
Uzyskanie klucza aktywującego pełną 
wersję aplikacji 

 

 

 

 

 

Kliknij aby otworzyć 

okno „Splash” 

Kliknij aby utworzyć dane 

aktywacji programu dla dysku C: 

Wygenerowane dane aktywacji programu 

dla dysku C:  

- automatycznie skopiowane do schowka 

- zapisane również w pliku „active.txt” w 

katalogu aplikacji 

Plik lub skopiowane dane należy przesłać 

na adres a.grochowski@mechatronik.pl w 

celu potwierdzenia licencji na aplikację i 

uzyskania pliku z kluczem licencji np. 

„RobLAB_Q01.vkey” który po skopiowaniu 

do katalogu programu i ponownym 

uruchomieniu programu pozwala na 

korzystanie z licencjonowanej wersji 

RobLAB 

Licencja sieciowa z wskazaniem adresu 

lokalnego komputera z uruchomionym 

programem udostępniania licencji 

Ścieżka do klucza licencji 

(dwukrotne kliknięcie otwiera 

okno poszukiwania pliku) 

Przycisk wczytania klucza licencji 

Przycisk generacji danych aktywacyjnych 

dla dysku z aktualnie uruchomionym 

programem  

Uwaga: tylko wybrane dyski przenośne 

pozwalają na generację klucza licencji 

mailto:a.grochowski@mechatronik.pl


Zmiana kolorystyki aplikacji 

 

 

 

 

  

Kliknij aby otworzyć 

okno „Theme” 

Szybka zmiana 

kolorystyki z jasnej na 

ciemną i na odwrót Zmiana kolorystyki 

środowisk pracy 

Zmiana zapisanych ustawień paneli aplikacji 

oraz zapis aktualnego stanu dla wybranej 

konfiguracji 

Wybór „skórki” 

interfejsu aplikacji 



 

 

 

 

 

 

 

 

Otwórz panel 

„Projekty” 
Panel "Projekty" - 

tworzenie, otwieranie i 

zapisywanie projektów 

Utwórz nowy 

pusty projekt 

Zdjęcie projektu 

Lista zapisanych 

projektów w 

katalogu „./Projects” 

Typ projektu : 

środowisko 2D lub 3D 

Otwórz panel „Parametry” 

Zdjęcie obiektu w 

bibliotece 

Biblioteka obiektów  

R – roboty 

G – chwytaki 

E – obiekty dodatkowe 

M -  minilab 

Drzewo projektu 

Wywołanie biblioteki  

- zaznacz „Projekt” 

- zaznacz zakładkę 

Parametry obiektów  

–  biblioteka 

– przestrzeni 

– robota 

– obiektów  

Panel "Parametry" - 

parametry obiektów i 

środowiska wirtualnego 

oraz biblioteka obiektów 



 

 

 

 

 

 

 

 

Otwórz panel „CON” 

Panel "CON" - parametry 

połączenia i konfiguracja 

robota 

Etapy konfiguracji 

projektu i połączenie z 

rzeczywistym robotem 

Auto konfiguracja 

robota na podstawie 

projektu 

Kontroler robota 

- przypisany program 

- przypisane obiekty sterowania 

- COM port i protokół komunikacji 

Kontroler dodatkowy [PLC] 

- przypisany program 

- przypisane obiekty sterowania 

- COM port i protokół komunikacji 

Reset konfiguracji 

Dodatkowe parametry konfiguracji 

Otwórz panel 

„Sterowania” 

Otwórz panel 

„Sterowania” 

Panel „Sterowania” - 

połączenie z wirtualnym i 

rzeczywistym robotem, 

umożliwiające sterowanie 

Aktywne sterowanie programem 

tekstowym np. MelfaBasic 

„Start” / 

„Stop” 

przetwarzanie 

programu 

Sterowanie dodatkowym rzeczywistym PLC 

Sterowanie robotem rzeczywistym 

Sterowanie w trybie udostępnienia IO dla PLC 

Sterowanie robotem wirtualnym 

Aktywne sterowanie programem 

graficznym np. Grafcet 

Rozwinięcie 

dodatkowego 

panelu przycisków 



 

 

 

 

 

 

 

 

Otwórz panel „JOG” Otwórz panel „JOG” 

Panel JOG - sterowanie 

ruchem robota 

Bazowanie robota 

Dodatkowe opcje 

Zmiana układu sterowania 

JOG – sterowanie osiami robota 

XYZ – sterowanie w układzie kartezjańskim 

Suwaki i przyciski 

zmiany parametru 

pozycji 

Kontrola chwytaka 

Numer pozycji i przycisk dodania pozycji do listy 

Wybór trajektorii ruchu: 

– szybka, bez interpolacji 

– interpolacja liniowa 

– interpolacja liniowa z przeskokiem 

– interpolacja kołowa 

DoBot : Opcja 

aktywacji obsługi 

przycisku uczenia 

pozycji „Hand 

Teach” 

Dodatkowe opcje 

Dodawanie pozycji do listy 

po puszczeniu przycisku 

„Hand Teach” 



 

 

 

 

 

 

 

 

Otwórz panel 

„Lista pozycji” 

Panel „Lista pozycji”  

P0 – aktualna pozycja 

P1..Pn – zapamiętane pozycje 

robota (JOG i XYZ) 

Aktywne Drag&Drop pozycji 

do edytora programu 

Otwórz panel 

„Programu 

sterującego” 

Dodatkowe opcje wyświetlania 

tabeli pozycji 

- wywołanie ruchu osi globalnych 

- ustawienie chwytaka  

- wyświetlenie współrzędnych osi 

globalnych, JOG i XYZ 

Przełączenie na 

listę TAGów 

Panel „Programu 

sterującego” – edytor 

programu tekstowego 

Język programowania MelfaBasic IV 

Podstawowe komendy : 

MOV P1 – ruch szybki bez interpolacji 

MVS P1,8 – ruch z interpolacji liniową z 

uwzględnieniem 8 punktów pośrednich (im 

więcej punktów tym dokładniejsza 

trajektoria ruchu ale wolniejsza prędkość) 

HOPEN/HCLOSE – otwarcie/ zamknięcie 

chwytaka 

GOTO *start – skok do oznaczenia 

 

Aktywacja szkicu trajektorii 

podczas uruchomienia 

programu sterującego  

Test programu 

Kontrola programu 

start/pauza/stop 



 

 

 

 

 

 

 

 

Otwórz panel „CON” 

Wybór wtyczki 

- po kliknięciu na 

wtyczkę otworzy się 

menu możliwymi 

podłączeniami 

Opcje IO robota 

Podłączenie 

podajnika 

Podłączenie czujnika 

optycznego 

Ustalenie adresu 

wejścia czujnika 

optycznego %I0.0 

-  adres czujnika 

rzeczywistego np. (%I0.0) 

- adres czujnika 

wirtualnego np. I1(%I0.0) 

wirtualny czujnik 

optyczny 

wirtualny czujnik 

optyczny 

Uwaga: chwytak dodawany w 

procesie auto-konfiguracji na 

podstawie projektu nie wymaga 

dodatkowego przypisania adresu 

w przeciwnym razie należy 

oddzielnie sterować pompką i 

włączeniem ciśnienia/podciśnienia 

Uwaga: aby obiekty wirtualne i rzeczywiste były tożsame należy przypisać ten sam 

adres w panelu „Parametry” jak i w panelu „CON” jak w przykładzie adres %I0.0 

czujnikowi wirtualnemu i czujnikowi rzeczywistemu 



 

 

 

 

 

Konfiguracja silnika podajnika 

- przydzielony adres napędu 

DV1 

- mnożnik 0,01 umożliwia 

wyliczenie sterowania dla 

silnika rzeczywistego 

Sygnał dla silnika = Zadana 

wartość/ mnożnik + Zero 

Np. 100% zadanej prędkości = 

częstotliwość 10000 dla silnika 

podajnika 

wirtualny 

podajnik 

wirtualny 

podajnik 

Sterowanie podajnikiem binarnie  

Q3 – włącz obroty 100% lewo 

Q4 – włącz obroty 100% prawo 

Pozostałe napędy osi robota – 

automatyczna konfiguracja 

Otwórz panel „IOA” 

IO robota 

Otwórz panel „IOA” 

Panel „IOA” – 

podgląd i 

forsowanie 

wejść wyjść 
Forsowanie IO 

Aktualny status IO 

W przypadku braku  

dostępnych IO 

dodać ręcznie 

Otwórz panel 

„Lista tagów” 


