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ROBOT97 � PORA NA 32-BITOWE KONSTRUKCJE

Autor artyku³u jest pracownikiem dzia³u handlowego firmy
RoboBAT Kraków.

Niedawno na moim biurku znalaz³a siê p³yta CD z beta wersj¹
programu ROBOT97, nastêpcy programu ROBOTV6. Z du¿¹ oba-
w¹, ale i zainteresowaniem zainstalowa³em go na swoim kompute-
rze z mocnym postanowieniem po�wiêcenia popo³udnia na zapo-
znanie siê z tym produktem. W ramach eksperymentu postanowi-
³em, ¿e moj¹ przygodê z ROBOTem97 odbêdê samodzielnie, czyli
nie bêdê zagl¹da³ do podrêcznika ani zadawa³ tzw. �g³upich py-
tañ� twórcom tego systemu, mimo ¿e pracuj¹ w s¹siednich poko-
jach. W tym artykule chcia³bym podzieliæ siê tym, co zobaczy³em
i jednocze�nie wskazaæ czym ROBOT97 ró¿ni siê od swojego
poprzednika. A to, czym ró¿ni siê Robot97 od swojego poprzedni-
ka, poza 32-bitow¹ i obiektow¹ konstrukcj¹ wnêtrza, s¹ to cechy
oparte na potê¿nej bazie do�wiadczeñ i sugestii naszych u¿yt-
kowników. Nowy produkt wyposa¿yli�my miêdzy innymi w:

 intuicyjny i elastyczny interfejs, z maksymalnie roz-
budowanym systemem podpowiedzi i pomocy;

 maksymalne u³atwienie definiowania problemów in-
¿ynierskich;

 mo¿liwo�æ eksportowania wszelkich obiektów;
 szybko�æ dzia³ania i mo¿liwo�æ rozwi¹zywania ma-

ksymalnej ilo�ci zagadnieñ projektowych.
Po zapoznaniu siê z programem wydaje mi siê, ¿e powy¿sze

cele zosta³y osi¹gniête. W niniejszym artykule nie chcia³bym
prezentowaæ procesu projektowania, a tylko wskazaæ niektóre
cechy i rozwi¹zania zastosowane w nowym Robocie.

Interfejs

Mnogo�æ wystêpuj¹cych okien i dialogów mo¿e stanowiæ
dla pocz¹tkuj¹cego u¿ytkownika istotn¹ trudno�æ w spraw-
nym pos³ugiwaniu siê programem. Powstaje dylemat: co naci-
sn¹æ, któr¹ opcjê wybraæ, czy o czym� nie zapomnia³em defi-
niuj¹c konstrukcjê?!... Po uruchomieniu programu
i wybraniu typu konstrukcji stan¹³em �oko w oko� z ROBO-
Tem97. No có¿, ilo�æ ikon i opcji jakie pojawi³y siê na ekranie
nie jest zbyt ma³a, ale podobna jak w popularnych programach
biurowych. Po kilku sekundach zastanawiania siê �w co by tu
klikn¹æ?� zauwa¿y³em w g³ównym menu tajemnicze s³owo
START, które po wybraniu rozwinê³o siê w listê wyboru.

Jak siê pó�niej dowiedzia³em, uruchomi³em me-
chanizm tzw. layoutów (najlepszym polskim odpo-
wiednikiem jest �uk³ad�). Có¿ to jest? Trudno to

opisaæ, ale faktycznie bardzo u³atwia ¿ycie. Po pierw-
sze, jak widaæ na rysunku mo¿na wybraæ kolejno kon-
kretne operacje, które nale¿y wykonaæ, aby zdefinio-
waæ kompletny model konstrukcji. Mo¿na to robiæ
w kolejno�ci sugerowanej, ale niekoniecznie. Wybra-

nie któregokolwiek z �uk³adów� powoduje otwarcie wszyst-
kich podstawowych okien potrzebnych do wykonania danej
czynno�ci. I tak np. po wybraniu �uk³adu� �Prêty� na monito-
rze uka¿e siê obraz jak na rys.2. Na ekranie znajduj¹ siê trzy
obszary pracy:

obszar wprowadzania graficznego;
obszar okna  definicji � do wprowadzania danych

z klawiatury;
obszar arkusza kalkulacyjnego zawieraj¹cy wszystkie

zdefiniowane do tej pory obiekty danej klasy.
Oczywi�cie obszar ten zachowuje siê jak prawdziwy ar-

kusz kalkulacyjny z
mo¿liwo�ci¹ pe³nej
edycji danych i pra-
cy blokowej (jedno-
czesnej na ca³ych
obszarach lub ko-
lumnach). Mo¿na
zreszt¹ wcisn¹æ zna-
n¹ wszystkim u¿yt-
kownikom Win-
dows kombinacjê
Ctrl+C i skopiowaæ arkusz ROBOTa97 do programu MS Excel.

W podobny sposób wygl¹daj¹ �uk³ady� dla innych czyn-
no�ci projektowych. Ale, w zale¿no�ci od upodobañ i przy-
zwyczajeñ, u¿ytkownik mo¿e sobie sam skomponowaæ ekran
dla danej czynno�ci, a program to zapamiêta.

Okazuje siê, ¿e twórcy programu wyeliminowali praktycznie
ca³kowicie system otwieraj¹cych siê kolejno okien, tak charak-
terystyczny dla du¿ych programów DOS-owych. W zdecydo-
wanej wiêkszo�ci przypadków na ekranie widoczne s¹ tylko bie-
¿¹ce okna dialogowe, a dla opcji bardzo skomplikowanych sto-
sowany jest system zak³adek znany doskonale z programów
biurowych [i coraz wiêkszej ilo�ci programów przeznaczonych
dla �rodowiska Windows, m.in. 3D Studio MAX � dop. red.].
Dziêki temu u¿ytkownik nie osi¹ga stanu �nie wiem gdzie jestem,
nie wiem co robiê, nie wiem po co mi to wszystko�. Oczywi�cie,
wcale nie trzeba korzystaæ z mechanizmu �uk³adów� � mo¿na
pracowaæ korzystaj¹c z menu ikonowego lub tekstowego. Oso-
bi�cie zaprojektowa³em i przeliczy³em kilka konstrukcji nie u¿y-
waj¹c ani razu menu tekstowego i ikonowego.

Wiêkszo�æ projektantów to mê¿czy�ni, wiêkszo�æ mê¿-
czyzn to w wiêkszym lub mniejszym stopniu daltoni�ci (tak,
tak, potwierdzaj¹ to badania naukowe), wiêc du¿¹ rolê w
zapewnieniu komfortu pracy odgrywaj¹ kolory, jak równie¿
wielko�æ obiektów wy�wietlanych na ekranie monitora. I tu
ROBOT97 pozwala na pe³n¹ dowolno�æ: mo¿emy zdefinio-
waæ dowoln¹ kolorystykê programu, symboli i elementów
modelu konstrukcji, mo¿emy wybraæ dowolne czcionki (rów-
nie¿ TrueType), ró¿ne dla ró¿nych opisów, itd.

Program zosta³ wyposa¿ony w tzw. �dynamiczny zoom
przestrzenny�. Opcja ta pozwala uzyskaæ po¿¹dany widok
konstrukcji poprzez przestrzenny obrót konstrukcji realizo-
wany za pomoc¹ myszy.

Obok klasycznych, CAD-owskich operacji geometrycz-
nych (typu translacja, rotacja itp.), dostêpne s¹ mechani-
zmy charakterystyczne dla systemu Windows, a mianowi-
cie edycja poprzez Clipboard oraz tzw. Drag and Drop.
Podczas edycji geometrycznej mo¿liwa jest zmiana widoku
konstrukcji (zoom, przesuniêcie, obrót), co umo¿liwia takie
jego ustawienie, aby wykonanie danej operacji nie nastrê-
cza³o wiêkszych problemów. Np. tworzenie z³o¿onych obiek-
tów funkcjonalnych (typu schody spiralne) mo¿liwe jest
przy u¿yciu jednej tylko opcji edycji z³o¿onej.

Kursor myszy przybiera w programie najró¿niejsze po-
stacie w zale¿no�ci od aktualnie wykonywanej czynno�ci:
mo¿e mieæ postaæ klasycznej strza³ki, �³apki� (np. przy selek-
cji obiektów), celownika (przy wprowadzaniu wêz³ów czy ele-
mentów), symbolu graficznego nadawanej podpory czy prze-
kroju itd. Dziêki temu ³atwiej mo¿na panowaæ nad procesem
tworzenia modelu konstrukcji.

Rys.2.

Rys.1.
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niej pozwala na natychmiastowe przej�cie po obliczeniach
statycznych do analiz normowych. Podobnie ma siê sprawa
z wêz³ami. Wêze³ straci³ swoje pierwotne znaczenie. Np. ist-
nieje mo¿liwo�æ doklejenia nowego elementu gdzie� w �rod-
ku elementu istniej¹cego, bez konieczno�ci jego dzielenia.
Element dochodz¹cy zostanie doklejony do ju¿ istniej¹cego,
a fakt, ¿e pracuj¹ one razem, bêdzie automatycznie uwzglê-
dniany podczas obliczeñ.

Ka¿dy projektant ma �wiadomo�æ, ¿e stosunkowo rzad-
ko projektujemy konstrukcje nietypowe. Niestety, szara rze-
czywisto�æ to dziesi¹tki i setki powtarzalnych konstrukcji.
Bardzo wa¿na jest wówczas automatyzacja procesu mode-
lowania, bo wtedy projektujemy szybciej i wydajniej.
ROBOT97 jest wyposa¿ony w bibliotekê sparametryzowa-
nych konstrukcji typowych. Jak to dzia³a ? Tak jak to mo¿na
zobaczyæ na rysunku 3, czyli bardzo prosto.

Wybieramy typ konstrukcji i jej parametry
(np. rozpiêto�æ, wysoko�æ, nachylenie). Po
zaakceptowaniu uzyskujemy gotowy model,
który mo¿emy dowolnie przekszta³caæ lub mo-
dyfikowaæ. Oczywi�cie, do naszego modelu
mo¿na wprowadziæ kilka konstrukcji bibliotecz-
nych jednocze�nie. U¿ytkownik mo¿e równie¿
definiowaæ w³asne sparametryzowane kon-
strukcje biblioteczne.

Innym elementem bardzo przyspieszaj¹cym tworzenie
modelu s¹ tzw. bazowe osie konstrukcyjne. Na samym po-
cz¹tku procesu projektowania, mo¿emy narysowaæ osie ba-
zowe i potem tworz¹c ca³¹ konstrukcjê opieraæ siê nie na
siatce punktów (grid), lecz na siatce konstrukcyjnej. Chc¹c
np. zmieniæ szeroko�æ nawy budynku wielokondygnacyj-
nego, nie zmieniamy rêcznie po³o¿enia wielu elementów, lecz
przesuwamy o� konstrukcyjn¹, na której oparty jest jeden
z brzegów nawy i wszystkie powi¹zane  z ni¹ elementy zmie-
niaj¹ swoj¹ d³ugo�æ oraz po³o¿enie.

Korzystaj¹c z bazowych osi konstrukcyjnych mo¿na wy-
korzystaæ bardzo ciekawy tryb
wprowadzania elementów
w konstrukcjach przestrzen-
nych. Po ustawieniu osi bazo-
wych we wszystkich trzech p³a-
szczyznach, ustawiamy tryb
wizualizacji konstrukcji na 3D.
Nastêpnie, opieraj¹c siê na
osiach bazowych wskazujemy
p³aszczyznê pracy i w niej wpro-
wadzamy elementy. Czyli, wi-
dz¹c konstrukcjê w 3D, mo¿e-
my wprowadzaæ do niej ele-
menty kursorem myszy, mimo ¿e jest to urz¹dzenie 2D.

Jedn¹ z cech programu, u³atwiaj¹c¹ orientacjê w g¹szczu
opcji wy�wietlanych na ekranie, jest automatyczny dobór
wielko�ci okien dialogowych i ilo�ci wy�wietlanych w nich
informacji oraz zestawu opcji dostêpnych w zale¿no�ci od
rodzaju konstrukcji. Twórcy programu d¹¿yli do minimaliza-
cji wielko�ci okien i wy³¹czania wszystkich informacji zbêd-
nych podczas aktualnie wykonywanej czynno�ci.

Wa¿n¹ cech¹ ka¿dego programu, a szczególnie progra-
mu o du¿ym stopniu z³o¿ono�ci, jest odpowiednio rozbu-
dowany system pomocy i podpowiedzi maj¹cych u³atwiæ
u¿ytkownikowi poznanie jego mo¿liwo�ci. ROBOT97 jest
wyposa¿ony w ca³¹ gamê narzêdzi s³u¿¹cych temu celowi,
takich jak:

pomoc kontekstowa dla wszystkich komend menu oraz
dla ka¿dego obiektu w oknach dialogowych i arku-
szach. Opisy zawarte w plikach pomocy zawieraj¹
wiele rysunków, co zdecydowanie podnosi ich atrak-
cyjno�æ wizualn¹, ale ma równie¿ znaczenie praktycz-
ne � ³atwiej zrozumieæ pewne zagadnienia opisywa-
ne nie tylko tekstem, ale i obrazkami;

indeks dostêpnych hase³ pomocy;
hierarchiczny dostêp do informacji na dany temat;
opisy ikon i opcji menu pojawiaj¹ce siê w pasku na-

rzêdziowym u do³u ekranu;
dymki (zwane te¿ chmurkami) z nazw¹ opcji kryj¹cej

siê pod ikon¹, na której znajduje siê kursor myszy;
podobne dymki pojawiaj¹ce siê przy kursorze graficz-

nym przy wprowadzaniu elementów konstrukcji. In-
formuj¹ one u¿ytkownika o tym, jaki efekt przyniesie
zatwierdzenie po³o¿enia kursora poprzez naci�niêcie
lewego przycisku myszy (np. wprowadzenie pocz¹t-
ku lub koñca elementu);

na p³ycie CD � kompletny podrêcznik u¿ytkownika
oraz samouczek pokazuj¹cy (wraz z komentarzem)
krok po kroku proces projektowania ró¿norodnych
konstrukcji.

Definiowanie problemów in¿ynierskich

Program in¿ynierski powinien posiadaæ dwie wa¿ne cechy:
umo¿liwiaæ szybkie i intuicyjne wprowadzenie modelu;
pozwoliæ na stworzenie dokumentacji procesu obli-

czeniowego w sposób zgodny z przyzwyczajeniami i ocze-
kiwaniami u¿ytkownika, z mo¿liwo�ci¹ dowolnego kompo-
nowania wszystkich dokumentów.

Nie ukrywam, ¿e dla mnie szczególnie interesuj¹ca by³a
ta pierwsza cecha. I tu kilka niespodzianek ....

W naszym programie zanik³o co�, co dotychczas by³o
esencj¹ programów obliczeniowych. No mo¿e niezupe³nie
zanik³o, ale sta³o siê czym� zupe³nie ubocznym. Jest to pojê-
cie elementu i wêz³a w ujêciu dotychczasowym. W ROBO-
cieV6 konstrukcja sk³ada³a siê tylko z elementów i wêz³ów,
przy czym w sk³ad geometrii np. elementu typu prêtowego
wchodzi³y zawsze dwa wêz³y (pocz¹tek i koniec). A w nowym
programie? Tworzenie modelu konstrukcji odbywa siê z u¿y-
ciem obiektów budowlanych: belek, s³upów, stê¿eñ, stropów,
�cian. Dziêki temu ju¿ na etapie wprowadzania odpowiednie
fragmenty konstrukcji otrzymuj¹ odpowiednie, specyficzne
dla nich cechy (równie¿ normowe). Oczywi�cie, mo¿na RO-
BOTA �nauczyæ�, aby zawsze nadawa³ automatycznie pew-
ne okre�lone cechy konkretnym obiektom (np. s³up ¿elbeto-
wy ma byæ wykonany z okre�lonego betonu, z okre�lonymi
�rednicami prêtów zbrojenia, w odpowiedniej klasie rysood-
porno�ci itp.). Dziêki temu ju¿ na etapie definiowania modelu
podaje siê wszystkie parametry normowe konstrukcji, co pó�-

Rys.3.

Rys.4.

Rys.5.
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Bardzo wa¿ne (szczególnie przy du¿ych konstrukcjach)
jest odpowiednie �podpisywanie� elementów modelu. U³a-
twia to zdecydowanie pó�niejsz¹ analizê danych i rezulta-
tów. Program umo¿liwia etykietowanie (równie¿ automatycz-
ne) elementów sk³adowych konstrukcji. Program daje rów-
nie¿ mo¿liwo�æ opisania konstrukcji na rysunku za pomoc¹
linii wymiarowych. Opcja ta umo¿liwia równie¿ ³atwe uzy-
skanie odleg³o�ci pomiêdzy dwoma dowolnymi punktami,
zarówno na p³aszczy�nie, jak i w 3D.

Efektem ka¿dej dzia³alno�ci projektowej jest dokumenta-
cja projektowa. I tu mo¿liwo�ci programu s¹ bardzo ciekawe.
Ka¿da aplikacja jest w stanie wykonaæ wydruk, wykorzystu-
j¹c w tym celu uniwersalne procedury systemu Windows.
Jednak znacznie ciekawsze od prostego wydruku wydaje siê
umo¿liwienie zachowania odpowiednio skonfigurowanego
wydruku do pó�niejszego wykorzystania w Mened¿erze Wy-
druków. Zamiast wiêc bezpo�rednio drukowaæ zawarto�æ
viewera czy arkusza, mo¿na za¿¹daæ utworzenia �obiektu dru-
ku� o podanej nazwie. Twórcy programu z góry przewidzieli
listê najbardziej typowych wyników, jakimi mo¿e byæ zainte-
resowany u¿ytkownik. Dla rezultatów s¹ to m.in.: obwiednie
reakcji, przemieszczeñ, si³ przekrojowych. Dla danych: dane
o wêz³ach, elementach, obci¹¿eniach, charakterystyki kon-
strukcji (�rodek ciê¿ko�ci, ciê¿ar, obmiar elementów) itd. Taka
lista obiektów jest tworzona automatycznie i dostêpna za-
wsze w oknie Mened¿era. Jest ona uzupe³niana o wszystkie
utworzone przez u¿ytkownika �obiekty druku�, a okno Me-
ned¿era zezwala na ich uporz¹dkowanie (u³o¿enie) w koñco-
wym dokumencie.

U¿ytkownik mo¿e nie tylko do-
wolnie konfigurowaæ ka¿d¹ stronê
wydruku (zmieniaæ po³o¿enie po-
szczególnych sk³adników), ale tak-
¿e umieszczaæ na niej tabele i wykre-
sy. Wszystkie rysunki tworzone
przez poszczególne aplikacje syste-
mu (rysunki zbrojenia, widoki kon-
strukcji, rysunki po³¹czeñ czy wy-
kresy si³) mog¹ byæ ³¹czone we

wspólnym wydruku. Oczywi�cie, w ka¿dej chwili mo¿emy
obejrzeæ podgl¹d poszczególnych stron wydruku. Rysunki
ploterowe posiadaj¹ mo¿liwo�æ parametryzowania formatu
rysunku (mo¿liwo�æ tworzenia i umieszczania na rysunku ta-
belek z polami wype³nianymi w sposób automatyczny warto-
�ciami wybranych parametrów). Oprócz warto�ci prostych
(np. typ stali), poszczególne komórki mog¹ zawieraæ równie¿
warto�ci opisane przez formu³y (np. objêto�æ ca³kowita beto-
nu elementów na danym rysunku). Mo¿liwe jest umieszcze-
nie na rysunku wielu elementów tego samego typu (np. dwa

s³upy), jak równie¿ ró¿nego typu (np. s³up i stopa). Istnieje te¿
mo¿liwo�æ podzia³u zadanego rysunku na kilka stron (np. rysu-
nek konstrukcji na jednej stronie, a tabelka elementów zbrojenia
na stronie nastêpnej).

Jako�æ wszystkich wydruków (równie¿ grafiki) jest iden-
tyczna jak np. w MS Word, czyli bardzo dobra.

Wielow¹tkowo�æ i wielozadaniowo�æ

ROBOT97 umo¿liwia otwieranie wielu okien tego samego
typu. Pozwala to na dostêp w jednym oknie do warto�ci tabela-
rycznych na pocz¹tku, a w drugim na koñcu tego samego ze-
stawu danych lub wyników. W obszarach graficznych mo¿na
jednocze�nie ogl¹daæ ró¿ne, bardzo oddalone od siebie w kon-
strukcji obiekty, wizualizuj¹c ka¿dy z nich w odrêbnych oknach,
ustawiaj¹c w nich niezale¿ne zoomy, projekcje itp. Okna gra-
ficzne i tekstowe s¹ zsynchronizowane � pod�wietlaj¹c w arku-
szu dane dotycz¹ce danego prêta uzyskujemy natychmiasto-
we pod�wietlenie tego prêta na obrazie graficznym konstrukcji.

Korzystaj¹c z mo¿liwo�ci Windows i samego ROBOTa97
mo¿emy uruchomiæ jednocze�nie kilka procesów obliczenio-
wych dla ró¿nych konstrukcji.

Dane i rezultaty mo¿na bez problemu przenosiæ do innych
programów. ROBOT97 mo¿e byæ te¿ tzw. serwerem OLE. Mo¿-
na na przyk³ad wstawiæ do dokumentu Worda obiekt bêd¹cy
jakim� fragmentem ROBOTa (rysunkiem, tabel¹) i ka¿da mody-
fikacja tego obiektu w ROBOcie spowoduje jego modyfikacjê
w naszym dokumencie. Dziêki temu mo¿na w Wordzie stworzyæ
gotowe szablony dokumentacji technicznej, chocia¿ równie
dobrze s³u¿y do tego celu ROBOT97.

Szybko�æ i modu³y normowe

Szybko�æ pracy ROBOTa97 jest podobna do ROBOTaV6,
natomiast zupe³nie wyeliminowano to, co w starej wersji by³o
bardzo denerwuj¹ce � ci¹g³e prze³adowywanie siê modu³ów,
trwaj¹ce niekiedy kilka sekund.

ROBOT97, podobnie jak stara wersja, zawiera wiele modu-
³ów normowych (w nawiasach podano nowe mo¿liwo�ci), m.in.:

generator obci¹¿eñ klimatycznych (równie¿ w 3D);
wymiarowanie prêtów stalowych (tak¿e o zmiennym sko-

kowo przekroju);
wymiarowanie po³¹czeñ stalowych (wg Eurocode);
wymiarowanie belek i s³upów ¿elbetowych.

I to pokrótce wszystko, co zdo³a³em zobaczyæ �bawi¹c siê�
nowym produktem firmy RoboBAT. Oczywi�cie, moje zwich-
niêcie zawodowe spowodowa³o, ¿e zada³em projektantom sy-
stemu jedno podstawowe pytanie: �Co jeszcze ?...�. Zosta³em
zalany potokiem informacji dotycz¹cym planów rozwoju pro-
gramu, ale najwa¿niejsze z nich to:

wprowadzenie obiektów typu solid;
wprowadzenie RoboBASICa � jêzyka do pisania w³asnych

aplikacji u¿ytkownika opartego na jêzyku VBA;
serwis prowadzony �on line� poprzez Internet.

Pozostaje mieæ nadziejê, ¿e wkrótce na moim biurku znajdzie
siê ROBOT97 posiadaj¹cy powy¿sze mo¿liwo�ci, o czym nie
omieszkam poinformowaæ.

mgr in¿. Dariusz Kasznia
RoboBAT Kraków
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