Mozliwo$¢ dofinansowania

Szkolenie: Programowanie robotow 3 874,50 PLN brutto
EMT przemystowych FANUC - poziom 1 (RF1) 350,00 PLN netto
1l
Sty Numer ustugi 2024/06/27/5274/2200463 20392 PLN brutto/h
CENTRUM SZKOLEN! IN2YNIERSKICH 165,79 PLN netto/h

EMT-SYSTEMS
Spétka z © Gliwice / stacjonarna
ograniczona & Ustuga szkoleniowa

odpowiedzialnosciag (© 19h
& A A B 02.10.2024 do 04.10.2024

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

wsparcie dla oséb indywidualnych

Sposoéb dofinansowania . L o
wsparcie dla pracodawcoéw i ich pracownikéw

Szkolenie jest adresowane do:
1. Inzynierdw,
2. Programistéw robotéw przemystowych,

Grupa docelowa ustugi 3. Wszystkich zainteresowanych pozyskaniem i poszerzeniem wiedzy z
ww. tematyki

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikoéw projektu ,Opolskie
Ksztatcenie Ustawiczne”.

Wymagania wstepne: Ogélna wiedza techniczna.

Minimalna liczba uczestnikow 6
Maksymalna liczba uczestnikéw 10

Forma prowadzenia ustugi stacjonarna
Liczba godzin ustugi 19

Certyfikat systemu zarzadzania jakoscig wg. ISO 9001:2015 (PN-EN I1SO

Podstawa uzyskania wpisu do BUR
wauzy a wpisu 9001:2015) - w zakresie ustug szkoleniowych



Cel

Cel edukacyjny

Szkolenie podstawowe przygotowujgce uczestnikow do samodzielnej pracy operatora i programisty robotéw
przemystowych Fanuc. Ustuga przygotowuje do samodzielnego uruchomienia, programowania on-line w podstawowym
zakresie oraz tworzenia nowych i modyfikacji istniejgcych programow.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidaciji

wymienia elementy konstrukcji i opisuje

Test teoretyczn
dziatanie uktadu robota FANUC yezny

uruchamia robota FANUC Test teoretyczny

isze nowe programy lub modyfikuje
,p . programy yikd Test teoretyczny
istniejace
Programuje roboty przemystowe FANUC
na poziomie podstawowym

widzi potrzebe samoksztatcenia sie z
zakresu programowania robotéw Test teoretyczny
przemystowych FANUC

identyfikuje i szuka rozwigzan
probleméw technicznych zwigzanych z Test teoretyczny
praca na zajmowanym stanowisku

opisuje podstawowe metody

. . Test teoretyczny
programowania on-line

Kwalifikacje

Kompetencje

Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.

Warunki uznania kompetencji

Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajgcy uzyskanie kompetencji zawiera opis efektéw uczenia sie?
Tak, opis efektéw uczenia sie znajduje sie na certyfikacie.

Pytanie 2. Czy dokument potwierdza, ze walidacja zostata przeprowadzona w oparciu o zdefiniowane w efektach
uczenia sie kryteria ich weryfikacji?

Tak, certyfikat potwierdza przeprowadzenie walidacji w oparciu o zdefiniowane w efektach uczenia sie kryteria ich
weryfikaciji.

Pytanie 3. Czy dokument potwierdza zastosowanie rozwigzan zapewniajacych rozdzielenie proceséw ksztatcenia i
szkolenia od walidacji?



Tak, certyfikat potwierdza rozdzielenie proceséw ksztatcenia i szkolenia od walidac;ji.

Program

Program szkolenia:
Program ustugi obejmuje 19 godzin zegarowych. Przerwy wliczaja sie w czas trwania ustugi szkoleniowe;j.

¢ Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogdlne zasady

e Bezpieczna praca w trybie recznym T1, T2 i automatycznym

¢ Elementy sktadowe systemu robota

e Typy robotéw

e Opis wybranych opcji dostepnych w menu TeachPendant

e Reczne przemieszczanie robota osiami, liniowo i reorintacja

e Wykrywanie kolizji przez robota

¢ Pozycje osobliwe - Singularity

e Podglad i edycja sygnatéw cyfrowych

¢ Regulacja predkosci poruszania robotem w trybie recznym

e Wyznaczanie uktadu wspoétrzednych narzedzia TCP

e Diagram obcigzalnosci robota

¢ Wyznaczanie uktadu wspétrzednych stanowiska

e Struktura programu w jezyku robota

» Dane lokalne i globalne. Rejestry R[] oraz PR []

e Tworzenie wtasnych procedur i programoéw

e Metody zapisu punktéw (osiowo / XYZ)

e Instrukcje ruchu: osiowo, liniowo, tukiem

e Argumenty instrukcji ruchu

¢ Korygowanie pozycji

e Sterowanie wykonaniem programu - wykonanie ciagte i krokowe
¢ Regulacja predkosci wykonania programu

¢ Instrukcje obstugi sygnatéw cyfrowych

¢ Instrukcje warunkowe w programie

¢ Petle w programie

* Przesuniecie wybranych punktéw w programie, w oparciu o uktad wspoétrzednych stanowiska (OFFSET)
e Wptyw zmiany uktadu wspétrzednych stanowiska lub TCP na zachowanie programu
e Zapisywanie i wczytywanie programow na nosnikach pamieci
e Backup robota

 Kalibracja (mastering) robota

¢ Walidacja

Warunki niezbedne do osiagniecia celu ustugi: 0Ogdina wiedza techniczna.

Warunki organizacyjne:

Podczas szkolen z zakresu programowania i obstugi robotéw wykorzystuje sie autorskie, profesjonalne stanowiska zrobotyzowane, w
sktad ktérych wchodzg trzy cele edukacyjne: FANUC LR Mate 200iD 4s z kontrolerem R-30iB Mate. Do dyspozycji uczestnikéw szkolenia
jest rowniez robot FANUC A-520i - przeznaczony do zastosowan zwigzanych z przenoszeniem i montazem.

W przypadku petnej grupy przy jednym robocie znajduja sie 3-4 osoby.

Niewielki robot o krétkim ramieniu zaprojektowany z myslg o ograniczonych przestrzeniach i kompaktowych maszynach, do przenoszenia
z duzg predkoscia obcigzen nieprzekraczajacych 4 kg.

Stacja zrobotyzowana wyposazona jest w:

e Oprogramowanie LR Handling Tool

e Kompaktowy sterownik Mate 30iB

¢ Panel z ekranem dotykowym (iPendant) dedykowany do aplikacji przenoszenia
e 20 wejsc¢ cyfrowych i 20 wyjsé cyfrowych w standardzie

Oprogramowanie szkoleniowe:



¢ Wykrywanie kolizji

¢ Kontrola szybkosci/pozycji DCS
e Wejscia/wyjscia bezpieczne DCS
e Optymalizacja ruchu

e Constant Path

¢ Przesuniecie trajektorii programu
e Wielozadaniowos¢

e Interfejs FTP

e Condition Monitor

¢ High Speed Skip

Harmonogram

Liczba przedmiotéw/zajec¢: 23

Przedmiot / temat

P d
zajet rowadzacy

1223
?zpieczer'\stwo
pracy z robotem -
ogo6lne zasady.
Bezpieczna
praca w trybie
recznym T1, T2
automatycznym.
Elementy
sktadowe
systemu robota.
Typy robotéw

Grzegorz Noga

Przerwa

obiadowa
. Grzegorz Noga
(wliczona w czas

trwania ustugi)

Opis
wybranych opcji
dostepnych w
menu
TeachPendant.
Reczne
przemieszczanie
robota osiami, Grzegorz Noga
liniowo i
reorintacja.
Wykrywanie
kolizji przez
robota. Pozycje
osobliwe -
Singularity

Data realizaciji
zajec

02-10-2024

02-10-2024

02-10-2024

Godzina
rozpoczecia

13:00

13:45

14:10

Godzina
zakonczenia

13:45

14:10

14:50

Liczba godzin

00:45

00:25

00:40



Przedmiot / temat
zajec

Podglad i

edycja sygnatéw
cyfrowych.
Regulacja
predkosci
poruszania
robotem w trybie
recznym.
Wyznaczanie
uktadu
wspétrzednych
narzedzia TCP

Przerwa

kawowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Diagram

obcigzalnosci
robota.Wyznacza
nie uktadu
wspétrzednych
stanowiska
Struktura
programu w
jezyku
robota.Dane
lokalne i
globalne.
Rejestry R[] oraz
PR [].Tworzenie
wiasnych
procedur i
programoéw

Metody
zapisu punktow
(osiowo / XYZ).
Instrukcje ruchu:
osiowo, liniowo,
tukiem.
Argumenty
instrukcji ruchu.
Korygowanie

pozycji

Sterowanie
wykonaniem
programu -
wykonanie ciagte
i krokowe.
Regulacja
predkosci
wykonania
programu

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

02-10-2024

02-10-2024

02-10-2024

02-10-2024

03-10-2024

Godzina
rozpoczecia

14:50

15:20

15:30

16:15

08:00

Godzina
zakonczenia

15:20

15:30

16:15

17:00

09:00

Liczba godzin

00:30

00:10

00:45

00:45

01:00



Przedmiot / temat

L, Prowadzacy
zajeé
Instrukcje
obstugi sygnatow Grzegorz Noga

cyfrowych

[FF%<) Przerwa
kawowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Grzegorz Noga

Instrukcje

warunkowe w Grzegorz Noga
prorgamie

6 Petle w

R Grzegorz Noga
programie

Przerwa

obiadowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Grzegorz Noga

Przesuniecie

wybranych

punktéw w

programie, w Grzegorz Noga
oparciu o uktad

wspétrzednych

stanowiska

(OFFSET)

Przerwa

kawowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Grzegorz Noga

D voiyw

zmiany uktadu

wspétrzednych

stanowiska lub Grzegorz Noga
TCP na

zachowanie

programu

Zapisywanie i
wczytywanie
programéw na
nosnikach
pamieci

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

03-10-2024

04-10-2024

Godzina
rozpoczecia

09:00

10:00

10:15

11:00

12:30

13:00

14:30

14:45

08:00

Godzina
zakonczenia

10:00

10:15

11:00

12:30

13:00

14:30

14:45

16:00

10:00

Liczba godzin

01:00

00:15

00:45

01:30

00:30

01:30

00:15

01:15

02:00



Przedmiot / temat

L, Prowadzacy
zajeé

Przerwa

kawowa
. Grzegorz Noga
(wliczona w czas

trwania ustugi)

Backup

Grzegorz Noga
robota

Przerwa

obiadowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Grzegorz Noga

Kalibracja

(mastering) Grzegorz Noga
robota

¥kl Przerwa
kawowa

. Grzegorz Noga
(wliczona w czas

trwania ustugi)

PEEFE) Walidacja -

Cennik

Cennik

Rodzaj ceny

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto
Koszt osobogodziny brutto

Koszt osobogodziny netto

Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1

121

Grzegorz Noga

Data realizacji Godzina
zajeé rozpoczecia
04-10-2024 10:00
04-10-2024 10:15
04-10-2024 12:00
04-10-2024 12:30
04-10-2024 14:30
04-10-2024 14:45

Cena

3 874,50 PLN

3 150,00 PLN

203,92 PLN

165,79 PLN

Godzina
zakonczenia

10:15

12:00

12:30

14:30

14:45

15:00

Liczba godzin

00:15

01:45

00:30

02:00

00:15

00:15



Specjalista z dziedziny Roboty przemystowe, dedykowany prowadzacy z zakresu Roboty

o przemystowe. W EMT-Systems posiada 5-letnie doswiadczenie w prowadzeniu zaje¢ dydaktycznych.
W ciggu ostatnich pieciu lat z zakresu Roboty przemystowe przeprowadzit nastepujaca liczbe
szkolen: ok. 137. Swoje doswiadczenie zawdziecza wspétpracy z wieloma zaktadami
przemystowymi w zakresie programowania robotéw przemystowych. Specjalizacja: Roboty
przemystowe. Wyksztatcenie: Wyzsze techniczne.

Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikow ustugi

Materiaty szkoleniowe kursu przekazywane sg kursantom w postaci skryptu z tematyki szkolenia. Kursanci otrzymuja réwniez materiaty
pismiennicze (notes, dtugopis).

Informacje dodatkowe

Przed zgloszeniem na ustuge prosimy o kontakt w celu potwierdzenia dostepnosci wolnych miejsc.

EMT-Systems Sp. z 0. 0. zastrzega sobie prawo do nieuruchomienia szkolenia w przypadku niewystarczajacej liczby zgtoszen (min. 6
uczestnikow). W tej sytuacji uczestnik zostanie poinformowany o najblizszym mozliwym do zrealizowania terminie.

Istnieje mozliwos¢é zwolnienia ustugi z podatku VAT na podstawie § 3 ust. 1 pkt. 14 rozporzadzenia Ministra Finanséw z dnia 20.12.2013r.
w sprawie zwolnien od podatku od towardw i ustug oraz warunkdw stosowania tych zwolnien (DZ.U.2013, poz. 1722 z pdzn. zm.), w
przypadku, gdy Przedsigbiorca/Uczestnik otrzyma dofinansowanie na poziomie co najmniej 70% ze srodkéw publicznych. Warunkiem
zwolnienia jest dostarczenie do firmy szkoleniowej stosownego oswiadczenia na co najmniej 1 dzier roboczy przed szkoleniem. W innej
sytuacji nalezy doliczy¢ podatek VAT w wysokosci 23%.

Adres

ul. Bojkowska 35A
44-100 Gliwice

woj. Slaskie

Siedziba Centrum Szkolen Inzynierskich, na ktdrg sktadajg sie biura, pracownie i laboratoria szkoleniowe - znajduje sie w
doskonatej lokalizacji, niedaleko zjazdu z A4 (zjazd Sos$nica). Szkolenia prowadzone sg w budynku nr 3 Cechownia przy
ulicy Bojkowskiej 35A na terenie kompleksu inwestycyjnego "Nowe Gliwice".

Udogodnienia w miejscu realizacji ustugi
o Klimatyzacja
o Wifi

e Laboratorium komputerowe

Kontakt

Agnieszka Franc

E-mail agnieszka.franc@emt-systems.pl



Telefon (+48) 501 322 109



