Mozliwos$¢ dofinansowania

Szkolenie: Programowanie robotow 4 300,08 PLN brutto
EMT przemystowych KUKA - poziom 1 (RK1) 3496,00 PLN  netto
1
S Numer ustugi 2025/12/15/5274/3213194 226,32 PLN brutto/h
CENTRUM SZKOLEN INZYNIERSKICH 184,00 PLN netto/h
EMT-SYSTEMS
Spotka z
ograniczong © Gliwice / stacjonarna

odpowiedzialnoscia & Ustuga szkoleniowa

Yokokokok 46/5  @© 19h
3008 ocen B 08.06.2026 do 10.06.2026

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

Szkolenie jest adresowane do:
1. Inzynierow,
2. Programistow robotow przemystowych,

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

Szkolenie jest rowniez skierowane dla kazdej osoby, ktéra chce uzyskaé
wiedze i umiejetnosci odpowiednie do tego, aby programowac roboty
przemystowe KUKA i rozwigzywaé ztozone problemy produkcyjne. W
kontekscie zielonej gospodarki, takie technologie wspierajg transformacije

Grupa docelowa ustugi w kierunku bardziej ekologicznych i zréwnowazonych proceséw
przemystowych.

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikéw projektu

¢ "Opolskie Ksztatcenie Ustawiczne",

¢ "Kierunek — Rozwdj",

e MP i/lub dla Uczestnikow Projektu NSE,
¢ Lubuskie Bony Rozwojowe.

Ustuga rozwojowa skierowana jest rowniez do uczestnikow innych
projektow.

Wymagania wstepne: Brak

Minimalna liczba uczestnikow 6
Maksymalna liczba uczestnikéw 10

Data zakornczenia rekrutacji 05-06-2026



Forma prowadzenia ustugi stacjonarna
Liczba godzin ustugi 19

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

P kani i BUR
odstawa uzyskania wpisu do BU 9001:2015) - w zakresie ustug szkoleniowych

Cel

Cel edukacyjny

Podstawowy kurs przygotowujacy uczestnikdw do samodzielnej pracy operatora i programisty robotéw przemystowych
KUKA. Ustuga przygotowuje do samodzielnego uruchomienia, programowania on-line w podstawowym zakresie oraz
tworzenia nowych i modyfikaciji istniejgcych programdw w oparciu o nowe technologie, co jest kluczowe dla zielonej
gospodarki.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiaggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia si¢ Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

definiuje podstawowe elementy

konstrukgji, opisuje dziatanie uktadu Test teoretyczny z wynikiem
robota KUKA i mozliwosci jego generowanym automatycznie
programowania on-line

Definiuje podstawowe zasady
programowania robotow
przemystowych KUKA na poziomie 1

tworzy i modyfikuje programy robota,
wykorzystuje instrukcje ruchu punkt-
punkt (PTP), liniowego (LIN) i po tuku
(CIRC), a takze parametryzuje je do
konkretnych zastosowan

Programuje robota przemystowego Test teoretyczny z wynikiem

KUKA za pomoca podstawowych metod generowanym automatycznie

uruchamia i bezpiecznie pracuje z

Wykazuje odpowiedzialnos¢ za robotem w trybie recznym i o
. . . . Test teoretyczny z wynikiem
podejmowane decyzje inzynierskie, automatycznym wykorzystujac panel .
) . . i generowanym automatycznie
wspotpracujac w zespole operatorski KCP do sterowania ruchem

manipulatora

Kwalifikacje
Kompetencje

Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.

Warunki uznania kompetencji

Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajacy uzyskanie kompetencji zawiera opis efektéw uczenia sig?

TAK



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

TAK

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

TAK

Program

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

Szkolenie: Programowanie robotéw przemystowych KUKA — poziom 1 (RK1) moze przyczyni¢ sie do rozwoju zielonych kompetencji
poprzez:

e Zwiekszenie efektywnosci energetycznej: Uczestnicy ucza sie, jak programowac roboty przemystowe w sposéb, ktéry optymalizuje
zuzycie energii. Dzieki zautomatyzowanym procesom produkcyjnym mozna zredukowac zuzycie energii, co jest kluczowe dla
zmniejszenia emisji gazéw cieplarnianych.

¢ Optymalizacja procesow produkcyjnych: Szkolenie umozliwia uczestnikom projektowanie i wdrazanie cykli produkcyjnych, ktére
wykorzystujg roboty do automatyzacji zadan. Taka automatyzacja pozwala na bardziej efektywne wykorzystanie zasobéw, co
przyczynia sie do redukcji odpadéw i minimalizacji negatywnego wptywu na $rodowisko.

¢ Wspieranie zrownowazonego rozwoju: Uczestnicy szkolenia uczg sie, jak stosowac¢ nowe technologie w sposéb, ktéry wspiera
zrébwnowazony rozwdj. Zrozumienie zasad dotyczacych ekologicznego projektowania i wdrazania rozwigzan technologicznych
pomaga w tworzeniu innowacyjnych procséw produkeyjnych, ktére sg zgodne z zasadami zielonej gospodarki.

* Rozwdj kompetencji w zakresie innowacji technologicznych: Szkolenie ktadzie nacisk na nowe technologie, takie jak robotyka i
automatyzacja. Uczestnicy uczg sie, jak wprowadza¢ innowacje w procesach produkcyjnych, co moze prowadzi¢ do tworzenia
nowych, ekologicznych rozwigzan, ktére zmniejszajg wptyw przemystu na srodowisko.

e Wspétpraca zespotowa: Uczestnicy szkolenia uczg sie pracowac w zespole, co jest istotne w kontekscie realizacji projektow
zwigzanych z zielonymi technologiami. Wspétpraca ta sprzyja wymianie wiedzy i doswiadczen, co z kolei prowadzi do wdrazania
lepszych praktyk w zakresie zréwnowazonego rozwoju.

¢ Kultura odpowiedzialnosci sSrodowiskowej: Szkolenie podkresla znaczenie $wiadomego doboru technologii i proceséw pracy, co
sprzyja rozwijaniu kultury odpowiedzialnosci za srodowisko wsrdd pracownikéw. Uczestnicy sg zachecani do myslenia o
dtugofalowym wptywie swoich decyzji na ekosystemy.

Zakres tematyczny

Program ustugi obejmuje 19 godzin dydaktycznych (1 godzina dydaktyczna to 45 min). Przerwy nie wliczajg sie w czas trwania ustugi
szkoleniowej.

Podziat na czes¢ teoretyczng i praktyczng dotyczy catego programu szkolenia: cze$é teoretyczna 5h, czes¢ praktyczna: 14h.
Dzien 1: 7 godzin dydaktycznych

Dzien 2: 8 godzin dydaktycznych

Dzien 3: 4 godziny dydaktyczne

Program szkolenia:



1. Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogdlne zasady
2. Bezpieczna praca w trybie recznym T1, T2 i automatycznym
3. Elementy sktadowe systemu robota
4. Typy robotéw
5. Reczne przemieszczanie robota osiowo, liniowo wg dostepnych uktadéw kartezjanskich, reorientacja
6. Regulacja predkos$ci poruszania robotem w trybie recznym, przemieszczanie w trybie inkrementalnym
7. Pozycja osobliwa - SINGULARITY

Dzieri 1 8. 0dczyt i wystawianie sygnatow cyfrowych. Reczne sterowanie chwytakiem

9. Obstuga przyciskéw uzytkownika na TeachPendancie

10. Wyznaczanie uktadéw wspotrzednych narzedzia. TCP proste i katowe

11. Wyznaczanie ciezaru narzedzia i detalu

12. Diagram obcigzalnosci robota - PAYLOAD DIAGRAM

13. Wyznaczanie uktadu wspotrzednych stanowiska

14. Okreslanie potozenia robota w postaci kartezjanskiej

. Pozycja HOME. Zasigg danych

. Wspotrzedne punktéw (osiowe / kartezjariskie)

. Podstawowe instrukcje ruchu: ruch osiowy / liniowy
. Parametry instrukcji ruchu

. Sterowanie wykonaniem programu - ciggte i krokowe

o g~ WN =

. Instrukcje obstugi sygnatéw cyfrowych
Dzien2 7 Regulacja predkosci wykonania programu
8. Korygowanie zapisanych pozycji w programach
9. Doktadno$¢ pozycjonowania robota w punktach programu i jej wptyw na zachowanie programu — parametr CONT
10. instrukcje ruchu po tuku
11. Tworzenie programow z wykorzystaniem istniejgcych procedur
12. Praca robota w trybie automatycznym

. Instrukcja warunkowe - IF. Sterowanie wykonaniem programu

. Petle warunkowa - WHILE

. Wptyw zmiany uktadu wspétrzednych stanowiska na zachowanie programu
. Zapisywanie programéw na nosnikach pamieci

Dzien3 2 Podglad i edycja programéw z poziomu komputera

. Ustawianie wykrywania kolizji przez robota

. Kalibracja (mastering) robota

. Tworzenie i przywracanie podstawowego backup robota

. Walidacja

O 0 N O g b~ WN =

Warunki niezbedne do osiagniecia celu ustugi:

brak

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 przypadku osiggniecia petnej grupy uczestnikéw szkolenia przy jednym stanowisku beda znajdowaty sie 2 osoby.
Do dyspozycji kursantéw oddano 5 robotéw produkcyjnych.

* 4 szt. KUKA KR6 R900 SIXX z serii KR AGILUS
¢ 1 szt. KUKA KR6 R700 SIXX z serii KR AGILUS

Robot KUKA KR6 R900 SIXX z serii KR AGILUS

Robot wyposazony jest w kontroler KRC4 Compact oraz panel sterujgcy SmartPad. Maty, lekki (52 kg) robot dzieki kompaktowym
wymiarom przeznaczony moze by¢ do wielu ré6znych zastosowan. Mozna go montowa¢ podtogowo, Sciennie lub sufitowo. Dzigki smuktej
konstrukcji robot KR 6 pracuje nawet na minimalnej przestrzeni. Funkcja Safe Robot utatwia efektywng wspétprace cztowieka z maszyna.
W zadaniach manipulowania, zwtaszcza typu Pick and Place, charakteryzuje sie wysoka predkoscig. Umozliwia ona bardzo dobre wyniki
przy minimalnych czasach cykli.

Robot KUKA R700 SIXX AGILUS KRC4

Rozwigzanie stosowane w procesach produkcji opierajacych sie o klejenie, pakowanie, spawanie, przenoszenie.



Po odbyciu Szkolenia: Programowanie robotéw przemystowych KUKA - poziom 1 (RK1), uczestnicy moga naby¢ umiejetnosci, ktére majg

bezposredni wptyw na rozwdj zielonych miejsc pracy i ochrone srodowiska. Oto przyktady zastosowania tych umiejetnosci w kontekscie
ekologii oraz zielonej gospodarki:

¢ Automatyzacja proceséw recyklingowych: Uczestnicy mogg wykorzystaé¢ umiejetnos$ci programowania robotéw do automatyzaciji linii
recyklingowych, co zwieksza efektywnos$¢ odzyskiwania materiatéw oraz minmalizuje odpady. Roboty moga by¢ programowane do
sortowania surowcoéw wtérnych, co przyspiesza proces i zwieksza jego doktadnosé.

e Zarzadzanie energiag w produkcji: Umiejetnos$¢ programowania robotéw przemystowych pozwala na optymalizacje zuzycia energii w
zaktadach produkcyjnych. Roboty moga by¢ zaprogramowane do pracy w czasie rzeczywistym, minimalizujac zuzycie energii podczas
procesow, co przyczynia sie do obnizenia emisji CO2.

¢ Optymalizacja taficucha dostaw: Uczestnicy szkolenia moga wykorzysta¢ swoje umiejetnosci do wdrazania robotyzacji w procesach
logstycznych, co przyczynia sie do zmniejszenia emisji zwigzanych z transportem. Zautomatyzowane magazyny i systemy
transportowe moga zredukowac czas i energie potrzebng do przemieszczania towaréw.

¢ Zielona produkcja w branzy budowlanej: Wykorzystanie robotéw w branzy budowlanej umozliwia automatyzacje proceséw
zwigzanych z recyklingiem materiatéw budowlanych i tworzeniem bardziej zréwnowazonych struktur. Roboty moga byé
wykorzystywane do precyzyjnego montazu elementéw z materiatéw odnawialnych

¢ Przemyst spozywczy: Automatyzacja proceséw produkcji zywnosci z wykorzystaniem robotéw przyczynia sie do efektywniejszego
zarzadzania zasobami, co moze prowadzi¢ do zmniejszenia odpadéw zywnosciowych. Uczestnicy moga projektowaé cykle
produkcyjne, ktére minimalizujg straty.

Walidacja:

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

Harmonogram

Liczba przedmiotow/zajeé: 28

Przedmiot / temat Data realizacji Godzina Godzina
Prowadzacy

" . . , . Liczba godzin
zajeé zajeé rozpoczecia zakonczenia

Bezpieczenstwo
pracy z robotem -
ogdlne zasady,

i Grzegorz Noga 08-06-2026 09:00 09:45 00:45
Bezpieczna
praca w trybie
recznym T1, T2

automatycznym

Przerwa

Grzegorz Noga 08-06-2026 09:45 10:15 00:30
kawowa

Elementy

sktadowe

systemu robota,

Typy robotéw,

Reczne

przemles%czanle Grzegorz Noga 08-06-2026 10:15 11:00 00:45
robota osiowo,

liniowo wg
dostepnych
uktadow
kartezjanskich,
reorientacja



Przedmiot / temat

. Prowadzacy
zajet

Regulacja

predkosci
poruszania
robotem w trybie
recznym,
przemieszczanie
w trybie
inkrementalnym

Grzegorz Noga

Przerwa

obiadowa Grzegorz Noga

Pozycja
osobliwa -
SINGULARITY,
Odczyt i
wystawianie
sygnatéw
cyfrowych.
Reczne
sterowanie
chwytakiem

Grzegorz Noga

Obstuga

przyciskéw

uzytkownika na

TeachPendancie,

Wyznaczanie Grzegorz Noga
uktadow

wspétrzednych

narzedzia. TCP

proste i katowe

Przerwa

Grzegorz Noga
kawowa 9 9

Wyznaczanie
ciezaru narzedzia
i detalu, Diagram
obcigzalnosci
robota -
PAYLOAD
DIAGRAM

Grzegorz Noga

Wyznaczanie

uktadu

wspétrzednych

stanowiska, Grzegorz Noga
Okreslanie

potozenia robota

w postaci

kartezjanskiej

Data realizacji
zajeé

08-06-2026

08-06-2026

08-06-2026

08-06-2026

08-06-2026

08-06-2026

08-06-2026

Godzina
rozpoczecia

11:00

11:45

12:45

13:30

14:15

14:30

15:15

Godzina
zakonczenia

11:45

12:45

13:30

14:15

14:30

15:15

16:00

Liczba godzin

00:45

01:00

00:45

00:45

00:15

00:45

00:45



Przedmiot / temat

. Prowadzacy
zajec

Pozycja

HOME. Zasieg
danych,
Wspéirzedne
punktéw (osiowe

Grzegorz Noga

/ kartezjariskie)

Podstawowe

instrukcje ruchu:

ruch osiowy / Grzegorz Noga
liniowy,

Parametry

instrukc;ji ruchu

Przerwa

Grzegorz Noga
kawowa 9 9

Sterowanie
wykonaniem
programu - ciggte
i krokowe,
Instrukcje

Grzegorz Noga

obstugi sygnatéw
cyfrowych

Regulacja
predkosci Grzegorz Noga
wykonania 9 9

programu

Przerwa

Grzegorz Noga
obiadowa g 9

Korygowanie

zapisanych Grzegorz Noga
pozycji w

programach

Doktadnos$é
pozycjonowania
robota w
punktach
programu i jej
wpltyw na
zachowanie

Grzegorz Noga

programu —
parametr CONT

Data realizacji
zajeé

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

Godzina
rozpoczecia

08:00

08:45

09:30

10:00

10:45

11:30

12:30

13:15

Godzina
zakonczenia

08:45

09:30

10:00

10:45

11:30

12:30

13:15

14:00

Liczba godzin

00:45

00:45

00:30

00:45

00:45

01:00

00:45

00:45



Przedmiot / temat

zajec

Przerwa

kawowa

Instrukcje

ruchu po tuku,
Tworzenie
programoéw z
wykorzystaniem
istniejacych
procedur

@Em Proca

robota w trybie
automatycznym

PP¥®r) Instrukcja

warunkowe - IF.
Sterowanie
wykonaniem
programu, Petle
warunkowa -
WHILE

Wptyw

zmiany uktadu
wspétrzednych
stanowiska na
zachowanie
programu,
Zapisywanie
programow na
nosnikach
pamieci

Przerwa

kawowa

Podglad i
edycja
programéw z
poziomu
komputera,
Ustawianie
wykrywania
kolizji przez
robota

Przerwa

obiadowa

Prowadzacy

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Grzegorz Noga

Data realizacji
zajeé

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

10-06-2026

10-06-2026

10-06-2026

10-06-2026

10-06-2026

Godzina
rozpoczecia

14:00

14:30

15:15

08:00

08:45

09:30

09:45

10:30

Godzina
zakonczenia

14:30

15:15

16:00

08:45

09:30

09:45

10:30

11:15

Liczba godzin

00:30

00:45

00:45

00:45

00:45

00:15

00:45

00:45



Przedmiot / temat

. Prowadzacy
zajec

Kalibracja

(mastering)

robota,

Tworzenie i Grzegorz Noga
przywracanie

podstawowego

backup robota

Walidacja

- test teoretyczny

z wynikiem Grzegorz Noga
generowanym

automatycznie

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

o Grzegorz Noga

Data realizacji Godzina Godzina . .
L, X , X Liczba godzin
zajeé rozpoczecia zakonczenia
10-06-2026 11:15 11:45 00:30
10-06-2026 11:45 12:00 00:15
Cena

4 300,08 PLN

3 496,00 PLN

226,32 PLN

184,00 PLN

‘ ' Specjalista z dziedziny Roboty przemystowe, dedykowany prowadzacy z zakresu Roboty

przemystowe. W EMT-Systems posiada 8-letnie doswiadczenie w prowadzeniu zaje¢ dydaktycznych.

W ciggu ostatnich pieciu lat z zakresu Roboty przemystowe przeprowadzit nastepujaca liczbe
szkolen: ok. 178. Swoje doswiadczenie zawdziecza wspotpracy z wieloma zaktadami
przemystowymi w zakresie programowania robotéw przemystowych. Specjalizacja: Roboty
przemystowe (Roboty przemystowe). Wyksztatcenie: mgr inz.



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).

Warunki uczestnictwa

Po dokonaniu zgtoszenia skontaktujemy sie w celu potwierdzenia mozliwosci uczestnictwa i podpisania umowy na realizacje szkolenia.

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).

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 warunkdw stosowania tych zwolnien (DZ.U.2013, poz. 1722 z pézn. 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%.

Zostata podpisana umowa z WUP Krakéw.
Zawarto umowe z WUP w Toruniu w ramach Projektu Kierunek — Rozwd;j.

Poczestunek kawowy i obiadowy nie jest wliczony w cene kursu.

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 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 Wii
e Laboratorium komputerowe

Kontakt

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

Telefon (+48) 501 322 109

AGNIESZKA FRANC






