Mozliwo$¢ dofinansowania

Szkolenie: Programowanie robotow 4 323,45 PLN brutto
EMT przemystowych ABB — poziom 2 (RA2) 351500 PLN netto
1l
Sty Numer ustugi 2024/12/24/5274/2476804 227,55 PLN brutto/h
CENTRUM SZKOLEN IN2YNIERSKICH 185,00 PLN netto/h

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

odpowiedzialnosciag (© 19h
& A A B 14.05.2025 do 16.05.2025

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

Sposoéb dofinansowania wsparcie dla oséb indywidualnych

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

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

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikow projektu "Opolskie
Grupa docelowa ustugi Ksztatcenie Ustawiczne".

Ustuga adresowana réwniez dla Uczestnikéw Projektu "Kierunek —

Rozwgj".

Ustuga réwniez adresowana dla Uczestnikéw Projektu MP i/lub dla
Uczestnikéw Projektu NSE.

Wymagania wstepne: Wymagane ukoriczenie szkolenia RAT:
Programowanie robotéw przemystowych ABB — poziom 1 lub wiedza z
tego zakresu

Minimalna liczba uczestnikow 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 zaawansowane przygotowujgce do samodzielnej pracy z robotem przemystowym ABB. Ustuga przygotowuje
do samodzielnego analizowania istniejgcego programu i wykonania w nim modyfikacji, tworzenia programéw z
dynamiczng zmiang pozyciji realizowanego procesu z wykorzystaniem w pracy proceséw dziatajgcych w tle.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidacji
omawia mozliwosci sterowania i Test teoretyczny z wynikiem
obstugi robota ABB generowanym automatycznie
analizuje istniejacy program i wykonuje Test teoretyczny z wynikiem
w nim modyfikacje generowanym automatycznie

tworzy programy z dynamiczng zmiang Test teoretyczny z wynikiem

Programuje i konfiguruje roboty pozyciji realizowanego procesu, w tym .
L L. . generowanym automatycznie
przemystowe ABB na poziomie zagadnienia paletyzacji
zaawansowanym
realizuje interakcje z uzytkownikiem Test teoretyczny z wynikiem
przy pomocy TeachPendanta generowanym automatycznie

samodzielnie i odpowiedzialnie

podchodzi do pracy z robotem Test teoretyczny z wynikiem
przemystowym, przestrzegajac zasad generowanym automatycznie
bezpieczenstwa

Kwalifikacje

Kompetencje

Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.

Warunki uznania kompetencji
Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajgcy uzyskanie kompetencji zawiera opis efektéw uczenia sie?
Tak, opis efektow 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 zapewniajgcych rozdzielenie proceséw ksztatcenia i
szkolenia od walidacji?

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

Program

Niniejsze szkolenie ma na celu kompleksowe wsparcie 0séb dorostych, ktére z wtasnej inicjatywy planujg podnies¢ swoje
umiejetnosci/kompetencje, umozliwiajace rozwoj w kierunku umiejetnosci zawodowych, niezbednych do podjecia pracy w sektorze
zielonej gospodarki, ponadto niezbednych z punktu widzenia regionalnych/lokalnych specjalizacji dla Slaska (RIS, PRT) przyktadowo
zbranzy 7.1 Automatyka przemystowa, zautomatyzowane linie produkcyjne i 7.2 Sensory i roboty.

Walidacja:

Wybrana metoda walidacji szkolenia: ,Test teoretyczny z wynikiem generowanym automatycznie”, dla ktérej nie jest wymagane
wprowadzenie osoby walidujgcej ustuge w sekcji os6b prowadzacych. Uczestnik szkolenia wypetnia test pod koniec szkolenia w aplikacji
dostepnej na komputerze w sali szkoleniowej EMT-Systems.

Zakres tematyczny

Program ustugi obejmuje 19 godzin dydaktycznych (1 godzina dydaktyczna to 45 min) = 19 godzin zegarowych, w tym 8 przerw, ktére
tacznie trwajg 4 godziny i 45 minut. Przerwy nie wliczajg sie w czas trwania ustugi szkoleniowe;j.

Dzien 1: 4 godziny dydaktyczne (4 godziny zegarowe, w tym 1 godzina to taczny czas 2 przerw),

Dzien 2: 8 godzin dydaktycznych (8 godzin zegarowych, w tym 2 godziny to tgczny czas 3 przerw),

Dzien 3: 7 godzin dydaktycznych (7 godzin zegarowych, w tym 1 godzina i 45 minut to tgczny czas 3 przerw).
Program szkolenia:

1. Samodzielne przygotowanie danych do pracy, w tym: obstuga TeachPendanta, sterowanie robotem w trybie recznym TT1,
Dzi wyznaczanie TCP, uktadu stacji (Wobj), wykorzystanie podstawowych instrukcji ruchu (MoveJ/Movel), obstuga sygnatow wejsc¢ /
wyjs¢ (instrukcje SET/RESET)

:n 2. Automatyczne wyznaczanie obcigzenia chwytaka (tool) oraz przenoszonego detalu (payload) Wykorzystanie tych danych w
programie
1. Wstep do RobotStudio pod katem edycji programéw
Dzi 2. Realizacja zadanego procesu z przesunieciem
en 3 Wyszukiwanie pozycji — instrukcja SearchL
2 4. Obstuga btedéw systemowych
1. Obstuga stref robota — WorldZones
2. Zdarzenia systemowe (Events)
Dzi 3 Edycja i tworzenie sygnatoéw wejs¢ / wyjs¢ (sygnaty grupowe)
en & Obstuga przerwan systemowych
3 5. Praca ze statycznym TCP i ruchomym WODbj.
6. Obstuga zadan w tle (multitasking)
7. Walidacja

: Wymagane ukonczenie szkolenia RA1: Programowanie robotow przemystowych ABB — poziom 1 lub wiedza z tego zakresu.

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. W czasie zaje¢ praktycznych przy robotach przemystowych
uczestnicy szkolenia zostang podzieleni na grupy dwuosobowe (w zaleznosci od liczby uczestnikéw). Do dyspozycji kursantéw podczas
szkolenia pozostaje 5 robotéw przemystowych marki ABB:

¢ Robota ABB IRB120 z kontrolerem IRC5



Najmniejszy uniwersalny robot przemystowy ABB wazacy 25 kg, moze manipulowac 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, systemy: Motion Supervision, SoftMove, World Zones, Path
Recovery, Multitasking, Flexpendant Interface, PC Interface.

e Robota 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 pneumatyczng, sterownik logiczny PLC
S7 - 1200 z dodatkowym modutem 1/0 16 wejs¢ / 15 wyj$¢, karte DeviceNet Master / Slave, systemy: Motion Supervision, World Zones,
Path Recovery, Multitasking, Flexpendant Interface, PC Interface, Integrated Vision.

¢ Robota ABB IRB2400 z kontrolerem IRC5

Do dyspozycji Kursantéw oddajemy réwniez 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 IRC5. 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.

Harmonogram

Liczba przedmiotow/zajeé: 20

Przedmiot / temat Data realizacji Godzina Godzina

L. Prowadzacy . . ) . Liczba godzin
zajeé zajec rozpoczecia zakoriczenia

Samodz.

przygot. danych
do pracy, w tym:
obs.
TeachPendanta,
sterow. robotem
w tr. reczn. T1, Grzegorz Noga 14-05-2025 13:00 13:30 00:30
wyzn. TCP, ukt.
stacji (Wobj),
wykorzyst. podst.
instr. ruchu
(MoveJ/Movel),
obs. sygnat. w/w

Przerwa

, Grzegorz Noga 14-05-2025 13:30 14:15 00:45
obiadowa



Przedmiot / temat

zajec

Automatyczne
wyznaczanie
obcigzenia
chwytaka (tool)
oraz
przenoszonego
detalu (payload)
Wykorzystanie
tych danych w
programie

won) Przerwa
kawowa

Automatyczne
wyznaczanie
obcigzenia
chwytaka (tool)
oraz
przenoszonego
detalu (payload)
Wykorzystanie
tych danych w
programie c.d.

Wstep do

RobotStudio pod
katem edyciji
programéw

Przerwa

kawowa

Realizacja

zadanego
procesu z
przesunieciem

Przerwa

obiadowa

Wyszukiwanie
pozycji -
instrukcja
SearchL

EEREFL) Przerwa
kawowa

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

14-05-2025

14-05-2025

14-05-2025

15-05-2025

15-05-2025

15-05-2025

15-05-2025

15-05-2025

15-05-2025

Godzina
rozpoczecia

14:15

15:15

15:30

08:00

09:30

10:00

11:30

12:30

14:00

Godzina
zakonczenia

15:15

15:30

17:00

09:30

10:00

11:30

12:30

14:00

14:30

Liczba godzin

01:00

00:15

01:30

01:30

00:30

01:30

01:00

01:30

00:30



Przedmiot / temat
zajec

Obstuga

btedow
systemowych

[EE%Y) Obstuga
stref robota -
WorldZones.
Zdarzenia
systemowe
(Events)

Przerwa

kawowa

Edycja i

tworzenie
sygnatoéw wejsé /
wyjé¢é (sygnaty
grupowe)

Przerwa

obiadowa

Obstuga

przerwan
systemowych.
Praca ze
statycznym TCP i
ruchomym WODb;j.

POl Przerwa
kawowa

Obstuga

zadan w tle
(multitasking)

Walidacja

Cennik

Cennik

Rodzaj ceny

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

Godzina
rozpoczecia

15-05-2025 14:30
16-05-2025 08:00
16-05-2025 09:30
16-05-2025 10:00
16-05-2025 11:30
16-05-2025 12:30
16-05-2025 14:00
16-05-2025 14:15
16-05-2025 14:45

Cena

4 323,45 PLN

3 515,00 PLN

Godzina
zakonczenia

16:00

09:30

10:00

11:30

12:30

14:00

14:15

14:45

15:00

Liczba godzin

01:30

01:30

00:30

01:30

01:00

01:30

00:15

00:30

00:15



Koszt osobogodziny brutto 227,55 PLN

Koszt osobogodziny netto 185,00 PLN

Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1

121

0 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 zawdzigcza 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¢ 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 Przedsigbiorca/Uczestnik otrzyma dofinansowanie na poziomie co najmniej 70% ze srodkéw publicznych. Warunkiem
zwolnienia jest dostarczenie do firmy szkoleniowej stosownego o$wiadczenia na co najmniej 1 dzier roboczy przed szkoleniem. W innej
sytuacji nalezy doliczy¢ podatek VAT w wysokosci 23%.

Zostata podpisana umowa z WUP Krakéw i WUP Torun.

Adres

ul. Bojkowska 35A
44-100 Gliwice

woj. Slaskie

Siedziba Centrum Szkolen Inzynierskich, na ktorg sktadajg sie biura, pracownie i laboratoria szkoleniowe - znajduje sie w
doskonatej lokalizacji, niedaleko zjazdu z A4 (zjazd Sosnica). 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 Wi

e Laboratorium komputerowe

Kontakt

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

Telefon (+48) 501 322 109

Agnieszka Franc



