Mozliwos$¢ dofinansowania

Szkolenie Dedykowane z programowania 8 917,50 PLN brutto
ﬁ robotéw FANUC 5 dni 7 250,00 PLN netto

Numer ustugi 2026/03/23/10338/3430271 198,17 PLN brutto/h
161,11 PLN netto/h

250,00 PLN cena rynkowa @

FANUC Polska Sp. z
0.0.

© wroctaw / stacjonarna

& Ustuga szkoleniowa

65 0cen £ 20.04.2026 do 24.04.2026

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

e operatorzy robotéw FANUC
e programisci robotéw FANUC
¢ integratorzy robotéw FANUC
* ustawiacze robotéw FANUC
Grupa docelowa ustugi ¢ inzynierowie procesdéw wykorzystujacych roboty FANUC
¢ osoby chcace sie przebranzowi¢
e operatorzy CNC
¢ technolodzy

Minimalna liczba uczestnikéw 4
Maksymalna liczba uczestnikow 8

Data zakonczenia rekrutacji 17-04-2026
Forma prowadzenia ustugi stacjonarna
Liczba godzin ustugi 45

Certyfikat systemu zarzgdzania jakoscig wg. ISO 9001:2015 (PN-EN 1SO

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

Cel

Cel edukacyjny

Ustuga przygotuje uczestnika do: umiejetnosci samodzielnego obstugiwania robotéw FANUC, biegtego poruszania sie po
interfejsie panelu robota oraz samodzielnego programowania robotéw FANUC z wykorzystaniem dostepnych w robotach
instrukcji programistycznych oraz narzedzi.



Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia si¢

Uczestnik obstuguje robota zgodnie z
zasadami bezpieczenstwa i uzywa
dostepnych narzedzi do zapewnienia
bezpieczenstwa.

Uczestnik obstuguje robota FANUC za
pomoca panelu Teach Pendant.

Uczestnik rozréznia dostepne uktady
wspotrzednych

Uczestnik tworzy uktady uzytkownika -
narzedziowy oraz lokalny.

Uczestnik rozréznia roézne interpolacje i
programuje swobodnie trajektorie
robota.

Uczestnik programuje podstawowa
logike w programie jak petle, wywotania
podprogramoéw czy instrukcje
warunkowe oraz swobodnie edytuje
istniejgce programy.

Uczestnik odczytuje pojawiajace sig na
robocie btedy.

Uczestnik tworzy kopie zapasowa
pamieci robota na zewnetrzny nosnik
danych.

Uczestnik programuje samodzielnie
makro programy.

Uczestnik wykorzystuje rejestry
pozycyjne do zaprogramowania
trajektorii robota.

Kryteria weryfikacji

Uczestnik dba o swoje bezpieczenstwo,
bezpieczenstwo wspoétpracownikow
oraz bezpieczenstwo sprzetu.

Uczestnik reaguje na rézne sytuacje
zwigzane z robotem jak np.:
zatrzymanie produkciji, kolizja czy brak
zasilania.

Uczestnik uzywa odpowiedniego uktadu
wspotrzednych, ktory jest w danej chwili
najbardziej efektywny od osiagniecia
pozycji robota lub zaprogramowania
robota.

Uczestnik tworzy uktad User Tool dla
narzedzia oraz User Frame dla uktadu
lokalnego, rozgranicza oba zagadnienia.

Uczestnik wybiera prawidtowa
interpolacje do zaprogramowania danej
Sciezki robota.

Uczestnik prawidtowo dobiera
instrukcje programistyczne tak, by
program byt stworzony jak
najefektywniej, edytuje programy
wykorzystujgc poznane narzedzia do
edyciji.

Uczestnik reaguje na sytuacje awaryjne,
przywraca robota do stanu sprzed
zatrzymania.

Uczestnik jest Swiadomy jak wazna jest
kopia zapasowa robota i tworzy ja
zawsze w sytuaciji, kiedy to jest
niezbedne.

Uczestnik wykorzystuje makro
programy do stworzenia narzedzi
utatwiajacych programowanie aplikacji
zrobotyzowanej.

Uczestnik programuje aplikacje pick &
place lub paletyzacji z wykorzystaniem
rejestréw pozycyjnych.

Metoda walidacji

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych

Obserwacja w warunkach rzeczywistych



Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

Uczestnik tworzy programy, ktérych
dziatanie zalezy od parametréw Obserwacja w warunkach rzeczywistych
zaleznych.

Uczestnik programuje samodzielnie
programy z argumentami.

Uczestnik stosuje instrukcje SKIP w
sytuacjach, gdzie program robota Obserwacja w warunkach rzeczywistych
wymaga hagtego przerwania.

Uczestnik programuje przerwania
programow za pomoca instrukcji SKIP.

Uczestnik optymalizuje program robota Uczestnik tworzy zoptymalizowane . .
. - Obserwacja w warunkach rzeczywistych
z wykorzystaniem réznych metod. programy pod katem czasu cyklu.

Kwalifikacje

Kompetencje
Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.
Warunki uznania kompetencji

Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajacy uzyskanie kompetencji lub wyraZnie z nim powigzane inne dokumenty
zZwigzane ze wsparciem zawierajg opis efektéw uczenia sie?

TAK

Pytanie 2. Czy dokument lub wyraznie z nim powigzane inne dokumenty zwigzane ze wsparciem potwierdzaja, ze
walidacja zostata przeprowadzona w oparciu o zdefiniowane w efektach uczenia sie kryteria ich weryfikacji i zgodnie z
zaplanowanymi metodami walidac;ji?

TAK

Pytanie 3. Czy dokument lub wyraznie z nim powigzane inne dokumenty zwigzane ze wsparciem potwierdzaja
zastosowanie rozwigzan zapewniajgcych rozdzielenie proceséw ksztatcenia i szkolenia od walidacji?

TAK

Program

Ustuga skierowana do nastepujgcych profili pracownikéow:

e operatorzy robotéw FANUC

e programisci robotéw FANUC

¢ integratorzy robotéw FANUC

* ustawiacze robotéw FANUC

¢ inzynierowie proceséw wykorzystujgcych roboty FANUC

Zagadnienia poruszane na szkoleniu:
1) Zasady bezpieczenstwa pracy z robotem
2) Oméwienie budowy i funkcjonalnosci podstawowych komponentéw robota i kontrolera

3) Operowanie przy pomocy recznego panelu programowania (Teach Pendant)



4) Uktady wspdtrzednych, reczne poruszanie robotem, pozycje osobliwe

5) Tworzenie uktadéw wspdtrzednych User Tool oraz User Frame

6) Rodzaje interpolaciji (Joint, Linear, Circular, Circle Arc) i programowanie trajektorii

7) Edycja istniejgcych programow

8) Podstawowe instrukcje programistyczne wraz z przyktadami (rejestry numeryczne, petle, instrukcje warunkowe IF, wywotania
podprograméw i inne)

9) Najczesciej pojawiajgce sie btedy i metodologia postepowania

10) Wykonanie i przywrdcenie kopii zapasowej pamieci robota

11) Tworzenie makr

12) Tworzenie pozycji referencyjnej

13) Rejestry pozycyjne i offsetowanie pozycji

14) Parametryzacja trajektorii — program pick & place

15) Programy z argumentami

16) Warunkowe przerwania ruchu

17) Konfiguracja osi robota, instrukcja Wrist Joint

18) Programy typu Condition oraz instrukcja Monitor

19) Optymalizacja czasu cyklu + timery

4 stanowiska zrobotyzowane dla uczestnikow, praca w zespotach maksymalnie dwuosobowych
Ustuga jest prowadzona w trybie godzin zegarowych.

Przerwy 15 minutowe co 1,5 godziny sg wliczone w czas ustugi.

Walidacja jest w formie ustnego testu wiedzy w praktycznym zadaniu z programowania.

Harmonogram

Liczba przedmiotéw/zaje¢: 50

Przedmiot / temat Data realizacji Godzina Godzina . .
. Prowadzacy L, X , X Liczba godzin

zajec zajeé rozpoczecia zakonczenia

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Zasady
bezpieczenstwa

Kacper Pawlik 20-04-2026 09:00 10:30 01:30

Szkolenie

Dedykowane z

programowania Kacper Pawlik 20-04-2026 10:30 10:45 00:15
robotéw FANUC 5

dni/Przerwa



Przedmiot / temat
zajec

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Interfejs
panelu do robota

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Oméwienie
menu i
dostepnych
narzedzi

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Uktady
wspoétrzednych i
ich rozréznianie

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Tworzenie
uktadéw
uzytkownika

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

20-04-2026

20-04-2026

20-04-2026

20-04-2026

20-04-2026

20-04-2026

20-04-2026

Godzina
rozpoczecia

10:45

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

Godzina
zakonczenia

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

17:00

Liczba godzin

01:30

00:15

01:30

00:15

01:30

00:15

01:00



Przedmiot / temat
zajet

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Praca wiasna

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Rodzaje
interpolacji

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Pierwszy
program

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Edycja
programow

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Instrukcje
programistyczne
cz.1

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

20-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

Godzina
rozpoczecia

17:00

09:00

10:30

10:45

12:15

12:30

14:00

14:15

Godzina
zakonczenia

18:00

10:30

10:45

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

Liczba godzin

01:00

01:30

00:15

01:30

00:15

01:30

00:15

01:30



Przedmiot / temat
zajec

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Program
Shift

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Praca wiasna

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Instrukcje
programistyczne
cz.2

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

PEFED) Szkolenie
Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Instrukcje
programistyczne
cz.3

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Podstawowe
btedy

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

21-04-2026

21-04-2026

21-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

Godzina
rozpoczecia

15:45

16:00

17:00

09:00

10:30

10:45

12:15

12:30

Godzina
zakonczenia

16:00

17:00

18:00

10:30

10:45

12:15

12:30

14:00

Liczba godzin

00:15

01:00

01:00

01:30

00:15

01:30

00:15

01:30



Przedmiot / temat
zajec

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Backupy

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Walidacja
cz.1

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Praca wtasna

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Tworzenie
makr

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Rejestry
pozycyjne

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

22-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

Godzina
rozpoczecia

14:00

14:15

15:45

16:00

17:00

09:00

10:30

10:45

Godzina
zakonczenia

14:15

15:45

16:00

17:00

18:00

10:30

10:45

12:15

Liczba godzin

00:15

01:30

00:15

01:00

01:00

01:30

00:15

01:30



Przedmiot / temat
zajec

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Offsetowanie
pozycji robota

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Projekt
aplikac;ji pick &
place

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Tool Offset

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Praca wtasna

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Programy z
argumentami

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

23-04-2026

24-04-2026

Godzina
rozpoczecia

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

17:00

09:00

Godzina
zakonczenia

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

17:00

18:00

10:30

Liczba godzin

00:15

01:30

00:15

01:30

00:15

01:00

01:00

01:30



Przedmiot / temat
zajec

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwania
SKIP

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Optymalizacj
a programoéw

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Programy
warunkowe

FEEE0) Szkolenie
Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Przerwa

Szkolenie

Dedykowane z
programowania
robotéw FANUC 5
dni/Walidacja
cz.2

Prowadzacy

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Kacper Pawlik

Data realizacji
zajeé

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

24-04-2026

Godzina
rozpoczecia

10:30

10:45

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

Godzina
zakonczenia

10:45

12:15

12:30

14:00

14:15

15:45

16:00

17:00

Liczba godzin

00:15

01:30

00:15

01:30

00:15

01:30

00:15

01:00



Przedmiot / temat Data realizacji Godzina Godzina

. Prowadzacy L, X , X Liczba godzin
zajeé zajeé rozpoczecia zakoriczenia
Szkolenie
Dedykowane z
programowania Kacper Pawlik 24-04-2026 17:00 18:00 01:00

robotow FANUC 5
dni/Praca wtasna

Cennik

( Jezeli korzystasz z dofinansowania w wysokosci co najmniej 70% przystuguje Tobie zwolnienie z podatku VAT )

Cennik
Rodzaj ceny Cena
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto 8917,50 PLN
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 7 250,00 PLN
Koszt osobogodziny brutto 198,17 PLN
Koszt osobogodziny netto 161,11 PLN
Prowadzgcy

Liczba prowadzacych: 1

1z1

o Kacper Pawlik

‘ ' - ukonczyt Politechnike Wroctawska, Wydziat Mechaniczny, kierunek Automatyka i Robotyka, stopien
magister inzynier
- 1,5 letnie doswiadczenie w FANUC,
- prowadzi gtéwnie szkolenia z robotéw z 1 poziomu (Podstawowe, Utrzymanie Ruchu), 2 poziomu
(Programistyczne) oraz 3 poziomu (Roboguide) - przeszkolit ok. 400 uczestnikéw szkolern FANUC -
pracownik Dziatu Serwisu FANUC (wykonat przeglady robotéw oraz serwisy robotéw w
kilkudziesieciu réznych fabrykach w Polsce),
- bardzo duza wiedza techniczna (robotyka, sterowniki PLC, programowanie, komunikacja)

Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikow ustugi



Kazdy uczestnik otrzyma materiaty drukowane w jezyku polskim dotyczace obstugi, programowania trajektorii oraz dostepnych instrukcji
programistycznych wraz z przyktadami zastosowania przy tworzeniu ré6znych programéw na robotach FANUC oraz dodatkowe materiaty w wersji
elektronicznej po polsku i angielsku przydatne w procesie programowania réznych aplikacji zrobotyzowanych.

Adres

ul. Sakury 2
51-117 Wroctaw

woj. dolnoslaskie

Gtéwna siedziba FANUC Polska

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

e Parking

Kontakt

o Artur Jedrzejewski

h E-mail artur.jedrzejewski@fanuc.eu

Telefon (+48) 607 637 888



