ROBOT97 — PORA

RoboBAT Krakow.

Niedawno na moim biurku znalazta si¢ ptyta CD z beta wersja
programu ROBOT97, nastepcy programu ROBOTV6. Z duza oba-
wa, ale i zainteresowaniem zainstalowatem go na swoim kompute-
rze zmocnym postanowieniem poswigcenia popotudnia na zapo-
znanie si¢ z tym produktem. W ramach eksperymentu postanowi-
fem, ze moja przygode zROBOTem97 odbede samodzielnie, czyli
nie bede zagladat do podrecznika ani zadawat tzw. ,,ghupich py-
tan” tworcom tego systemu, mimo ze pracuja w sasiednich poko-
jach. W tym artykule cheiatbym podzieli¢ si¢ tym, co zobaczylem
1 jednoczesnie wskaza¢ czym ROBOT97 r6zni si¢ od swojego
poprzednika. A to, czym rdzni si¢ Robot97 od swojego poprzedni-
ka, poza 32-bitowa i obiektowa konstrukcja wngtrza, sa to cechy
oparte na potgznej bazie doswiadczen 1 sugestii naszych uzyt-
kownikow. Nowy produkt wyposazylismy miedzy innymi w:

@ intuicyjny i elastyczny interfejs, z maksymalnie roz-

budowanym systemem podpowiedzi i pomocy;
» maksymalne utatwienie definiowania problemo6w in-
zynierskich;

® mozliwos¢ eksportowania wszelkich obiektow;

@ szybkos¢ dziatania i mozliwos¢ rozwiazywania ma-

ksymalnej ilo$ci zagadnien projektowych.

Po zapoznaniu si¢ z programem wydaje mi sig, ze powyzsze
cele zostaly osiagnigte. W niniejszym artykule nie chcialbym
prezentowac procesu projektowania, a tylko wskazac niektore
cechy i rozwiazania zastosowane w nowym Robocie.

Interfejs

Mnogos$¢ wystepujacych okien i dialogdw moze stanowic
dla poczatkujacego uzytkownika istotna trudno$¢ w spraw-
nym poshugiwaniu si¢ programem. Powstaje dylemat: co naci-
snag, ktdra opcje wybrac, czy o czyms nie zapomniatem defi-
niujac konstrukcje?!... Po uruchomieniu programu
i wybraniu typu konstrukcji stangtem ,,oko w oko” z ROBO-
Tem97. No c6z, ilos¢ ikon i opcji jakie pojawily si¢ na ekranie
nie jest zbyt mata, ale podobna jak w popularnych programach
biurowych. Po kilku sekundach zastanawiania si¢ ,,w co by tu
klikngé?” zauwazylem w gldwnym menu tajemnicze stowo
START, ktdre po wybraniu rozwingto si¢ w list¢ wyboru.

Jak si¢ pozniej dowiedziatem, uruchomitem me-
chanizm tzw. layoutéw (najlepszym polskim odpo-
™ wiednikiem jest ,,uktad”). Céz to jest? Trudno to
opisac, ale faktycznie bardzo utatwia zycie. Po pierw-
== | sze, jak widaé na rysunku mozna wybraé kolejno kon-
* | kretne operacje, ktore nalezy wykonac, aby zdefinio-
""""" wac¢ kompletny model konstrukcji. Mozna to robié¢

w kolejnosci sugerowanej, ale niekoniecznie. Wybra-
nie ktéregokolwiek z ,,uktadow” powoduje otwarcie wszyst-
kich podstawowych okien potrzebnych do wykonania danej
czynnosci. I tak np. po wybraniu ,,uktadu” ,,Prety” na monito-
rze ukaze si¢ obraz jak na rys.2. Na ekranie znajduja si¢ trzy
obszary pracy:

@ obszar wprowadzania graficznego;

i@ obszar okna definicji — do wprowadzania danych

z klawiatury;
= obszar arkusza kalkulacyjnego zawierajacy wszystkie
zdefiniowane do tej pory obiekty danej klasy.

Oczywiscie obszar ten zachowuje si¢ jak prawdziwy ar-
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Ctrl+C i skopiowac arkusz ROBOTa97 do programu MS Excel.

W podobny sposdb wygladaja ,,uktady” dla innych czyn-
nosci projektowych. Ale, w zaleznosci od upodoban i przy-
zwyczajen, uzytkownik moze sobie sam skomponowac ekran
dla danej czynnosci, a program to zapamigta.

Okazuje si¢, ze tworcy programu wyeliminowali praktycznie
catkowicie system otwierajacych si¢ kolejno okien, tak charak-
terystyczny dla duzych programéw DOS-owych. W zdecydo-
wanej wigkszosci przypadkow na ekranie widoczne sa tylko bie-
zace okna dialogowe, a dla opcji bardzo skomplikowanych sto-
sowany jest system zakladek znany doskonale z programow
biurowych [i coraz wigkszej ilosci programéw przeznaczonych
dla $rodowiska Windows, m.in. 3D Studio MAX — dop. red.].
Dzigki temu uzytkownik nie osiagga stanu ,,nie wiem gdzie jestem,
nie wiem co robig, nie wiem po co mi to wszystko”. Oczywiscie,
weale nie trzeba korzysta¢ z mechanizmu ,,uktadéw” —mozna
pracowac korzystajac z menu ikonowego lub tekstowego. Oso-
biscie zaprojektowatem i przeliczylem kilka konstrukeji nie uzy-
wajac ani razu menu tekstowego i ikonowego.

Wigkszos¢ projektantéw to mezezyzni, wigkszos¢ mez-
czyzn to w wigkszym lub mniejszym stopniu daltonisci (tak,
tak, potwierdzaja to badania naukowe), wigc duza role w
zapewnieniu komfortu pracy odgrywaja kolory, jak rowniez
wielko$¢ obiektow wyswietlanych na ekranie monitora. I tu
ROBOT97 pozwala na petna dowolnos¢: mozemy zdefinio-
wac dowolng kolorystyke programu, symboli i elementow
modelu konstrukeji, mozemy wybraé¢ dowolne czcionki (row-
niez TrueType), rdzne dla r6znych opisow, itd.

Program zostal wyposazony w tzw. ,,dynamiczny zoom
przestrzenny”. Opcja ta pozwala uzyskaé pozadany widok
konstrukcji poprzez przestrzenny obrot konstrukeji realizo-
wany za pomoca myszy.

Obok klasycznych, CAD-owskich operacji geometrycz-
nych (typu translacja, rotacja itp.), dostepne sa mechani-
zmy charakterystyczne dla systemu Windows, a mianowi-
cie edycja poprzez Clipboard oraz tzw. Drag and Drop.
Podczas edycji geometrycznej mozliwa jest zmiana widoku
konstrukeji (zoom, przesunigcie, obrdt), co umozliwia takie
jego ustawienie, aby wykonanie danej operacji nie nastre-
czato wigkszych problemow. Np. tworzenie ztozonych obiek-
tow funkcjonalnych (typu schody spiralne) mozliwe jest
przy uzyciu jednej tylko opcji edycji ztozone;j.

Kursor myszy przybiera w programie najrézniejsze po-
stacie w zaleznosci od aktualnie wykonywanej czynnoSci:
moze mie¢ postac klasycznej strzalki, ,.fapki” (np. przy selek-
cji obiektéw), celownika (przy wprowadzaniu wezitow czy ele-
mentdw), symbolu graficznego nadawanej podpory czy prze-
kroju itd. Dzigki temu tatwiej mozna panowac nad procesem
tworzenia modelu konstrukcji.

Rys.2.
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Jedna z cech programu, utatwiajaca orientacj¢ w gaszczu
opcji wyswietlanych na ekranie, jest automatyczny dobor
wielkosci okien dialogowych i ilosci wyswietlanych w nich
informacji oraz zestawu opcji dostgpnych w zaleznosci od
rodzaju konstrukcji. Tworcy programu dazyli do minimaliza-
cji wielkosci okien i wylaczania wszystkich informacji zbgd-
nych podczas aktualnie wykonywanej czynnosci.

Wazna cecha kazdego programu, a szczegdlnie progra-
mu o duzym stopniu zlozonosci, jest odpowiednio rozbu-
dowany system pomocy i podpowiedzi majacych utatwié
uzytkownikowi poznanie jego mozliwosci. ROBOT97 jest
wyposazony w cala game narzedzi stuzacych temu celowi,
takich jak:

® pomoc kontekstowa dla wszystkich komend menu oraz

dla kazdego obiektu w oknach dialogowych i arku-
szach. Opisy zawarte w plikach pomocy zawieraja
wiele rysunkdw, co zdecydowanie podnosi ich atrak-
cyjnos¢ wizualna, ale ma rowniez znaczenie praktycz-
ne — fatwiej zrozumie¢ pewne zagadnienia opisywa-
ne nie tylko tekstem, ale i obrazkami;

@ indeks dostgpnych haset pomocy;

» hierarchiczny dostep do informacji na dany temat;

@ opisy ikon i opcji menu pojawiajace si¢ w pasku na-

rzgdziowym u dotu ekranu;

i@ dymki (zwane tez chmurkami) z nazwa opcji kryjacej

si¢ pod ikonag, na ktérej znajduje si¢ kursor myszy;

& podobne dymki pojawiajace si¢ przy kursorze graficz-

nym przy wprowadzaniu elementdéw konstrukc;ji. In-
formuja one uzytkownika o tym, jaki efekt przyniesie
zatwierdzenie potozenia kursora poprzez nacisnigcie
lewego przycisku myszy (np. wprowadzenie poczat-
ku lub konca elementu);

®na plycie CD — kompletny podrecznik uzytkownika

oraz samouczek pokazujacy (wraz z komentarzem)
krok po kroku proces projektowania réznorodnych
konstruke;ji.

Definiowanie problemow inzynierskich

Program inzynierski powinien posiada¢ dwie wazne cechy:

@ umozliwiac szybkie i intuicyjne wprowadzenie modelu;

= pozwoli¢ na stworzenie dokumentacji procesu obli-
czeniowego w sposob zgodny z przyzwyczajeniami i ocze-
kiwaniami uzytkownika, z mozliwo$cia dowolnego kompo-
nowania wszystkich dokumentow.

Nie ukrywam, ze dla mnie szczegdlnie interesujaca byta
ta pierwsza cecha. I tu kilka niespodzianek ....

W naszym programie zanikto co$, co dotychczas byto
esencjg programow obliczeniowych. No moze niezupehie
zaniklo, ale stato si¢ czyms zupetnie ubocznym. Jest to poje-
cie elementu i wezla w ujeciu dotychczasowym. W ROBO-
cie V6 konstrukcja sktadata si¢ tylko z elementdw i weztdw,
przy czym w sktad geometrii np. elementu typu pretowego
wchodzity zawsze dwa wezty (poczatek i koniec). A w nowym
programie? Tworzenie modelu konstrukcji odbywa si¢ z uzy-
ciem obiektéw budowlanych: belek, stupow, stezen, stropow,
Scian. Dzigki temu juz na etapie wprowadzania odpowiednie
fragmenty konstrukcji otrzymuja odpowiednie, specyficzne
dla nich cechy (rowniez normowe). Oczywiscie, mozna RO-
BOTA ,,nauczy¢”, aby zawsze nadawal automatycznie pew-
ne okreslone cechy konkretnym obiektom (np. shup zelbeto-
wy ma by¢ wykonany z okreslonego betonu, z okreslonymi
srednicami pretdw zbrojenia, w odpowiedniej klasie rysood-
pornosci itp.). Dzigki temu juz na etapie definiowania modelu
podaje si¢ wszystkie parametry normowe konstrukcji, co poz-

niej pozwala na natychmiastowe przejscie po obliczeniach
statycznych do analiz normowych. Podobnie ma si¢ sprawa
z wezlami. Wezel stracit swoje pierwotne znaczenie. Np. ist-
nieje mozliwo$¢ doklejenia nowego elementu gdzies w §rod-
ku elementu istniejacego, bez koniecznos$ci jego dzielenia.
Element dochodzacy zostanie doklejony do juz istniejacego,
a fakt, ze pracuja one razem, bedzie automatycznie uwzgle-
dniany podczas obliczen.

Kazdy projektant ma §wiadomosé, ze stosunkowo rzad-
ko projektujemy konstrukcje nietypowe. Niestety, szara rze-
czywisto$¢ to dziesiatki i setki powtarzalnych konstrukcji.
Bardzo wazna jest wowczas automatyzacja procesu mode-
lowania, bo wtedy projektujemy szybciej i wydajniej.
ROBOT97 jest wyposazony w biblioteke sparametryzowa-
nych konstrukcji typowych. Jak to dziata ? Tak jak to mozna
zobaczy¢ na rysunku 3, czyli bardzo prosto.

Wybieramy typ konstrukcji i jej parametry.
(np. rozpigtos¢, wysoko$é, nachylenie). Po
zaakceptowaniu uzyskujemy gotowy model, [ =
ktéry mozemy dowolnie przeksztalcaé lub mo- |~ I
dyfikowa¢. Oczywiscie, do naszego modelu
mozna wprowadzi¢ kilka konstrukeji bibliotecz-

nych jednoczesnie. Uzytkownik moze réwniez |- i ! |
definiowaé wlasne sparametryzowane kon- L] e |_tem |
strukcje biblioteczne. -

Innym elementem bardzo przyspieszajacym tworzenie
modelu sg tzw. bazowe osie konstrukcyjne. Na samym po-
czatku procesu projektowania, mozemy narysowac osie ba-
zowe 1 potem tworzac cata konstrukcjg opierac si¢ nie na
siatce punktdw (grid), lecz na siatce konstrukcyjnej. Cheac
np. zmieni¢ szeroko$¢ nawy budynku wielokondygnacyj-
nego, nie zmieniamy recznie potozenia wielu elementdw, lecz
przesuwamy o$ konstrukcyjna, na ktdrej oparty jest jeden
z brzegdw nawy i wszystkie powigzane znia elementy zmie-
niaja swojg dlugos¢ oraz potozenie.

= d B

Rys.4.

Korzystajac z bazowych osi konstrukeyjnych mozna wy-
korzystaé bardzo ciekawy tryb
wprowadzania elementow
w konstrukcjach przestrzen-
nych. Po ustawieniu osi bazo-
wych we wszystkich trzech pta-
szczyznach, ustawiamy tryb
wizualizacji konstrukcjina 3D.
Nastepnie, opierajac si¢ na
osiach bazowych wskazujemy
plaszczyzng pracy i w niej wpro-
wadzamy elementy. Czyli, wi-
dzac konstrukcje w 3D, moze-|| «
my wprowadza¢ do niej ele- |2
menty kursorem myszy, mimo ze jest to urzadzenie 2D.

Rys.5.
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Bardzo wazne (szczego6lnie przy duzych konstrukcjach)  stupy), jak rowniez rdéznego typu (np. shup i stopa). Istnieje tez
jest odpowiednie ,,podpisywanie” elementdw modelu. Ula-  mozliwos¢ podzialu zadanego rysunku na kilka stron (np. rysu-
twia to zdecydowanie p6zniejszg analiz¢ danych i rezulta-  nek konstrukcji na jedne;j stronie, a tabelka elementow zbrojenia
tow. Program umozliwia etykietowanie (rdwniez automatycz-  na stronie nastgpne;j).
ne) elementdéw sktadowych konstrukeji. Program daje row- Jako$¢ wszystkich wydrukow (rowniez grafiki) jest iden-
niez mozliwo$¢ opisania konstrukcji na rysunku za pomoca  tyczna jak np. w MS Word, czyli bardzo dobra.
linii wymiarowych. Opcja ta umozliwia réwniez latwe uzy-
skanie odlegltosci pomigdzy dwoma dowolnymi punktami, Wielowatkowos¢ i wielozadaniowos¢
zarowno na plaszczyznie, jak i w 3D.

Efektem kazdej dziatalnos$ci projektowe;j jest dokumenta-
cja projektowa. I tu mozliwosci programu sg bardzo ciekawe.
Kazda aplikacja jest w stanie wykona¢ wydruk, wykorzystu-
jac w tym celu uniwersalne procedury systemu Windows.
Jednak znacznie ciekawsze od prostego wydruku wydaje si¢
umozliwienie zachowania odpowiednio skonfigurowanego
wydruku do pdzniejszego wykorzystania w Menedzerze Wy-
drukow. Zamiast wigc bezposrednio drukowad zawartos¢
viewera czy arkusza, mozna zazadac utworzenia ,,obiektu dru-
ku” o podanej nazwie. Tworcy programu z géry przewidzieli
liste najbardziej typowych wynikow, jakimi moze by¢ zainte-
resowany uzytkownik. Dla rezultatdw sa to m.in.: obwiednie
reakcji, przemieszczen, sit przekrojowych. Dla danych: dane
o weztach, elementach, obcigzeniach, charakterystyki kon-
strukcji (Srodek cigzkosci, ciezar, obmiar elementow) itd. Taka
lista obiektow jest tworzona automatycznie i dostgpna za-
wsze w oknie Menedzera. Jest ona uzupetniana o wszystkie
utworzone przez uzytkownika ,,obiekty druku”, a okno Me-
nedzera zezwala na ich uporzadkowanie (utozenie) w konco-

ROBOT97 umozliwia otwieranie wielu okien tego samego
typu. Pozwala to na dost¢gp w jednym oknie do wartosci tabela-
rycznych na poczatku, a w drugim na koncu tego samego ze-
stawu danych lub wynikdéw. W obszarach graficznych mozna
jednoczesnie ogladaé rézne, bardzo oddalone od siebie w kon-
strukcji obiekty, wizualizujac kazdy z nich w odrgbnych oknach,
ustawiajac w nich niezalezne zoomy, projekcje itp. Okna gra-
ficzne i tekstowe sg zsynchronizowane — podswietlajac w arku-
szu dane dotyczace danego preta uzyskujemy natychmiasto-
we podswietlenie tego preta na obrazie graficznym konstrukcji.

Korzystajac z mozliwosci Windows i samego ROBOTa97
mozemy uruchomi¢ jednoczesnie kilka proceséw obliczenio-
wych dla réznych konstrukcji.

Dane i rezultaty mozna bez problemu przenosi¢ do innych
programdéw. ROBOT97 moze by¢ tez tzw. serwerem OLE. Moz-
na na przyktad wstawi¢ do dokumentu Worda obiekt bedacy
jakims fragmentem ROBOTa (rysunkiem, tabela) i kazda mody-
fikacja tego obiektu w ROBOcie spowoduje jego modyfikacje
w naszym dokumencie. Dzigki temu mozna w Wordzie stworzy¢

wym dokumencie. .. . . L
Us . o gotowe szablony dokumentacji technicznej, chociaz rdwnie
T zytkownik moze nie tylko do- .
T . 1o dobrze stuzy do tego celu ROBOT97.
{ - | wolnie konfigurowa¢ kazda strong
r e ) [ wydruku (zmienia¢ polozenie po- o
; -"—: szczegdlnych skladnikéw), ale tak-  Szybkos¢ i moduty normowe
ze umieszczaé na niej tabele i wykre-
sy. Wszystkie rysunki tworzone Szybkosé pracy ROBOTa97 jest podobna do ROBOTaV6,
ﬁ przez poszczegOlne aplikacje syste-  natomiast zupehie wyeliminowano to, co w starej wersji byto

: : . | mu (rysunki zbrojenia, widokikon-  bardzo denerwujace — ciagte przetadowywanie sic modutéw,
==l = = = Istrukeji, rysunki polaczen czy wy-  trwajace niekiedy kilka sekund.

Rys.6. kresy sil) moga by¢ taczone we ROBOTY97, podobnie jak stara wersja, zawiera wiele modu-
wspolnym wydruku. Oczywiscie, w kazdej chwili mozemy  1éw normowych (w nawiasach podano nowe mozliwosci), m.in.:
obejrze¢ podglad poszczegodlnych stron wydruku. Rysunki @ generator obciazen klimatycznych (réwniez w 3D);
ploterowe posiadaja mozliwos¢ parametryzowania formatu » wymiarowanie pretow stalowych (takze o zmiennym sko-
rysunku (mozliwos¢ tworzenia i umieszczania na rysunku ta- kowo przekroju);
belek z polami wypetnianymi w sposob automatyczny warto- @ wymiarowanie polaczen stalowych (wg Eurocode);
Sciami wybranych parametrow). Oprocz wartosci prostych @ wymiarowanie belek i stupdw zelbetowych.

(np. typ stali), poszczegdlne komorki moga zawiera¢ rowniez I to pokrétce wszystko, co zdotatem zobaczyé ,,bawiac sie”

wartosci opisane przez formuly (np. objgtosc¢ calkowitabeto-  nowym produktem firmy RoboBAT. Oczywiscie, moje zwich-
nu elementow na danym rysunku). Mozliwe jest umieszcze-  nigcie zawodowe spowodowato, ze zadatem projektantom sy-
nie na rysunku wielu elementow tego samego typu (np. dwa  stemu jedno podstawowe pytanie: ,,Co jeszcze ?...”. Zostalem
e zalany potokiem informacji dotyczacym plandéw rozwoju pro-
E - - gramu, ale najwazniejsze z nich to:
= & wprowadzenie obiektow typu solid;
= @ wprowadzenie RoboBASICa —jezyka do pisania wtasnych
[ aplikacji uzytkownika opartego na jezyku VBA;
@ serwis prowadzony ,,on line” poprzez Internet.
Pozostaje mie¢ nadziejg, ze wkrotce na moim biurku znajdzie
- . si¢ ROBOT97 posiadajacy powyzsze mozliwosci, 0 czym nie
omieszkam poinformowac.

Belia : mgr inz. Dariusz Kasznia
P——— : v RoboBAT Krakéw
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