slika 2.5.1.23). 

 

 
Slika 2.5.1.23 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Add Signals 

 

 

Funkcija Load Parameters omoguĺuje uļitavanje parametara kontrolera iz datoteke ili iz 

robotskog kontrolera. Funkcija je sloģena (Slika 2.5.1.17) i sastoji se od dvije podfunkcije: 

Load Parameters i Load Parameters from Controller. 

 

Funkcija Load Parameters (unutar funkcije Load Parameters) omoguĺuje uļitavanje 

parametara kontrolera iz datoteke s raļunala. Pokretanjem te funkcije otvara se standardni 

prozor za otvaranje (engl. open) datoteka u kojem je moguĺe odabrati i otvoriti datoteke koje 



 

imaju nastavak cfg. Nakon izvedenoga uspjeġnog uļitavanja iz datoteke uļitani parametri 

neĺe biti aktivni dok se ne provede ponovno pokretanje (engl. restart) kontrolera. 

 

Funkcija Load Parameters from Controller (unutar funkcije Load Parameters) omoguĺuje 

uļitavanje parametara kontrolera iz konfiguracijske datoteke s prikljuļenoga robotskog 

kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualne kontrolere. 

 

 

Funkcija Save Parameters omoguĺuje spremanje parametara kontrolera u datoteku na 

raļunalo. Pokretanjem te funkcije otvara se standardni prozor za spremanje (engl. Save As) 

datoteka u kojem je moguĺe odabrati mapu i postaviti naziv datoteke koja ima nastavak cfg. 

Ako je na prozoru Controller odabran neki podelement u stablu Configuration (Slika 2.5.1.24, 

oznaka 2), spremit ĺe se samo odabrani podelement (npr. Communication, Controller ili I/O 

System itd.), a ako je u stablu odabran element Configuration (Slika 2.5.1.24, oznaka 1), tada 

ĺe se otvoriti prozor Save System Parameters (Slika 2.5.1.24, oznaka 3) u kojem je moguĺe 

odabrati elemente konfiguracije koji ĺe se spremiti u datoteku. 

 

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

 

 

Funkcija Properties omoguĺuje postavljanje raznih netehniļkih parametara kontrolera i 

pregled svojstava (postavki) kontrolera. Funkcija je sloģena (Slika 2.5.1.25) i sastoji se od 

nekoliko podfunkcija: Rename, Sate and Time, Controller ID, Network Settings, Controller 

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

 



 

 
Slika 2.5.1.25 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Properties 

 

Funkcija Rename (unutar funkcije Properties) omoguĺuje promjenu imena (naziva) 

kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Date and Time (unutar funkcije Properties) omoguĺuje postavljanje datuma i sata 

na prikljuļenom kontroleru. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Controller ID (unutar funkcije Properties) omoguĺuje postavljanje identifikatora (ID) 

kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Network Settings (unutar funkcije Properties) omoguĺuje postavljanje mreģnih 

postavki kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Controller Properties (unutar funkcije Properties) omoguĺuje prikaz svih svojstava 

(karakteristika) kontrolera. Odabirom te funkcije desno od prozora Project View u novoj kartici 

otvara se prozor Controller Properties (Slika 2.5.1.26).  

 

 
Slika 2.5.1.26 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Controller Properties 



 

 

Funkcija Device Browser (unutar funkcije Properties) omoguĺuje prikaz svih hardverskih i 

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).  

 

 
Slika 2.5.1.27 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Device Browser 

 

Funkcija Save diagnostics (unutar funkcije Properties) omoguĺuje postavljanje mreģnih 

postavki kontrolera. Ta funkcija nije dostupna za virtualni kontroler. 

 

Funkcija Manage Certificates (unutar funkcije Properties) omoguĺuje postavljanje 

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

 

Funkcija Configure Firewall (unutar funkcije Properties) omoguĺuje povezivanje na 

RobotStudio preko javne mreģe postavljanjem izravne rute i prikljuļka. Ta funkcija zahtijeva 

robotski softver RobotWare 7.0. 

 

 

Funkcija Installation Manager omoguĺuje kreiranje i prilagodbu kontrolera. Funkcija je 

sloģena (Slika 2.5.1.28) i sastoji se od nekoliko podfunkcija: Installation Manager 7, Installation 

Manager 6, System Builder te Import Options. 

 



 

 
Slika 2.5.1.28 RobotStudio ï izbornik Controller ï padajuĺi izbornik Installation Manager 

 

Funkcija Installation Manager 7 (unutar funkcije Installation Manager) izvodi se klikom miġa 

na naziv funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.5.1.28, oznaka 1) osnovne funkcije 

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. 

 

 
Slika 2.5.1.29 RobotStudio ï 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. 

 



 

 
Slika 2.5.1.30 RobotStudio ï 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. 

 

 
Slika 2.5.1.31 RobotStudio ï 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) kontrolera u postojeĺi spremnik s drugim opcijama (Media 

Pool). 

 



 

 
Slika 2.5.1.32 RobotStudio ï izdvojeni prozor Import System Options 

 

 

Funkcija Conveyor Tracking postavlja dodatni izborniļki element CTM (Slika 2.5.1.33) gdje 

je omoguĺeno upravljanje (stvaranje, prilagoĽavanje, komunikacija) pokretnom trakom u radu 

s robotom. 

 

 
Slika 2.5.1.33 RobotStudio ï izbornik CTM 

 

Funkcija Integrated Vision postavlja dodatni izborniļki element Vision (Slika 2.5.1.34) gdje je 

omoguĺeno upravljanje kamerom koja snima rad radne stanice s robotom. 

 

 
Slika 2.5.1.34 RobotStudio ï izbornik Vision 

 

Funkcija Collision Avoidance koristi se za postavljanje osjetljivosti na izbjegavanje sudara. 

Ona nadzire geometriju robota i njegov radni okvir te zaustavlja robota kako se sudar ne bi 

dogodio. Statiļka geometrija (ostali objekti) koji okruģuju robota takoĽer se mogu ukljuļiti u 



 

konfiguraciju, ġto je korisno u sluļaju da se poloģaji objekata dinamiļki mijenjaju tijekom rada 

radne stanice. PredviĽeni sudar moguĺe je vizualizirati koriġtenjem funkcije Online Monitor 

(vidi poglavlje 2.5.1.2). Izbjegavanje sudara aktivno je tijekom pomicanja robotske ruke i 

izvrġavanja programa RAPID. PredviĽanje sudara podrģava konveksne geometrije kao ġto su 

toļke, segmenti linija i konveksni poligoni. Nekonveksni objekti trebaju se podijeliti na manje 

dijelove ļije se pozicije, rubne toļke i plohe mogu aproksimirati. Funkcija Collision Avoidance 

nije dostupna na virtualnim robotskim kontrolerima. 

 

 

2.5.1.5 Grupa Virtual Controller  

Grupa Virtual Controller sadrģi funkcije (opcije) za postavljanje naļina rada i upravljanje radom 

virtualnog kontrolera. Sadrģi nekoliko funkcija: Operating Mode, Operator Window, Motion 

Configuration, Task Frames te Change Options. 

 

Funkcija Operating Mode omoguĺuje upravljanje radom motora virtualnog kontrolera. 

Pokretanjem te funkcije desno od centralnog prozora Project View otvara se prozor Operatng 

Mode (Slika 2.5.1.35). 

 

 
Slika 2.5.1.35 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Operating Mode 

Prozor Operating Mode sadrģi polje za odabir naļina rada motora (Operating Mode) gdje su 

dopuġtene tri opcije: Auto (za automatski naļin rada), Manual (za ruļni naļin rada s osnovno 

postavljenom brzinom) te Manual Full Speed (za ruļni naļin rada s maksimalnom brzinom 

gibanja robotske ruke). Kada su motori iskljuļeni ili kada je virtualni robot u stanju zaustavljeno 

u sluļaju opasnosti (Emergency stop state), onemoguĺen je odabir opcija na polju Operating 

Mode.  

Nakon klika miġem na gumb Push Motors Button omoguĺuje se odabir naļina rada robota, 

odnosno omoguĺen je odabir opcija na polju Operating Mode. Kada su na polju Operating 

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 

odabranom naļinu rada (Operating Mode) prikazuju promjene u postavkama virtualnog 

kontrolera.  



 

Kada se odabere Auto naļin rada, tada se u prozoru Output prikazuju promjene koje su 

zabiljeģene kao Event Log, a one su: Automatic mode requested, Automatic mode confirmed, 

Speed adjusted i Motors OFF state. 

Kada se odabere naļin rada Manual, tada se u prozoru Output prikazuju promjene Safety 

guard stop state i Manual mode selected. 

Kada se odabere Manual Full Speed naļin rada, tada se u prozoru Output prikazuju promjene 

Manual mode full speed requested i Manual mode full speed confirmed. 

 

Iz naļina rada Auto moguĺe je promijeniti naļin rada samo u naļin rada Manual. Iz naļina 

rada Manual moguĺe je promijeniti naļin rada u Auto i u Manual Full Speed. Iz Manual Full 

Speed naļina rada moguĺe je promijeniti naļin rada samo u Manual. 

 

Kada je odabran Auto naļin rada klikom miġa na gumb Push Motors Button, virtualni robotski 

kontroler prelazi u stanje Motors ON state ġto je vidljivo na prozoru Output. 

Kada je odabran naļin rada Manual ili Manual Full Speed, klikom miġa na gumb Enable Device 

virtualni robotski kontroler prelazi u stanje Motors ON state ġto je vidljivo na prozoru Output, 

a gumb Enable Device mijenja naziv u Release Device. Klikom miġa na gumb Release Device 

motori se iskljuļuju, a virtualni robotski kontroler prelazi u stanje Safety guard stop. 

 

Klikom miġa na gumb Emergency Stop iskljuļuju se motori virtualnoga robotskog kontrolera, 

gumbu se mijenja boja u crvenu, virtualni robotski kontroler prelazi u stanje Emergency stop 

state ġto je vidljivo na prozoru Output, a gumbu iznad (koji ima naziv Push Motors Button kada 

je u naļinu rada Auto ili Release Device kada je u naļinu rada Manual ili Manual Full Speed) 

mijenja se naziv u Reset Emergency Stop. Klikom miġa na gumb Reset Emergeny Stop ili na 

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

Button, motori virtualnoga robotskog kontrolera su iskljuļeni te nije omoguĺen odabir naļina 

rada dok se ponovno ne klikne miġem na gumb Push Motors Button. 

 

 

Funkcija Operator Window omoguĺuje zrcalni prikaz prozora operatera s virtualnog privjeska 

za uļenje. Pokretanjem te funkcije ispod centralnog prozora Project View otvara se prozor 

Operator Window. 

 

 

Funkcija Motion Configuration omoguĺuje postavljanje i kalibraciju robota s koordinatnim 

sustavima radne stanice, prilagodbu osnovne pozicije te postavljanje i kalibraciju pomiļnih osi 

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

2.5.1.36). 

 



 

 
Slika 2.5.1.36 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Motion Configuration 

 

 

Funkcija Task Frames omoguĺuje postavljanje pozicije i orijentacije koordinatnih sustava 

radnoga zadatka robota. Pokretanjem te funkcije lijevo od centralnog prozora Project View 

otvara se prozor Modify Task Frames (Slika 2.5.1.37). 

 

 
Slika 2.5.1.37 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Modify Task Frames 

 

 

Funkcija Change Options omoguĺuje postavljanje raznih sistemskih opcija virtualnoga 

robotskog kontrolera, osnovnoga robotskog softvera, programa RAPID itd. Pokretanjem te 

funkcije otvara se prozor Change Options (Slika 2.5.1.38). 

 



 

 
Slika 2.5.1.38 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Change Options 

 

 

2.5.1.6 Grupa Transfer 

Grupa Transfer sadrģi funkcije (opcije) za ostvarivanje veze i sinkronizaciju robotskog 

kontrolera s virtualnim kontrolerom pri ļemu se sinkroniziraju svi elementi radne stanice i 

kontrolera (npr. konfiguracijske postavke kontrolera, toļke radnih koordinatnih sustava, 

putanje i naļini gibanja robotske ruke itd.). Grupa sadrģi tri funkcije: Go Offline, Create 

Relation te Open Relation. 

 

Funkcija Go Offline koristi se za kreiranje virtualne kopije postojeĺega robotskog kontrolera 

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

kontrolerom, ļime su omoguĺeni rad, priprema i prilagodba radne stanice u offline naļinu 

rada, odnosno kada robotski kontroler nije spojen na raļunalo. Funkcija je dostupna kada je 

na prozoru Controller u stablu Current Station odabran neki kontroler. Pokretanjem te funkcije 

otvara se prozor Go Offline (Slika 2.5.1.39). 

 



 

 
Slika 2.5.1.39 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Go Offline 

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

oznaka 1).  

Osnovno je ukljuļena kvaļica Add Controller to station (Slika 2.5.1.39, oznaka 2) ġto znaļi da 

ĺe se, nakon provedenog stvaranja kopije kontrolera u novi virtualni kontroler, novi virtualni 

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

Osnovno je ukljuļena i kvaļica Create a Transfer relation with the original controller (Slika 

2.5.1.39, oznaka 3) ġto znaļi da ĺe se, nakon provedenog stvaranja kopije kontrolera u novi 

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

kontrolerom (Slika 2.5.1.40, oznaka 1). 

 

 
Slika 2.5.1.40 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Controller ï 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). 

 

 
Slika 2.5.1.41 RobotStudio ï izbornik Controller ï prozor Create Relation 

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

kontroler (First controller or backup) na kojemu ĺe se veza stvoriti te odabrati drugi kontroler 

(Second controller or backup) koji ĺe biti u vezi s prvim kontrolerom. Nakon uspjeġne provedbe 

stvaranja veze (Relation) na prozoru Controller u stablu Current Station u grani prvog 

kontrolera prikazat ĺe se nova stvorena veza (Slika 2.5.1.42, oznaka 1). 

 

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

 

 

Funkcija Open Relation koristi se za pregled sadrģaja veze i postavljanje elemenata 

kontrolera koji ĺe biti u postupku sinkronizacije izmeĽu povezanih kontrolera. Pokretanjem te 



 

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

{Relation name} (Slika 2.5.1.41). 

 

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

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

kontrolera za koje je moguĺe ukljuļiti/iskljuļiti kvaļicu u stupcu Included (Slika 2.5.1.43, 

oznaka 4) ļime se postavljaju elementi koji hoĺe ili neĺe biti ukljuļeni u sinkronizacijski proces 

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

Klikom miġa na gumb Change Direction (Slika 2.5.1.43, oznaka 1) mijenja se smjer 

sinkronizacije, plavoj strelici ispod gumba mijenja se usmjerenje, a tekstovi Source i Target 

iznad naziva kontrolera meĽusobno se zamjenjuju.  

Klikom miġa na gumb Refresh (Slika 2.5.1.43, oznaka 3) provodi se osvjeģavanje stanja 

stablastog popisa  

Klikom miġa na gumb Transfer now (Slika 2.5.1.43, oznaka 2) pokreĺe se postupak 

sinkronizacije kontrolera u odabranom smjeru i otvara se dijaloġki prozor s informacijama o 

sinkronizaciji, odnosno prijenosu (Slika 2.5.1.44). 

 

 
Slika 2.5.1.44 RobotStudio ï izbornik Controller ï dijaloġki prozor Transfer 



 

 

 

2.5.2 Pitanja i zadaci 

Esejska pitanja: 

1. Opiġite moguĺnosti izbornika Controller. 

2. Objasnite moguĺnosti i svrhu upotrebe funkcije Add Controller u izborniku Controller. 

3. Objasnite moguĺnosti i svrhu upotrebe funkcije Backup -> Create Backup u izborniku 

Controller. 

4. Objasnite svrhu upotrebe funkcije FlexPendant u izborniku Controller. 

5. Objasnite svrhu upotrebe funkcije Signal Analyzer Online u izborniku Controller. 

6. Objasnite moguĺnosti funkcije Save Parameters u izborniku Controller. 

7. Objasnite moguĺnosti i naļin rada elemenata na prozoru funkcije Operating Mode u 

izborniku Controller. 

 

Pitanja s jednim toļnim odgovorom: 

1. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera bez gubitka postavki i stanja kontrolera 

koristi se funkcija: 

a. Reset RAPID (P-start) 

b. Reset system (I-start) 

c. Restart (Warmstart) 

2. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera i pritom brisanje svih programskih modula 

RAPID te vraĺanje postavki kontrolera na tvorniļke postavke koristi se funkcija: 

a. Reset RAPID (P-start) 

b. Reset system (I-start) 

c. Restart (Warmstart) 

3. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera i pokretanje aplikacijskog naļina rada 

robotskog kontrolera koristi se funkcija: 

a. Reset RAPID (P-start) 

b. Reset system (I-start) 

c. Start Boot Application (X-start) 

d. Cold start (C-start) 

4. Za ponovno pokretanje robotskog kontrolera uz brisanje trenutaļnog stanja sustava te 

pokretanje aplikacijskog naļina rada robotskog kontrolera koristi se funkcija: 

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 pomiļnih mehanizama (motora) robota u osnovnoj funkciji 

Configuration izbornika Controller koristi se funkcija: 

a. Communication 

b. I/O System  

c. Motion 

d. Controller 

7. Koji je ishod izvoĽenja funkcije Create Relation u izborniku Controller? 

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. Koja se funkcija u izborniku Controller koristi za izradu sigurnosnih kopija kontrolera? 

a. Save Parameters 

b. Create Backup 

c. Save Controller 

9. Koja se funkcija u izborniku Controller koristi za otvaranje prozora privjeska za uļenje? 

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 Literatura i izvori 

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

 

  



 

2.6 Izbornik RAPID 

Nastavna jedinica Izbornik RAPID opisuje sve funkcije koje su dostupne u izborniku RAPID te 

naļin i svrhu njihova koriġtenja. Prikazuje se opĺeniti opis navedenog izbornika te se u 

potpoglavljima opisuju grupe:  

¶ Access ï opĺeniti opis grupe te funkcije Request Write Access, Release Write Access 

i Synchronize 

¶ Edit ï opĺeniti opis grupe te funkcije Comment, Uncomment, Indent, Unindent, Cut, 

Copy, Paste, Format i Outlining 

¶ Insert ï opĺeniti opis grupe te funkcije Snippet, i Instruction 

¶ Find ï opĺeniti opis grupe te polja i funkcije Search, Go to line, Polje s dijelovima 

programa, Find / Replace i Compare 

¶ Controller ï opĺeniti opis grupe te funkcije Apply, RAPID Tasks, Run Mode, Program, 

Adjust Robtargets i Modify Position 

¶ Test and Debug ï opĺeniti opis grupe te funkcije Selected Tasks, Start, Step in, Step 

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

¶ Path Editor ï opĺeniti opis grupe te funkcije RAPID Path Editor, Workpiece, Tool i 

Original Positions 

 

Cilj je nastavne jedinice objasniti (opisati) naļin rada svih funkcija navedenog izbornika. 

 

Svrha je nastavne jedinice omoguĺiti ļitatelju brz i jednostavan dolazak do informacije o 

naļinu i razlozima koriġtenja pojedinih funkcija navedenog izbornika. 

 

Ova nastavna jedinica doprinosi dostizanju sljedeĺih ishoda uļenja: 
¶ Opisati strukturu i raspored funkcionalnosti izbornika programskog alata za offline 

programiranje industrijskog robota  

¶ Ukloniti programske pogreġke logiļkog i sintaksnog tipa 

¶ Ukloniti programske pogreġke kroz simulaciju procesa u programskom alatu 

¶ Prikazati i provesti postupno otkrivanje greġaka u procesnom ciklusu 

 

 

2.6.1 Osnovni koncepti 

Izbornik RAPID (Slika 2.6.1.1) ukljuļuje opcije za upravljanje (izrada, pisanje, ureĽivanje, 

provjera, izvoĽenje, itd.) programa RAPID na kontroleru. Izbornik je podijeljen u nekoliko 

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

 

 
Slika 2.6.1.1 RobotStudio ï izbornik RAPID 

 

 



 

2.6.1.1 Grupa Access  

Grupa Access sadrģi funkcije (opcije) za zauzimanje ili otpuġtanje prava za snimanje 

(spremanje) na robotski kontroler te sinkronizaciju izmeĽu programa RAPID unutar softvera 

Robot Studio i robotskog kontrolera (ili virtualnog kontrolera). Sadrģi funkcije Request Write 

Access, Release Write Access i Synchronize. 

 

 

Funkcija Request Write Access omoguĺuje slanje zahtjeva za pisanje (aģuriranje) robotskom 

kontroleru. Ako raļunalo sa softverom RobotStudio nema pravo pisanja na robotskom 

kontroleru, neĺe biti moguĺe aģuriranje programa na robotskom kontroleru. 

 

 

Funkcija Release Write Access omoguĺuje otpuġtanje prava pisanja (aģuriranja) na 

robotskom kontroleru. Obiļno se ta funkcija koristi kada neko drugo raļunalo u mreģi ģeli 

prava pisanja na robotskom kontroleru. 

 

 

Funkcija Synchronize omoguĺuje obostranu sinkronizaciju programa RAPID (putanja i 

odrediġnih toļaka) iz programa RAPID unutar softvera RobotStudio i robotskog kontrolera (ili 

virtualnog kontrolera) radne stanice. Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.2) i sadrģi dvije 

podfunkcije: Synchronize to RAPID i Synchronize to Station. 

 

 
Slika 2.6.1.2 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Synchronize 

 

Funkcija Synchronize to RAPID (unutar funkcije Synchronize) izvodi se klikom miġa na 

naziv funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.2, oznaka 1) osnovne funkcije 

Synchronize. Otvara se prozor Synchronize to RAPID (Slika 2.6.1.3) koji sadrģi listu u obliku 

stabla s elementima kontrolera na kojima je omoguĺen odabir (Slika 2.6.1.3, oznaka 1) treba 

li se ili ne treba sinkronizirati (prenijeti) u program RAPID softvera RobotStudio.  

Za postavke odrediġnih toļaka moguĺe je odabrati lokaciju deklaracije (Slika 2.6.1.3, oznaka 

2) unutar programa RAPID, vrstu deklaracije (konstanta, varijabla, nepromjenjiva vrijednost) 

(Slika 2.6.1.3, oznaka 3) te naļin deklaracije (Slika 2.6.1.3, oznaka 4), odnosno hoĺe li 

deklaracija biti izvan programskog koda ili unutar programskog koda (Inline) kada se vrijednost 

koristi. 

 



 

 
Slika 2.6.1.3 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Synchronize to RAPID 

 

 

Funkcija Synchronize to Station (unutar funkcije Synchronize) otvara prozor Synchronize 

to Station (Slika 2.6.1.4) koji sadrģi popis u obliku stabla s elementima kontrolera na kojima je 

omoguĺen odabir (Slika 2.6.1.4, oznaka 1) treba li se ili ne treba sinkronizirati s kontrolerom 

radne stanice (ili prenijeti na njega). 

 

 
Slika 2.6.1.4 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Synchronize to Station 



 

2.6.1.2 Grupa Edit  

Grupa Edit sadrģi funkcije (opcije) za ureĽivanje programskog koda. Grupa sadrģi funkcije 

Comment, Uncomment, Indent, Unindent, Cut, Copy, Paste, Format i Outlining. 

 

 

Funkcija Comment  koristi se za komentiranje programskog koda RAPID. Odabirom te 

funkcije na poļetku odabranih linija programskog koda postavit ĺe se znak ! koji oznaļava da 

je odreĽena kodna linija komentar i ne interpretira se prilikom izvoĽenja programa. 

 

Funkcija Uncomment  koristi se za brisanje oznake komentara na poļetku odabranih 

k¹dnih linija programa. 

 

Funkcija Indent  koristi se za pomicanje odabranih kodnih liniji udesno za ļetiri znaka 

prazno (' ' ï white space) od poļetne lijeve margine. 

 

Funkcija Unindent  koristi se za pomicanje odabranih kodnih liniji ulijevo za ļetiri znaka 

prazno (' ' ï white space) prema poļetnoj lijevoj margini. 

 

Funkcija Cut  (kombinacija tipki Ctrl + X) koristi se za brisanje odabranog dijela 

programskog koda i spremanje u meĽuspremnik (Clipboard) kako bi se mogao iskoristiti 

(postaviti, Paste) na nekom drugom mjestu u programskom kodu. 

 

Funkcija Copy  (kombinacija tipki Ctrl + C) koristi se za postavljanje (spremanje) 

odabranog dijela programskog koda u meĽuspremnik (Clipboard) kako bi se mogao iskoristiti 

(postaviti, Paste) na nekom drugom mjestu u programskom kodu. 

 

Funkcija Paste  (kombinacija tipki Ctrl + V) koristi se za dodavanje spremljenoga 

programskog koda iz meĽuspremnika (Clipboard) na odabrano mjesto u programskom kodu. 

 

 

Funkcija Format omoguĺuje ureĽivanje (formatiranje) programa RAPID prilagoĽavanjem 

praznih znakova i tab znakova u programskom kodu. Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.5) i 

sadrģi nekoliko podfunkcija: Format Document, Adjust Case, Format Selection, Convert 

Spaces to Tabs i Convert Tabs to Spaces. 

 



 

 
Slika 2.6.1.5 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Format 

 

Funkcija Format Document (unutar funkcije Format) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije 

ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.5, oznaka 1) osnovne funkcije Format. Ta funkcija 

izvrġava automatsko formatiranje (prilagoĽavanje) programskog koda RAPID u cijelom 

dokumentu ureĽivanjem praznih znakova i tab znakova. 

 

Funkcija Adjust Case (unutar funkcije Format) izvrġava prilagodbu malih slova u velika za 

sve kljuļne rijeļi programskog jezika RAPID u aktivnom dokumentu. 

 

Funkcija Format Selection (unutar funkcije Format) izvrġava automatsko formatiranje 

(prilagoĽavanje) programskog koda RAPID u selektiranom (odabranom) dijelu dokumenta 

ureĽivanjem praznih znakova i tab znakova. 

 

Funkcija Convert Spaces to Tabs (unutar funkcije Format) izvrġava promjenu uzastopnih 

razmaka u tab znakove u selektiranom (odabranom) dijelu dokumenta. 

 

Funkcija Convert Tabs to Spaces (unutar funkcije Format) izvrġava promjenu tab znakova 

u uzastopne razmake u selektiranom (odabranom) dijelu dokumenta. 

 

 

Funkcija Outlining omoguĺuje proġirivanje ili suģavanje regija (blokova) programskog koda u 

dokumentu. Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.6) i sadrģi dvije podfunkcije: Toggle All Outlining 

i Toggle Outlining Expansion. 

 

 
Slika 2.6.1.6 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Outlining 



 

 

Funkcija Toggle All Outlining (unutar funkcije Outlining) izvodi se klikom miġa na naziv 

funkcije ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.6, oznaka 1) osnovne funkcije Outlining. Ta 

funkcija izvrġava proġirivanje ili suģavanje svih regija (blokova) programskog koda u cijelom 

dokumentu. 

 

Funkcija Toggle Outlining Expansion (unutar funkcije Format) izvrġava proġirivanje ili 

suģavanje svih regija (blokova) programskog koda u selektiranom (odabranom) dijelu 

dokumenta. 

 

 

2.6.1.3 Grupa Insert  

Grupa Insert sadrģi funkcije za dodavanje komadiĺa programskog koda u aktivni dokument 

RAPID. Grupa sadrģi dvije funkcije: Snippet i Instruction. 

 

 

Funkcija Snippet koristi se za dodavanje raznih komadiĺa programskog koda RAPID. 

Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.7) i sadrģi puno podfunkcija. Svaka podfunkcija (Slika 2.6.1.7, 

oznaka 1) dodaje specifiļan komadiĺ programskog koda u programski dokument. 

 

 
Slika 2.6.1.7 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Snippet 

 

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, oznaka 1) u kojoj se nalaze i ostali komadiĺi programskog koda (engl. snippet). 

 



 

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

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

ģeli spremiti. Svi snippeti imaju nastavak snippet, koji nastavak se ne moģe mijenjati. 

Snippet se moģe spremiti i u odreĽenu podmapu (Slika 2.6.1.8, oznaka 2) ili se moģe kreirati 

nova mapa (npr. moji snippeti) te u nju spremiti novi snippet. Nakon spremanja novog snippeta 

bilo gdje u ponuĽenoj strukturi mapa za snippete unutar softvera RobotStudio, spremljeni 

snippet bit ĺe vidljiv (Slika 2.6.1.9) u padajuĺem izborniku Snippet. 

 

 
Slika 2.6.1.9 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Snippet #2 

 

 

Funkcija Instruction koristi se za dodavanje raznih instrukcija za robota i/ili kontroler. Sloģena 

je (Slika 2.6.1.10) i sadrģi puno podfunkcija (Slika 2.6.1.10, oznaka 1). Svaka je podfunkcija 



 

izbornik koji sadrģi odgovarajuĺe naredbe (instrukcije) RAPID (Slika 2.6.1.10, oznaka 2) koje 

se mogu postaviti u programski dokument. Padajuĺi izbornik (funkcija) Instruction omoguĺena 

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

programskog koda, a to je unutar tijela procedure. 

 

 
Slika 2.6.1.10 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Instruction 

 

 

2.6.1.4 Grupa Find  

Grupa Find sadrģi funkcije za pronalazak, zamjenu i usporeĽivanje programskog koda u 

aktivnom dokumentu RAPID i drugim dokumentima (programima RAPID) spremljenima na 

raļunalu. Grupa sadrģi nekoliko funkcija i polja: Search, Go to line, polje s dijelovima 

programa, funkciju Find / Replace te funkciju Compare. 

 

 

Polje Search kombiniran je padajuĺi popis u koji je moguĺe upisati traģeni niz znakova koji se 

traģi u aktivnom dokumentu programskog koda RAPID. Nakon upisa traģenog niza znakova 

(Slika 2.6.1.11, oznaka 1) potrebno je na tipkovnici pritisnuti tipku Enter. Traģeni niz znakova 

odmah je prikazan (oznaļen) ģutonaranļastom bojom (Slika 2.6.1.11, oznake 2 i 3) u aktivnom 

programskom dokumentu. 

 



 

 
Slika 2.6.1.11 RobotStudio ï izbornik RAPID ï kombinirani padajuĺi popis Search 

 

 

U polje Go to line upisuje se traģena linija programskog koda. Nakon upisa traģene linije 

potrebno je na tipkovnici pritisnuti tipku Enter i strelica za pisanje pozicionirat ĺe se na traģenu 

liniju u programskom dokumentu. 

 

 

Polje s dijelovima programa padajuĺi je popis u kojem su redovi Data element i nazivi svih 

procedura koje postoje u aktivnom programskom dokumentu (Slika 2.6.1.12, oznaka 1). 

Nakon odabira traģenoga programskog dijela strelica za pisanje pozicionirat ĺe se na prvu 

liniju u odabranom dijelu programa. Kada se strelica za pisanje ruļno postavlja u aktivnom 

programskom dokumentu ovisno o postavljenoj poziciji na padajuĺem popisu s dijelovima 

programa, automatski se postavlja odgovarajuĺi naziv. 

 



 

 
Slika 2.6.1.12 RobotStudio ï izbornik RAPID ï polje s dijelovima programa 

 

 

Funkcija Find/Replace koristi se za pretragu i zamjenu traģenih skupova znakova u aktivnom 

programskom dokumentu, pretragu nekoriġtenih podataka (varijabli, konstanti) u modulu i 

cijelom radnom zadatku te uklanjanje nekoriġtenih podataka (varijabli, konstanti) u modulu. 

Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.13) i sadrģi nekoliko podfunkcija: Find, Replace, Go To 

Definition, Find All References, Find Unused Data in Task, Find Unused Data in Module i 

Remove Unused Data in Module. 

 

 
Slika 2.6.1.13 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Find/Replace 

 

Funkcija Find (unutar funkcije Find/Replace) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ili klikom 

miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.13, oznaka 1) 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. 

 



 

 
Slika 2.6.1.14 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Find/Replace ï kartica Find 

Polje Find what kombinirani je padajuĺi popis (Slika 2.6.1.14, oznaka 1) u koji se upisuje (ili 

odabire s popisa) niz znakova koji ĺe se pretraģivati. 

Polje Look in jest padajuĺi popis (Slika 2.6.1.14, oznaka 2) u kojem se odabire podruļje 

pretrage. Podruļje pretrage moģe biti i odreĽena mapa na raļunalu koja se odabire na gumbu 

 (Slika 2.6.1.14, oznaka 3). 

Ako je ukljuļena kvaļica Match case, pretraga ĺe biti osjetljiva na velika i mala slova, odnosno 

traģit ĺe identiļan niz znakova onome koji je naveden u polju Find what. 

Ako je ukljuļena kvaļica Match whole word, pretraga ĺe traģiti niz znakova naveden u polju 

Find what koji ļini cijelu jednu rijeļ. 

 

Funkcija Replace (unutar funkcije Find/Replace) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ili 

pritiskom kratice na tipkovnici Ctrl + H. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Find/Replace 

(Slika 2.6.1.15) s aktiviranom karticom Replace. 

 

 
Slika 2.6.1.15 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Find/Replace ï kartica Replace 

Polje Find what kombinirani je padajuĺi popis (Slika 2.6.1.15, oznaka 1) u kojeg se upisuje (ili 

odabire s popisa) niz znakova koji ĺe se pretraģivati. 

Polje Replace with kombinirani je padajuĺi popis (Slika 2.6.1.15, oznaka 2) u koji se upisuje 

(ili odabire iz liste) niz znakova koji ĺe zamijeniti pronaĽeni niz znakova iz polja Find what. 



 

Polje Look in padajuĺi je popis lista (Slika 2.6.1.15, oznaka 3) u kojem se odabire podruļje 

pretrage. Podruļje pretrage moģe biti i odreĽena mapa na raļunalu koja se odabire na gumbu 

. 

Ako je ukljuļena kvaļica Match case, pretraga ĺe biti osjetljiva na velika i mala slova, odnosno 

traģit ĺe identiļan niz znakova onome koji je naveden u polju Find what. 

Ako je ukljuļena kvaļica Match whole word, pretraga ĺe traģiti niz znakova naveden u polju 

Find what koji ļini cijelu jednu rijeļ. 

Gumb Find Next (Slika 2.6.1.15, oznaka 4) izvrġava pretragu i odabir prve sljedeĺe pojave 

traģenog niza znakova. 

Gumb Replace (Slika 2.6.1.15, oznaka 5) izvrġava zamjenu oznaļene (odabrane) pojave 

traģenog niza znakova s nizom znakova navedenim u polju Replace with. 

Gumb Replace All (Slika 2.6.1.15m oznaka 6) izvrġava zamjenu svih pojava traģenog niza 

znakova s nizom znakova navedenim u polju Replace with. 

 

Funkcija Go To Definition (unutar funkcije Find / Replace) omoguĺena je kada je strelica za 

pisanje postavljena na poziciji gdje se koristi odreĽena varijabla ili konstanta ili gdje se poziva 

procedura u svim programskim dokumentima radne stanice. Kada se ta funkcija pokrene, 

strelica za pisanje pozicionira se na poļetak deklaracije odabrane varijable, konstante ili 

procedure. 

 

Funkcija Find All References (unutar funkcije Find/Replace) omoguĺena je kada je strelica 

za pisanje postavljena na poziciji gdje se koristi odreĽena varijabla, konstanta ili instrukcija, ili 

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 lokacije koriġtenja odabrane 

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 (sadrģaj kodne linije). 

 

Funkcija Find Unused Data in Task (unutar funkcije Find/Replace) omoguĺuje pretragu i 

lociranje svih nekoriġtenih podataka (varijable, konstante) na radnoj stanici. Kada se ta 

funkcija pokrene, otvara se prozor ispod centralnog prozora Project View u obliku kartice 

Search Result i prikazuju se lokacije deklaracije nekoriġtenih varijable i konstanti u svim 

programskim dokumentima radne stanice. Prikazuju se stupci Location (naziv robota/alata s 

nazivom modula), Line (linija programskog koda u dokumentu) te Text (sadrģaj kodne linije). 

 

Funkcija Find Unused Data in Module (unutar funkcije Find/Replace) omoguĺuje pretragu i 

lociranje svih nekoriġtenih podataka (varijable, konstante) u aktivnom programskom modulu. 

Kada se ta funkcija pokrene, otvara se prozor ispod centralnog prozora Project View u obliku 

kartice Search Result i prikazuju se lokacije deklaracije nekoriġtenih varijabli i konstanti u 

aktivnom programskom modulu. Prikazuju se stupci Location (naziv robota/alata s nazivom 

modula), Line (linija programskog k¹da u dokumentu) te Text (sadrģaj kodne linije). 

 

Funkcija Remove Unused Data in Module (unutar funkcije Find/Replace) izvrġava brisanje 

(uklanjanje) svih nekoriġtenih podataka (varijable, konstante) u aktivnom programskom 

modulu. 

 

 



 

Funkcija Compare koristi se za usporeĽivanje sadrģaja programskih datoteka i mapa te 

sadrģaja programskih datoteka kontrolera. Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.16) i sadrģi 

nekoliko podfunkcija: Compare folders, Compare files, Controller Version and Editor, 

Controller Version and File i Editor and File. 

 

 
Slika 2.6.1.16 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Compare 

 

Funkcija Compare folders (unutar funkcije Compare) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije 

ili klikom miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.16, oznaka 1) osnovne 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. 

 

 
Slika 2.6.1.17 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Compare folders 

Prozor Compare podijeljen je u dva dijela. Lijevo se nalazi struktura podmapa s datotekama 

za prvu odabranu mapu na raļunalu. Desno se nalazi struktura podmapa s datotekama za 

drugu odabranu mapu na raļunalu. 

Odabir mape na lijevoj strani moģe se izvesti upisom cijele putanje do mape u lijevo polje 

Location ili odabirom mape iz standardnog prozora s pomoĺu gumba Browse (Slika 2.6.1.17, 

oznaka 1). 



 

Odabir mape na desnoj strani moģe se izvesti upisom cijele putanje do mape u desno polje 

Location ili odabirom mape iz standardnog prozora s pomoĺu gumba Browse (Slika 2.6.1.17, 

oznaka 2).  

Odmah nakon odabira obje mape usporeĽuju se sadrģaji mapa i datoteka. Ako postoje razlike 

u sadrģaju mapa, odnosno u nekoj mapi ne postoje datoteke koje u drugoj postoje, tada se 

takve datoteke prikazuju ljubiļastom bojom u nazivu datoteke (Slika 2.6.1.17, oznake 5). Ako 

postoje razlike u sadrģaju datoteka istog naziva, tada se takve datoteke prikazuju crvenom 

bojom u nazivu datoteke (Slika 2.6.1.17, oznake 4). Sve podmape u kojima se nalaze datoteke 

s razliļitim sadrģajem ili neke datoteke nedostaju prikazuju se crvenom bojom u nazivu mape 

(Slika 2.6.1.17, oznaka 3). 

Iz ovog prozora moguĺe je usporediti sadrģaj datoteka. Dvostrukim klikom miġem na odabranu 

datoteku (na lijevoj ili desnoj strani) pokraj kartice Compare folder prikazat ĺe se kartica s 

nazivom datoteke ļiji se sadrģaj usporeĽuje u odabranim mapama. 

Ako se za usporedbu sadrģaja datoteka odabere datoteka koja na drugoj strani prozora ne 

postoji, odnosno ako se odabere datoteka koja je prikazana ljubiļastom bojom, na onoj strani 

na kojoj ne postoji odabrana datoteka prikazat ĺe se prazan sadrģaj, a na onoj strani na kojoj 

se nalazi odabrana datoteka prikazat ĺe se sadrģaj na pozadini ljubiļaste boje (Slika 2.6.1.18). 

 

 
Slika 2.6.1.18 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Compare files 

Ako se za usporedbu sadrģaja datoteka odabere datoteka koja postoji na obje strane, odnosno 

ako se odabere datoteka koja je prikazana crvenom bojom, sadrģaj koji postoji na jednoj strani, 

a ne postoji na drugoj strani prikazat ĺe se na pozadini ljubiļaste boje, a sadrģaj koji se 

razlikuje u odreĽenim linijama na obje strane prikazat ĺe se na pozadini transparentne crvene 

boje, a razliļiti znakovi u takvim razliļitim linijama prikazat ĺe se na pozadini crvene boje (Slika 

2.6.1.18). 

 



 

 
Slika 2.6.1.19 RobotStudio ï izbornik RAPID ï 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. 

 

 
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 

raļunala. Desno se nalazi druga odabrana datoteka na raļunalu.  

Odabir datoteke na lijevoj strani moģe se izvesti upisom cijele putanje s nazivom datoteke u 

lijevo polje Location ili odabirom datoteke iz standardnog prozora s pomoĺu gumba Browse 

(Slika 2.6.1.20, oznaka 1). 

Odabir datoteke na desnoj strani moģe se izvesti upisom cijele putanje s nazivom datoteke u 

desno polje Location ili odabirom datoteke iz standardnog prozora s pomoĺu gumba Browse 

(Slika 2.6.1.20, oznaka 2).  

Odmah nakon odabira obje datoteke usporeĽuju se sadrģaji odabranih datoteka. Sadrģaj koji 

postoji na jednoj strani, a ne postoji na drugoj strani prikazat ĺe se na pozadini ljubiļaste boje, 

a sadrģaj koji se razlikuje u odreĽenim linijama na obje strane prikazat ĺe se na pozadini 



 

transparentne crvene boje, a razliļiti znakovi u takvim razliļitim linijama prikazat ĺe se na 

pozadini crvene boje. 

Gumbi  (Slika 2.6.1.20, oznaka 3) koriste se za prijelaz na sljedeĺu (niģe, dolje) ili 

prethodnu (viġe, gore) razliļitost u sadrģaju izmeĽu odabranih datoteka. 

 

 

Funkcija Controller Version and Editor (unutar funkcije Compare) dostupna je kada je 

otvoren prozor za ureĽivanje datoteke (Editor) i prikazuje usporedbu sadrģaja programske 

datoteke otvorene u Editoru sa sadrģajem iste datoteke spremljene na kontroleru. U kartici 

Compare otvara se potkartica s nazivom datoteke (Slika 2.6.1.21) i istim funkcionalnostima 

kao funkcija Compare Files. 

 

 
Slika 2.6.1.21 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Compare files ï 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 predstavlja datoteku na 

kontroleru (Slika 2.6.1.22, oznaka 1) i prikazuje usporedbu sadrģaja programske datoteke 

spremljene na kontroleru sa sadrģajem odabrane datoteke s raļunala. U kartici Compare 

otvara se potkartica s nazivom datoteke (Slika 2.6.1.22) i istim funkcionalnostima kao funkcija 

Compare Files. 

 

 
Slika 2.6.1.22 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Compare files ï Controller Version and File 



 

 

 

Funkcija Editor and File (unutar funkcije Compare) dostupna je kada je otvoren prozor za 

ureĽivanje datoteke (Editor) i prikazuje usporedbu sadrģaja programske datoteke otvorene u 

Editoru sa sadrģajem iste datoteke s raļunala. U kartici Compare otvara se potkartica s 

nazivom datoteke (Slika 2.6.1.23) i istim funkcionalnostima kao funkcija Compare Files. 

 

 
Slika 2.6.1.23 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Compare files ï Editor and File 

 

 

2.6.1.5 Grupa Controller  

Grupa Controller sadrģi funkcije za upravljanje radom programa RAPID na kontroleru. Grupa 

sadrģi nekoliko funkcija: Apply, RAPID Tasks, Run Mode, Program, Adjust Robtargets i Modify 

Position. 

 

 

Funkcija Apply koristi se za sinkronizaciju promjena u prozoru za ureĽivanje (engl. editor) s 

kontrolerom te omoguĺuje apliciranje (prijenos) promjena na svim modulima u prozoru za 

ureĽivanje ili samo odabranog modula na virtualni ili stvarni robotski kontroler. Funkcija je 

sloģena (Slika 2.6.1.24) i sadrģi dvije podfunkcije: Apply All i Apply changes. 

 

 
Slika 2.6.1.24 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Apply 

 

Funkcija Apply All (unutar funkcije Apply) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ili klikom 

miġa na gornji dio (Slika 2.6.1.24, oznaka 1) osnovne funkcije Apply. Pokretanjem te funkcije 

izvrġava se apliciranje (prijenos) svih promjena na otvorenim modulima u prozorima za 



 

ureĽivanje s aktivnim kontrolerom (virtualnim ili robotskim) projekta. Prilikom prijenosa svih 

promjena na kontroler provodi se i sintaktiļka provjera 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). 

 

 
Slika 2.6.1.25 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Output 

Ako prilikom provjere programskog koda ima sintaktiļkih pogreġaka, na prozoru Output 

prikazuje se naziv modula, linija (broj reda), znak (broj znaka) gdje je identificirana sintaktiļka 

greġka te broj i opis pogreġke (Slika 2.6.1.25, oznaka 1). Ako prilikom provjere programskog 

koda nema sintaktiļkih pogreġaka, na prozoru Output prikazuje se naziv programa te poruka 

ĂNema pogreġakaò (ĂNo errorsò) (Slika 2.6.1.25, oznaka 2). 

 

Funkcija Apply changes (unutar funkcije Apply) provodi apliciranje (prijenos) promjena na 

otvorenom modulu u prozoru za ureĽivanje s aktivnim kontrolerom (virtualnim ili robotskim) 

projekta. Prilikom prijenosa promjena na kontroler provodi se i sintaktiļka provjera 

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 koristi se za tabliļni prikaz svih zadataka, odnosno programa na 

kontroleru. Pokretanjem te funkcije pokraj centralnog prozora Project View u obliku kartice 

otvara se prozor Tasks (Slika 2.6.1.26). 

 

 
Slika 2.6.1.26 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Tasks 

 

 

Funkcija Run Mode koristi se za prilagodbu naļina izvoĽenja programa (zadatka/task) na 

kontroleru (Slika 2.6.1.27). Omoguĺene su dvije opcije: Single Cycle (program ĺe se izvesti 

jednom) i Continuous (program ĺe se izvoditi neprestano, odnosno nakon izvoĽenja posljednje 

naredbe u programu program se ponovno pokreĺe od poļetka). 

 



 

 
Slika 2.6.1.27 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija (opcije) Run Mode 

 

 

Funkcija Program koristi se za upravljanje (spremanje, uļitavanje, promjena naziva) 

programskim datotekama. Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.28) i sadrģi nekoliko podfunkcija: 

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. 

 

 
Slika 2.6.1.28 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Program 

 

Funkcija Load Program (unutar funkcije Program) izvrġava uļitavanje programa spremljenog 

na raļunalu. Pokretanjem te funkcije ako u RAPID-u veĺ postoji neki program, prikazat ĺe se 

dijaloġki prozor s informacijom o brisanju starog programa i njegovih modula u sluļaju 

nastavka uļitavanja novog programa (Slika 2.6.1.29). 

 

 
Slika 2.6.1.29 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija Load Program ï dijaloġki prozor prije uļitavanja 

Ako se na dijaloġkom prozoru kline na gumb Yes, izvrġiti ĺe se brisanje starog programa i 

njegovih modula i otvaranje standardnog prozora operacijskog sustava Open kojim je 

dopuġteno otvaranje 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 nekoj mapi na raļunalu otvara se prozor Synchronize to 

Station (vidi poglavlje 2.6.1.1). 



 

 

Funkcija Load Program from Controller (unutar funkcije Program) izvrġava uļitavanje 

programa spremljenog na robotskom kontroleru. Funkcija nije omoguĺena za virtualni 

kontroler. 

 

Funkcija Save Program As (unutar funkcije Program) izvrġava spremanje programa RAPID 

s radne stanice na raļunalo. Pokretanjem te funkcije otvorit ĺe se standardni Save As (Slika 

2.6.1.30) prozor operacijskog sustava kojim je dopuġteno spremanje 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 osnovna pozicija mape jest mapa User Files unutar 

mape otvorenog projekta. 

 

 
Slika 2.6.1.30 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija Save Program As ï prozor Save As 

 

Funkcija Save Program to Controller (unutar funkcije Program) izvrġava spremanje 

programa RAPID s radne stanice na robotski kontroler. Funkcija nije omoguĺena za virtualni 

kontroler. 

 

Funkcija Rename Program (unutar funkcije Program) izvrġava promjenu naziva programa 

RAPID na radnoj stanici. Pokretanjem te funkcije otvorit ĺe se prozor Rename (Slika 2.6.1.31 

lijevo). Nakon upisa novog naziva programa i pokretanja gumba OK novi naziv programa 

prikazat ĺe se na prozoru Controller (Slika 2.6.1.31 desno). 

 



 

 
Slika 2.6.1.31 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija Rename Program ï prozori Rename i Controller 

 

Funkcija Delete Program (unutar funkcije Program) izvrġava brisanje programa RAPID s 

radne stanice. Pokretanjem te funkcije prikazat ĺe se dijaloġki prozor s pitanjem o brisanju 

cijelog programa na radnoj stanici (Slika 2.6.1.32). 

 

 
Slika 2.6.1.32 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija Delete Program ï dijaloġki prozor 

 

Funkcija New Module (unutar funkcije Program) izvrġava formiranje novog modula u 

programu RAPID na radnoj stanici. Pokretanjem te funkcije otvara se prozor Create Module 

(Slika 2.6.1.33). 

 

 
Slika 2.6.1.33 RobotStudio ï izbornik RAPID ï funkcija New Module ï 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, oznaka 2) koji moģe biti Program (ġto znaļi da ĺe 



 

novi modul biti programski modul) te System (ġto znaļi da ĺe novi modul biti sistemski 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 Station nalazit ĺe 

se u sekciji Program Modules (Slika 2.6.1.34, oznaka 1). Ako se izradi novi sistemski modul, 

u stablu Current Station nalazit ĺe se u sekciji System Modules (Slika 2.6.1.34, oznaka 2). 

 

 
Slika 2.6.1.34 RobotStudio ï izbornik RAPID ï 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. 

 

 
Slika 2.6.1.35 RobotStudio ï primjeri deklaracije modula RAPID 

Svaki sistemski modul u argumentima deklaracije modula sadrģi kljuļnu rijeļ SYSMODULE 

(Slika 2.6.1.35, oznake 1 i 2), a deklaracija programskog modula nema posebnu kljuļnu rijeļ 

u argumentu kojom se definira ovaj tip modula (Slika 2.6.1.35, oznake 3 i 4). U argumentima 

deklaracije obje vrste modula (programskog i sistemskog) mogu biti i dodatne kljuļne rijeļi 

koje predstavljaju atribute (svojstva) modula: NOSTEPIN, READONLY, VIEWONLY i 

NOVIEW. 

 

Funkcija Load Module (unutar funkcije Program) izvrġava uļitavanje modula RAPID 

spremljenog na raļunalu. Pokretanjem te funkcije otvara se standardni prozor operacijskog 

sustava Open kojim je dopuġteno otvaranje datoteka RAPID Modules (s nastavcima mod ili 

sys). Nakon odabira programa spremljenog u nekoj mapi na raļunalu otvara se prozor 

Synchronize to Station (vidi poglavlje 2.6.1.1). 



 

 

Funkcija Load Module from Controller (unutar funkcije Program) izvrġava uļitavanje 

modula RAPID spremljenog na robotskom kontroleru. Funkcija nije omoguĺena za virtualni 

kontroler. 

 

 

Funkcija Adjust Robtargets koristi se za prilagoĽavanje ciljnih toļaka robotske ruke i alata 

spojenog na vrhu robotske ruke. Pokretanjem te funkcije lijevo od centralnog prozora Project 

View otvara se prozor Adjust Robtargets (Slika 2.6.1.36). 

 

 
Slika 2.6.1.36 RobotStudio ï izbornik RAPID ï prozor Adjust Robtargets 

 

 

Funkcija Modify Position koristi se za prilagodbu pozicije ciljne toļke u Move instrukcijama u 

programskom kodu RAPID postavljanjem pozicije koja je trenutaļna pozicija robota. 

 

 

2.6.1.6 Grupa Test and Debug  

Grupa Test and Debug sadrģi funkcije za testiranje rada programa i ispravljanje pogreġaka u 

programu. Grupa sadrģi nekoliko funkcija: Selected Tasks, Start, Step in, Step out, Step over, 

Stop, Check Program, Program Pointer i Breakpoint. 

 

 

Funkcija Selected Tasks koristi se za odabir radnih zadatka (programa, task). Pokretanjem 

te funkcije otvara se padajuĺi izbornik s moguĺnoġĺu odabira radnih zadataka (programa) koji 

ĺe se izvrġavati. 

 

 

Funkcija Start koristi se za pokretanje i izvoĽenje odabranih radnih zadataka (programa, 

tasks). Tijekom izvoĽenja programa na prozorima za ureĽivanje programskog koda RAPID 

prikazuje se pozicija (kodna linija, program pointer) programa koja ĺe se izvrġiti (Slika 2.6.1.37, 

oznaka 2) te pozicija (kodna linija) koja trenutaļno izvrġava rad s robotskom rukom (npr. 

pomicanje) (Slika 2.6.1.37, oznaka 1). Nakon pokretanja programa omoguĺene su opcije 

funkcije Stop unutar te grupe. 

 



 

 
Slika 2.6.1.37 RobotStudio ï ureĽivaļ programa ï funkcija Step in 

 

 

Funkcija Step in koristi se za neautomatizirani rad (izvrġavanje) programa, izvrġavanje liniju 

po liniju (korak po korak, engl. step-by-step). Pokretanje funkcija klikom miġa na gumb Step 

in (ili pritiskom hot tipke F11 na tipkovnici) izvodi se program u kodnoj liniji na koju ukazuje 

trenutaļni program pointer (ukazivaļ na lokaciju izvoĽenja sljedeĺe kodne linije) (Slika 

2.6.1.37, oznaka 2). 

 

 

Funkcija Step out koristi se za automatizirano izvrġavanje svih preostalih kodnih linija u 

trenutaļno radnoj rutini (proceduri ili funkciji) (Slika 2.6.1.38, oznaka 1). Potom se program 

pointer (ukazivaļ na lokaciju izvoĽenja sljedeĺe kodne linije) prebacuje na prvu sljedeĺu kodnu 

liniju (Slika 2.6.1.38 oznaka 2) koja je nakon kodne linije koja se izvodila kao poziv trenutaļne 

radne rutine (procedure ili funkcije). Pokretanje funkcije izvodi se klikom miġa na gumb Step 

out (ili pritiskom hot tipke Shift + F11 na tipkovnici). 

 

 
Slika 2.6.1.38 RobotStudio ï ureĽivaļ programa ï funkcija Step out 

 

 



 

Funkcija Step over koristi se za automatizirano izvrġavanje kodne linije na kojoj je program 

pointer. Ako je u kodnoj liniji na kojoj je program pointer poziv neke rutine (procedure ili 

funkcije) (Slika 2.6.1.39, oznaka 1), tada se automatizirano izvrġava pozvana rutina (Slika 

2.6.1.39 oznaka 2) i program pointer prebacuje se na prvu sljedeĺu kodnu liniju (Slika 2.6.1.39, 

oznaka 3) koja je nakon kodne linije koja se izvodila kao poziv rutine. Pokretanje funkcije izvodi 

se klikom miġa na gumb Step over (ili pritiskom hot tipke F12 na tipkovnici).  

 

 
Slika 2.6.1.39 RobotStudio ï ureĽivaļ programa ï funkcija Step over 

 

 

Funkcija Stop koristi se za zaustavljanje izvoĽenja programa (radnih zadataka) i omoguĺena 

je samo kada se radni zadaci izvode automatizirano (to znaļi da su radni zadaci pokrenuti 

funkcijom Start ili funkcijom Step over). Funkcija je sloģena i sastoji se od dvije podfunkcije: 

Stop i Stop All Selected. 

 

 
Slika 2.6.1.40 RobotStudio ï izbornik RAPID ï padajuĺi izbornik Stop 

 

Funkcija Stop (unutar funkcije Stop) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ili klikom miġa na 

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) izvodi se klikom miġa na naziv funkcije ļime 

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 provjere koda bit ĺe prikazan ispod centralnog prozora Project 

View na prozoru Output. Ako je programski kἜd bez pogreġaka, prikazat ĺe se poruka No 

errors (Slika 2.6.1.41, oznaka 3), a ako u programskom kodu ima pogreġaka, prikazat ĺe se 

prva pogreġka (Slika 2.6.1.41, oznaka 1), pa nakon popravka druga pogreġka (Slika 2.6.1.41, 

oznaka 2) itd. 

 

 
Slika 2.6.1.41 RobotStudio ï izbornik RAPID ï izvrġavanje funkcije Check Program 

 

 

Funkcija Program Pointer koristi se za postavljanje programskog pokazivaļa te za 

pozicioniranje strelice u ureĽivaļu programskog koda na poziciju programskog pokazivaļa i 

pokazivaļa pomicanja robota (engl. motion pointer). Funkcija je sloģena (Slika 2.6.1.42) i 

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. 

 


















































































































































































































































































































































