Mozliwo$¢ dofinansowania

Szkolenie: Programowanie robotow 4 059,00 PLN brutto
EMT przemystowych ABB — poziom 1 (RA1) 3300,00 PLN netto
1l
Sty Numer ustugi 2024/07/29/5274/2240730 213,63 PLN brutto/h
CENTRUM SZKOLEN! IN2YNIERSKICH 173,68 PLN netto/h

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

odpowiedzialnosciag (© 19h
& A A B 11.09.2024 do 13.09.2024

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,

3. Wszystkich zainteresowanych pozyskaniem i poszerzeniem wiedzy z
ww. tematyki.

Grupa docelowa ustugi 4. 0s6b posiadajgcych ogding wiedze techniczna, zatrudnionych w
zaktadach w branzy motoryzacyjnej w dziatach produkcyjnych i wykonujg
podstawowe czynnosci z zakresu naprawy maszyn i urzadzen oraz
operatoréw maszyn.

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikéw projektu "Opolskie
Ksztatcenie Ustawiczne".

Wymagania wstepne: Ogdlna wiedza techniczna

Minimalna liczba uczestnikéw 6
Maksymalna liczba uczestnikow 10
Forma prowadzenia ustugi stacjonarna

Liczba godzin ustugi 19



Certyfikat systemu zarzgdzania jakos$cig wg. ISO 9001:2015 (PN-EN 1SO

Podstawa uzyskania wpisu do BUR
y P 9001:2015) - w zakresie ustug szkoleniowych

Cel

Cel edukacyjny

Szkolenie podstawowe przygotowujgce uczestnikow do pracy operatora i programisty robotéw przemystowych ABB.
Ustuga przygotowuje do samodzielnego uruchomienia i konfiguracji stanowiska zrobotyzowanego, a takze
programowania on-line w podstawowym zakresie.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

wymienia i opisuje zasady
bezpieczeristwa stosowane w pracy z Test teoretyczny
robotami przemystowymi

wymienia i opisuje elementy sktadowe
stanowisk zrobotyzowanych i robotéw Test teoretyczny
przemystowych ABB

wymienia i opisuje zasady
programowania robotéw Test teoretyczny
przemystowych

korzysta z podstawowych instrukc;ji Test teoretyczny
jezyka programowania RAPID

Obstuguje i programuje roboty
przemystowe ABB z wykorzystaniem
zasad bezpieczenstwa stosowanych w
pracy z robotami

uruchamia i odpowiednio zabezpiecza
robota oraz konfiguruje podstawowe Test teoretyczny
parametry pracy robota ABB

definiuje i okresla wtasciwe potozenie
wybranych uktadéw wspoétrzednych w Test teoretyczny
stanowisku zrobotyzowanym

pisze proste aplikacje serwisowe oraz

Test teoretyczn
wykonawcze na robocie ABB yezny

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

analizuje przyczyny probleméw
technicznych, szuka sposobdw ich Test teoretyczny
rozwigzania pracujac w zespole



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 weryfikac;ji?

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

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

Tak, certyfikat potwierdza rozdzielenie proceséw ksztatcenia i szkolenia od walidaciji.

Program

Program szkolenia:
Szkolenie trwa 19 godzin zegarowych. Przerwy wliczaja sie w czas trwania ustugi szkoleniowej.

. Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogélne zasady
. Bezpieczna praca w trybie recznym

. Bezpieczna praca w trybie automatycznym
Zasady bezpieczenstwa podczas programowania
. Elementy sktadowe systemu robota

. Typy robotéw

. Diagram obcigzalnosci robota

. Budowa mechaniczna robota

. Budowa szafy robota

. TeachPendant (FlexPendant) - konsola operatora
. Obstuga konsoli

. Podstawowe funkcje konsoli

. Dostosowanie konsoli do wtasnych preferencji

. Opis wybranych opcji dostepnych w menu konsoli
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Dzien 1
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. Definiowanie przyciskéw uzytkownika
. Obstuga joysticka
. Przemieszczanie robota osiami
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. Przemieszczanie robota liniowo i reorientacja

. Pozycje nieoznaczone

. Wyznaczanie uktadu wspotrzednych narzedzia TCP
. Wyznaczanie WorkObj

. Wyznaczanie ciezaru narzedzia i detalu

. Sprawdzanie TCP
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. Opis programowania robotéw przemystowych
. Struktura programu w jezyku RAPID

. Deklaracja i zasieg danych programu

. Tworzenie wtasnych procedur i funkcji

. Typy punktéw ruchu

. Instrukcje ruchu osiami

. Instrukcje ruchu liniowego

. Instrukcje ruchu po tuku okregu

. Parametryzowanie instrukcji ruchu

. Korygowanie pozycji

Dzien 2
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. Przesuniecie pozycji w programie wzgledem TCP i WObj.
. Operacje logiczne zawarte w programie

. Sterowanie wykonaniem programu

. Skoki, odwotania w programie

. Modyfikacja programéw

. Testowanie wprowadzonych zmian

. tadowanie i zapisywanie modutéw i programoéw

. Programowa obstuga sygnatéw robota

. Uktad wejs$¢ i wyjs¢ robota

. Podglad wyjs$¢ wejs¢, zmiennych, numerycznych

. Kalibracja robota przy uzyciu znacznikéw pozycji 0
. Backup robota

. Walidacja

Dzien 3

o N O gk WON =

S U
W N = O O

Warunki organizacyjne:

Szkolenia prowadzone sg w Laboratoriach Centrum Szkolen Inzynierskich EMT-Systems wyposazonych w rzutnik multimedialny i tablice
suchoscieralng, laptopy dla uczestnikdw kursu oraz prowadzacego. Do dyspozycji kursantéw oddajemy roboty przemystowe marki ABB:

e Robota ABB IRB120 z kontrolerem IRC5
e Robota ABB IRB1200 z kontrolerem IRC5 compact Il generacji wraz z panelem sterowniczym.
e Robota ABB IRB2400 z kontrolerem IRC5

Uczestnicy szkolenia zostang podzieleni na 5 sekcji, poniewaz do dyspozycji kursantéw jest przeznaczonych pig¢ niezaleznych stanowisk
w laboratorium szkoleniowym. W przypadku osiggniecia petnej grupy uczestnikéw szkolenia przy jednym stanowisku beda znajdowaly sie
2 osoby.

SZCZEGOLOWY OPIS STANOWISK:
¢ Robot ABB IRB120 z kontrolerem IRC5

Najmniejszy uniwersalny robot przemystowy ABB wazacy 25 kg, moze manipulowa¢ tadunkami o masie do 3 kg (a nawet do 4 kg, jezeli
nadgarstek pracuje jedynie w pionie), przy zasiegach do 580mm. IRB120 to tanie i niezawodne rozwigzanie zapewniajgce wysoki wzrost
efektywnosci produkcji przy niewielkich naktadach finansowych.

Stacja zrobotyzowana wyposazona jest w:

¢ zadajniki sygnatéw cyfrowych 1/0,

¢ karte DeviceNet Master/Slave,

¢ modut komunikacyjny PROFINET IO Slave,

e systemy: Motion Supervision, SoftMove, World Zones, Path Recovery, Multitasking, Flexpendant Interface, PC Interface.

¢ Robot ABB IRB1200 z kontrolerem IRC5 compact Il generacji wraz z panelem sterowniczym

Robot przemystowy o udzwigu do 5 kg oraz zasiegu 900 mm, do zadan przenoszenia / przetadunku oraz obstugi maszyn. tatwy do
wdrozenia i uzytkowania, o kompaktowej konstrukcji, skréconym czasie cyklu oraz o duzym zasiegu pracy.

Stacja zrobotyzowana wyposazona jest w:

¢ panel przyciskowy 15",
¢ panel operatorski HMI Siemens,



¢ niezalezng instalacje pneumatyczna,

e sterownik logiczny PLC S7 - 1200 z dodatkowym modutem 1/0 16 wejsé / 15 wyjs¢,

e karte DeviceNet Master / Slave,

¢ systemy: Motion Supervision, World Zones, Path Recovery, Multitasking, Flexpendant Interface, PC Interface, Integrated Vision.

¢ Robot ABB IRB2400 z kontrolerem IRC5

Do dyspozycji Kursantow oddajemy rowniez uniwersalnego robota ABB IRB2400. W procesach przemystowych wykorzystywany jest
najczesciej do spawania tukowego, ciecia, gratowania, odlewania ci$nieniowego, klejenia, uszczelniania, szlifowania, polerowania, obstugi

maszyn, przenoszenia i przetadunku. Zastosowano w nim najnowszy kontroler ABB IRCS5.

IRB 2400 daje ogromne mozliwosci robotyzacji proceséw technologicznych, w ktérych istotng kwestig jest utrzymanie wysokiej
wydajnosci procesu przy utrzymaniu powtarzalnosci pozycji 0.03 mm pomimo duzego dodatkowego obcigzenia. Robot moze tez

pracowac w niebezpiecznym $rodowisku dzieki klasie ochrony IP54.

Stacja zrobotyzowana wyposazona jest w:

¢ zadajniki sygnatéw cyfrowych 1/0,
¢ karte DeviceNet Master / Slave,
¢ modut komunikacyjny Profinet 10 Slave oraz Profibus,

¢ systemy: Motion Supervision, World Zones, Path Recovery, Multitasking, Flexpendant Interface, PC Interface, Integrated Vision.

Robot moze tez pracowaé w niebezpiecznym srodowisku dzieki klasie ochrony IP54.

Harmonogram

Liczba przedmiotow/zajeé: 19

Przedmiot / temat Data realizacji
) Prowadzacy o
zajec zajec

Bezpieczenstwo
pracy z robotem.
Praca w trybie
recznym i
automat. Zasady
bezpieczenstwa
programowania.
Elementy
sktadowe
systemu robota.
Typy robotéw.
Diagram
obcigzalnosci

Grzegorz Noga 11-09-2024

Przerwa

kawowa
Grzegorz Noga 11-09-2024

(wliczona w czas
trwania ustugi)

Godzina
rozpoczecia

13:00

13:45

Godzina

B . Liczba godzin
zakonczenia

13:45 00:45

14:00 00:15



Przedmiot / temat
zajec

Budowa

mechaniczna i
szafy robota.
TeachPendant-
konsola
operatorai jej
obstuga.
Podstawowe
funkcje konsoli.
Dostosowanie
konsoli do
wiasnych
preferencji.

Przerwa

obiadowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Opis opcji
W menu
konsoli.Definiow.
przyciskéw
uzytkownika.Obs
tuga
joysticka.Przemi
eszczanie robota
osiami, liniowo,
reorientacja.Pozy
cje
nieoznaczone.Wy
znaczanie ukt.
wsp6étrzednych
narzedzia TCP

Wyznaczanie
WorkObj.
Wyznaczanie
ciezaru narzedzia
i detalu.
Sprawdzanie
TCP.

24 Opis
@an or

programowania
robotéw
przemystowych.
Struktura
programu w
jezyku RAPID.
Deklaracja i
zasieg danych
programu.

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

11-09-2024

11-09-2024

11-09-2024

11-09-2024

12-09-2024

Godzina
rozpoczecia

14:00

14:30

15:00

16:00

08:00

Godzina
zakonczenia

14:30

15:00

16:00

17:00

10:45

Liczba godzin

00:30

00:30

01:00

01:00

02:45



Przedmiot / temat Data realizacji
iy Prowadzacy L,
zajeé zajeé

Przerwa

kawowa
(wliczona w czas Grzegorz Noga 12-09-2024

trwania ustugi)

Tworzenie

wiasnych

procedur i

funkgciji. Typy Grzegorz Noga 12-09-2024
punktéw ruchu.

Instrukcje ruchu

osiami.

Przerwa

obiadowa
(wliczona w czas Grzegorz Noga 12-09-2024

trwania ustugi)

Instrukcje

ruchu liniowego.

Instrukcje ruchu

po tuku okregu.

Parametryzowani Grzegorz Noga 12-09-2024
e instrukgji

ruchu.

Korygowanie

pozycji.

Przerwa

kawowa
(wliczona w czas Grzegorz Noga 12-09-2024

trwania ustugi)

Instrukcje

ruchu liniowego.

Instrukcje ruchu

po tuku okregu.

Parametryzowani Grzegorz Noga 12-09-2024
e instrukcji

ruchu.

Korygowanie

pozyciji.

Godzina
rozpoczecia

10:45

11:00

12:30

13:00

14:45

15:00

Godzina
zakonczenia

11:00

12:30

13:00

14:45

15:00

16:00

Liczba godzin

00:15

01:30

00:30

01:45

00:15

01:00



Przedmiot / temat
zajec

Przesuniecie
pozycji w
programie
wzgledem TCP i
WObj. Operacje
logiczne zawarte
w programie.
Sterowanie
wykonaniem
programu. Skoki,
odwotania w
programie.

Przerwa

kawowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Modyfikacja
programow. Test.
wprowadzonych
zmian.Ladowanie
i zapis. modutow
i
programéw.Progr
amowa obstuga
sygnatéw.Uktad
wejsé i wyjsé
robota.Podglad
wyj$é wejsé,
zmiennych,
numerycznych

Przerwa

obiadowa
(wliczona w czas
trwania ustugi)

Kalibracja

robota przy
uzyciu
znacznikéw
pozycji 0. Backup
robota.

Walidacja

Cennik

Cennik

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

13-09-2024

13-09-2024

13-09-2024

13-09-2024

13-09-2024

13-09-2024

Godzina
rozpoczecia

08:00

09:30

09:45

11:30

12:00

14:45

Godzina
zakonczenia

09:30

09:45

11:30

12:00

14:45

15:00

Liczba godzin

01:30

00:15

01:45

00:30

02:45

00:15



Rodzaj ceny Cena

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto 4 059,00 PLN
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 3300,00 PLN
Koszt osobogodziny brutto 213,63 PLN
Koszt osobogodziny netto 173,68 PLN

Prowadzgcy

Liczba prowadzacych: 1

1z1

O Grzegorz Noga

‘ ' Specjalista z dziedziny Roboty przemystowe, dedykowany prowadzacy z zakresu Roboty
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 wspotpracy 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 otrzymujg 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 niewystarczajgcej liczby zgtoszen (min. 6
uczestnikow). W tej sytuacji uczestnik zostanie poinformowany o najblizszym mozliwym do zrealizowania terminie.

Istnieje mozliwos¢ 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 warunkéw stosowania tych zwolnien (DZ.U.2013, poz. 1722 z p6zn. zm.), w
przypadku, gdy Przedsiebiorca/Uczestnik otrzyma dofinansowanie na poziomie co najmniej 70% ze $rodkéw 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

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

Telefon (+48) 501 322 109

Agnieszka Franc



