Mozliwos$¢ dofinansowania

Obstuga i programowanie robotéw
Kawasaki - kurs dla Integratorow

LOFXILOLW  Numer ustugi 2026/03/03/21656/3376168

ASTOR Sp. z 0.0. © Krakow
Kk KKKk 47/5 @ Ustuga szkoleniowa
38 ocen [ stacjonarna

®© 28:00h

£ 09.06.2026 do 12.06.2026

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

7 749,00 PLN brutto
6 300,00 PLN netto
276,75 PLN brutto/h
225,00 PLN netto/h
333,33 PLN cena rynkowa @

Szkolenie jest dedykowane dla Integratoréw zajmujgcych sie wdrazaniem

Grupa docelowa ustugi

Minimalna liczba uczestnikow 3
Maksymalna liczba uczestnikéw 6

Data zakonczenia rekrutacji 01-06-2026
Forma prowadzenia ustugi stacjonarna
Liczba godzin ustugi 28

robotow przemystowych Kawasaki.

Znak Jakosci Matopolskich Standardéw Ustug Edukacyjno-Szkoleniowych

Podstawa uzyskania wpisu do BUR

Cel

Cel edukacyjny

(MSUES) - wersja 2.0

Szkolenie umozliwia uczestnikom zdobycie informacji i umiejetnosci potrzebnych do projektowania i programowania
stanowisk zrobotyzowanych opartych o roboty przemystowe Kawasaki, w tym informacji zwigzanych z praca z

dokumentacjg, montazem mechanicznym, elektrycznym oraz komunikacyjnym

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiaggniecia i Metody walidacji



Efekty uczenia sie

Uczestnik rozréznia podstawowe
dokumentacja techniczne dla robotéw
Kawasaki i charakteryzuje poruszane w
nich zagadnienia

Uczestnik rozréznia podstawowe
aspekty bezpieczenstwa
wykorzystywane w pracy z robotami
Kawasaki

Uczestnik rozréznia podstawowe
funkcje i przyciski dostepne na
programatorze recznym (teach
pendancie) robotéw Kawasaki

Uczestnik rozréznia podstawowe serie
ramion oraz kontroleréw robotéw
Kawasaki oraz definiuje ich
podstawowe cechy

Uczestnik rozréznia podstawowe
aspekty wykorzystywane przy montazu
mechanicznym oraz elektrycznym
robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
komunikacji stosowane w robotach
Kawasaki i rozr6znia wykorzystywane
do tego funkcje dostepne naich
programatorze recznym (teach
pendancie)

Uczestnik rozréznia podstawowe uktady
wspotrzednych wykorzystywane do
poruszania robotami Kawasaki

Uczestnik rozréznia podstawowe
funkcje programatora recznego (teach
pendanta) Kawasaki wykorzystywane
do programowania blokowo-
hybrydowego

Uczestnik charakteryzuje podstawowe
zagadnienia i funkcje zwigzane z
programowaniem tekstowym robotéw
Kawasaki

Kryteria weryfikacji

Uczestnik charakteryzuje dokumentacje
w ktérych powinny znajdowac sig opisy
zagadnien poruszanych w dalszej
czesci szkolenia

Uczestnik pracuje na stanowiskach
edukacyjnych wyposazonych w roboty
Kawasaki i rozréznia dostepne na tych
stanowiskach elementy bezpieczenstwa

Uczestnik samodzielnie wykonuje w
ramach szkolenia zadanie praktyczne z
podstawowych narzedzi programatora
recznego (teach pendanta) na robocie
szkoleniowym Kawasaki

Uczestnik rozréznia i wykorzystuje
podstawowe cechy robotéw Kawasaki
wykorzystywanych w ramach dalszej
czesci szkolenia

Uczestnik rozréznia podstawowe
elementy wykorzystywane w montazu
mechanicznym i elektrycznym robotéw
Kawasaki wykorzystywanych w ramach
szkolenia

Uczestnik samodzielnie wykonuje w
ramach szkolenia zadanie praktyczne z
obstugi sygnatéw na robocie
szkoleniowym Kawasaki

Uczestnik samodzielnie testuje
poruszanie robotem przy pomocy
podstawowych uktadéw wspétrzednych
na robocie szkoleniowym Kawasaki

Uczestnik samodzielnie realizuje
zadania z programowania blokowo-
hybrydowego na robocie szkoleniowym
Kawasaki

Uczestnik samodzielnie testuje
dziatanie aplikacji terminalowej KIDE na
komputerze szkoleniowym (stuzacej do
programowania tekstowego),
wykorzystujac jg do potaczenia sie z
robotem szkoleniowym Kawasaki

Metoda walidacji

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie



Efekty uczenia sie

Uczestnik definiuje kolejne elementy
programu tekstowego napisanego w
jezyku AS language dla robotéw
Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
tworzenia zmiennych pozycji,
zmiennych liczbowych, zmiennych
tekstowych, w tym réwniez zmiennych
tablicowych dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
tworzenia i obstugi podprograméw z
parametrami dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
tworzenia i obstugi programéw
réwnolegtych PC dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
tworzenia i obstugi elementéw Interface
Panelu dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje sposoby
tworzenia i obstugi uktadéw lokalnych
dla robotéw Kawasaki

Uczestnik rozréznia podstawowe
funkcje bezpieczenstwa
wykorzystywane w systemie cubic-s dla
robotéw Kawasaki

Kryteria weryfikacji

Uczestnik samodzielnie pisze prosty
tekstowy program ruchu w jezyku AS
language w aplikac;ji KIDE na
komputerze szkoleniowym, a nastepnie
wysyta ten program do robota
szkoleniowego Kawasaki i testuje jego
dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisany program w jezyku AS
language o definicje zmiennych pozycji,
zmiennych liczbowych, zmiennych
tekstowych, w tym réwniez zmiennych
tablicowych, a nastepnie wysyta ten
program do robota szkoleniowego
Kawasaki i testuje jego dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisany program w jezyku AS
language o podprogramy z
parametrami, a nastepnie wysyta catos¢
projektu aplikacji do robota
szkoleniowego Kawasaki i testuje jej
dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o programy réwnolegte PC, a
nastepnie wysyta catos¢ projektu
aplikacji do robota szkoleniowego
Kawasaki i testuje jej dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o Interface Panel, a nastepnie
wysyta catos¢ projektu aplikacji do
robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jej dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o definicje uktadu lokalnego, a
nastepnie wysyla catos¢ projektu
aplikacji do robota szkoleniowego
Kawasaki i testuje jej dziatanie.

Uczestnik samodzielnie testuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language na robocie szkoleniowym
Kawasaki z uwzglednieniem dziatania
podstawowych funkcji bezpieczenstwa
systemu cubic-s.

Metoda walidacji

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie



Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

Uczestnik samodzielnie testuje
napisang aplikacje w jezyku AS
Uczestnik rozréznia podstawowe opcje language na robocie szkoleniowym Test teoretyczny z wynikiem
wykorzystywane w robotach Kawasaki Kawasaki z uwzglednieniem dziatania generowanym automatycznie
podstawowych opcji wykorzystywanych
w robotach Kawasaki.

Kwalifikacje

Kompetencje

Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.

Warunki uznania kompetenciji

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 zapewniajgcych rozdzielenie proceséw ksztatcenia i
szkolenia od walidacji?

TAK

Program

¢ Dokumentacja techniczna

¢ Bezpieczenstwo podczas obstugi robotéw Kawasaki

¢ Obstuga programatora recznego

¢ Klasyfikacja robotéw oraz kontroleréw

e Montaz mechaniczny oraz podtgczenie elektryczne

¢ Obstuga komunikacji (Wejscia, Wyjscia, Software Ethernet/Ip)

e Uktady wspdtrzednych oraz poruszanie robotem

e Programowanie blokowo — hybrydowe

e Wstep do programowania tekstowego oraz obstugi oprogramowania KIDE

¢ Realizacja zadanej trajektorii ruchu robota

e Metody tworzenia zmiennych liczbowych, tekstowych oraz pozyciji

e Parametryzacja programow, obstuga petli, logiki, instrukcji warunkowych, sygnatéw oraz komunikacji przemystowej w protokole
Software Ethernet/IP

e Tworzenie i obstuga podprogramoéw z parametrami

e Obstuga przerwan

e Tworzenie i obstuga watkéw rownolegtych — programy PC

e Tworzenie i obstuga uktadéw lokalnych

e Omowienie dodatkowych zaawansowanych zagadnien programistycznych (np. obstuga wirtualnego Interface Panelu, mechanizmu
working space,...)

e Omowienie systemu Cubic-S

e Omowienie opcji do robotéw Kawasaki



Szkolenie jest dedykowane dla Integratoréw zajmujacych sie wdrazaniem robotéw przemystowych Kawasaki

Szkolenie odbywa sie w grupie maksymalnie 6 osobowe;j.

Szkolenie realizowane jest w godzinach zegarowych.

Harmonogram

Liczba pozycji harmonogramu: 19

Przedmiot / temat

Dokumentacja
techniczna

Bezpieczenstwo
podczas obstugi
robotéw
Kawasaki

Obstuga

programatora
recznego

Klasyfikacja
robotéw oraz
kontroleréw

Montaz

mechaniczny
oraz poditaczenie
elektryczne

Obstuga

komunikaciji
(Wejscia,
Wyijscia,
Software
Ethernet/Ip)

Uktady
wspétrzednych
oraz poruszanie
robotem

Programowanie
blokowo -
hybrydowe

Prowadzacy

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Data realizacji
zajeé

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

09-06-2026

10-06-2026

10-06-2026

Godzina
rozpoczecia

09:00

10:00

11:00

12:00

13:00

14:00

09:00

11:00

Godzina
zakonczenia

10:00

11:00

12:00

13:00

14:00

16:00

11:00

14:00

Liczba godzin

01:00

01:00

01:00

01:00

01:00

02:00

02:00

03:00



Przedmiot / temat

Wstep do

programowania
tekstowego oraz
obstugi
oprogramowania
KIDE

Realizacja

zadanej
trajektorii ruchu
robota

Metody

tworzenia
zmiennych
liczbowych,
tekstowych oraz
pozycji

Parametryzacja
programow,
obstuga petli,
logiki, instrukcji
warunkowych,
sygnatéw oraz
komunikacji
przemystowej w
protokole
Software
Ethernet/IP

Tworzenie

i obstuga
podprograméw z
parametrami

Obstuga

przerwan

Tworzenie

i obstuga watkow
réwnolegtych -
programy PC

Tworzenie

i obstuga
uktadéw
lokalnych

Prowadzacy

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Tomasz Kacper
Fuchs

Data realizacji
zajeé

10-06-2026

11-06-2026

11-06-2026

11-06-2026

11-06-2026

11-06-2026

12-06-2026

12-06-2026

Godzina
rozpoczecia

14:00

09:00

10:00

11:00

12:00

14:00

09:00

10:00

Godzina
zakonczenia

16:00

10:00

11:00

12:00

14:00

16:00

10:00

11:00

Liczba godzin

02:00

01:00

01:00

01:00

02:00

02:00

01:00

01:00



. Data realizacji Godzina Godzina . .
Przedmiot / temat Prowadzacy L X , i Liczba godzin
zajeé rozpoczecia zakonczenia

Oméwienie
dodatkowych
zaawansowanyc
h zagadnien
. Tomasz Kacper
programistyczny Fuchs 12-06-2026 11:00 12:00 01:00
ch (np. obstuga
wirtualnego
Interface Panelu,
mechanizmu
working space,...)

. . Tomasz Kacper
Oméwienie Fuchs 12-06-2026 12:00 14:00 02:00
systemu Cubic-S
Oméowienie opcji Tomasz Kacper
) 12-06-2026 14:00 16:00 02:00
do robotéw Fuchs
Kawasaki
Cennik

Rodzaj ceny Cena

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto 7 749,00 PLN

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 6 300,00 PLN

Koszt osobogodziny brutto 276,75 PLN

Koszt osobogodziny netto 225,00 PLN

Prowadzgcy

Liczba prowadzacych: 1

121

o Tomasz Kacper Fuchs

‘ ' Certyfikowany trener Akademii ASTOR w zakresie Obstugi i Programowania Robotéw
Przemystowych Kawasaki.



Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikow ustugi

Kazdy uczestnik szkolenia otrzymuje podrecznik w wersji papierowej.

Adres

ul. Feliksa Wrobela 3
30-798 Krakow
woj. matopolskie

Udogodnienia w miejscu realizacji ustugi
e Klimatyzacja
o Wil
e Laboratorium komputerowe

e Parking

Kontakt

ﬁ E-mail iwona.szetela@astor.com.pl

Telefon (+48) 124 286 303

IWONA SZETELA



