Mozliwos$¢ dofinansowania

Szkolenie z zaawansowanych metod 6 519,00 PLN brutto
programowania robotéw Kawasaki 5300,00 PLN netto

LOTXILOLW  Numer ustugi 2026/03/31/21656/3450821 465,64 PLN brutto/h
378,57 PLN netto/h

333,33 PLN cena rynkowa @

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

®© 14:00h

£ 24.06.2026 do 25.06.2026

Informacje podstawowe

Kategoria Techniczne / Automatyka i robotyka

Szkolenie jest dedykowane dla Integratoréw zajmujgcych sie wdrazaniem
robotow przemystowych Kawasaki Robotics, ktorzy ukonczyli szkolenie
,Obstuga i programowanie robotéw Kawasaki Robotics - kurs dla
Integratoréw” oraz dla Uzytkownikéw robotéw przemystowych Kawasaki
Robotics, ktdrzy ukonczyli szkolenie ,Obstuga i programowanie robotéw
Kawasaki Robotics cz. 2 - kurs dla Uzytkownikéw”.

Grupa docelowa ustugi

Minimalna liczba uczestnikow 3
Maksymalna liczba uczestnikow 6

Data zakonczenia rekrutacji 16-06-2026
Forma prowadzenia ustugi stacjonarna
Liczba godzin ustugi 14

Znak Jakosci Matopolskich Standardéw Ustug Edukacyjno-Szkoleniowych

Podstawa uzyskania wpisu do BUR (MSUES) - wersja 2.0

Cel

Cel edukacyjny

Celem szkolenia jest rozwiniecie umiejetnosci zwigzanych z programowaniem tekstowym robotéw Kawasaki Robotics.
Szkolenie w zwigzku z tym jest wytgcznie programistyczne, oparte na pracy ze $rodowiskiem KIDE oraz programowaniu
w jezyku tekstowym AS Language. Szkolenie nie wprowadza nowych elementéw wzgledem teorii omawianej na



szkoleniach ,Obstuga i programowanie robotow Kawasaki Robotics — kurs dla Integratoréow” oraz ,Obstuga i
programowanie robotéw Kawasaki cz. 2 — kurs dla Uzytkownikéw”, natomi

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia si¢

Uczestnik charakteryzuje
zaawansowane metody obstugi
programowej dynamicznych uktadéw
lokalnych dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje
zaawansowane metody obstugi
podprograméw oraz przerwan dla
robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje metody
konwers;ji typéw zmiennych i ich
zastosowania w aplikacjach dla
robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje
zaawansowane metody obstugi
programéw réwnolegtych PC dla
robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje
zaawansowane metody obstugi
Interface Panelu dla robotéw Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje metody
optymalizowania trajektorii ruchu
robota oraz zwiekszania wydajnosci
aplikacji dla robotéw Kawasaki

Kryteria weryfikacji

Uczestnik samodzielnie pisze program
w jezyku AS language realizujacy
zaawansowang obstuge uktadu
lokalnego, a nastepnie wysyta go do
robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jego dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisany program w jezyku AS
language o zaawansowane
mechanizmy podprograméw oraz
przerwan, a nastepnie wysyta go do
robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jego dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o mechanizmy konwersji
typéw zmiennych, a nastepnie wysyta ja
do robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jej dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o zaawansowane
mechanizmy programéw réwnolegtych
PC, a nastepnie wysyta ja do robota
szkoleniowego Kawasaki i testuje jej
dziatanie.

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o zaawansowane elementy
Interface Panelu, a nastepnie wysyla ja
do robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jej dziatanie.

Uczestnik samodzielnie optymalizuje
trajektorie ruchu robota oraz zwieksza
wydajno$¢ napisanej aplikacji w jezyku
AS language, a nastepnie wysyta ja do
robota szkoleniowego Kawasaki i
testuje jej dziatanie.

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



Efekty uczenia sie

Uczestnik charakteryzuje metody
budowania algorytméw dynamiczne;j
zmiany trajektorii ruchu dla robotéw
Kawasaki

Uczestnik charakteryzuje metody
optymalizowania trajektorii ruchu
robota oraz zwiekszania wydajnosci
aplikacji realizowane w srodowisku
symulacyjnym K-Roset oraz aplikacji
terminalowej KIDE dla robotow

Kryteria weryfikacji

Uczestnik samodzielnie rozbudowuje
napisang aplikacje w jezyku AS
language o mechanizmy algorytméw

dynamicznej zmiany trajektorii ruchu, a

nastepnie wysyta ja do robota
szkoleniowego Kawasaki i testuje jej
dziatanie.

Uczestnik samodzielnie optymalizuje
trajektorie ruchu robota oraz zwieksza
wydajno$¢ aplikacji w sSrodowisku
symulacyjnym K-Roset oraz aplikacji
terminalowej KIDE.

Metoda walidacji

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Kawasaki

Kwalifikacje

Kompetencje
Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.
Warunki uznania kompetencji

Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajacy uzyskanie kompetencji lub wyraZnie z nim powigzane inne dokumenty
zwigzane 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

Dzien Temat Czas trwania



Dzien 1

Dzien 2

Ostatnie p6t godziny szkolenia poswiecone jest na test teoretyczny z automatycznie generowanym wynikiem.

Programowanie dynamicznych uktadéw lokalnych - teoria

Programowanie dynamicznych uktadéw lokalnych - ¢wiczenia

Przerwa

Zaawansowana obstuga podprograméw oraz przerwan — teoria

Zaawansowana obstuga podprograméw oraz przerwan — ¢wiczenia

Przerwa

Obstuga konwersji typéw zmiennych i ich wykorzystanie w aplikaciji - teoria

Obstuga konwersji typéw zmiennych i ich wykorzystanie w aplikacji - ¢wiczenia

Zaawansowana obstuga programéw réwnolegtych PC - teoria

Zaawansowana obstuga programdw réwnolegtych PC - ¢éwiczenia

Zaawansowana obstuga Interface Panelu - teoria

Zaawansowana obstuga Interface Panelu — ¢wiczenia

Przerwa

Optymalizowanie trajektorii ruchu oraz zwiekszanie wydajnosci aplikacji - teoria

Optymalizowanie trajektorii ruchu oraz zwiekszanie wydajnosci aplikacji - ¢wiczenia

Przerwa

Budowanie algorytméw dynamicznej zmiany trajektorii ruchu robota — teoria

Budowanie algorytméw dynamicznej zmiany trajektorii ruchu robota — éwiczenia

Potgczenie oprogramowania K-Roset i KIDE oraz wykorzystanie ich do analizowania trajektorii

ruchu robota oraz wydajnos$ci aplikacji — teoria

Potgczenie oprogramowania K-Roset i KIDE oraz wykorzystanie ich do analizowania trajektorii

ruchu robota oraz wydajnosci aplikacji — ¢wiczenia

9.00 -9.15
9.15-10.45
10.45-11.00
11.00 - 11.15
11.15-12.30
12.30 - 13.15
13.15-13.30
13.30 - 14.30
14.30 - 14.45
14.45 - 16.00
9.00 -9.15
9.15-10.45
10.45-11.00
11.00 - 11.15
11.15-12.30
12.30 - 13.15
13.15-13.30
13.30 - 14.30
14.30 - 14.45
14.45-15.30



Harmonogram

Liczba pozycji harmonogramu: 21

Przedmiot / temat

Programowanie
dynamicznych
uktadow
lokalnych - teoria

Programowanie
dynamicznych
uktadow
lokalnych -
éwiczenia

Przerwa

Zaawansowana
obstuga
podprogramoéw
oraz przerwan —
teoria

Zaawansowana
obstuga
podprograméw
oraz przerwan —
éwiczenia

Przerwa

Obstuga
konwersji typow
zmiennych i ich
wykorzystanie w
aplikacji - teoria

Obstuga
konwers;ji typow
zmiennych i ich
wykorzystanie w
aplikacji -
éwiczenia

Prowadzacy

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Tomasz Fuchs

Data realizacji
zajec

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

24-06-2026

Godzina
rozpoczecia

09:00

09:15

10:45

11:00

11:15

12:30

13:15

13:30

Godzina
zakonczenia

09:15

10:45

11:00

11:15

12:30

13:15

13:30

14:30

Liczba godzin

00:15

01:30

00:15

00:15

01:15

00:45

00:15

01:00



Przedmiot / temat Prowadzacy

Zaawansowana
obstuga
programow
réwnolegtych PC
- teoria

Tomasz Fuchs

Zaawansowana
obstuga
9 , Tomasz Fuchs
programoéw
réwnolegtych PC

- éwiczenia

Zaawansowana
obstuga Interface
Panelu - teoria

Tomasz Fuchs

Zaawansowana

obstuga Interface Tomasz Fuchs
Panelu -

éwiczenia

Przerwa Tomasz Fuchs

Optymalizowanie
trajektorii ruchu
oraz zwiekszanie
wydajnosci
aplikacji - teoria

Tomasz Fuchs

Optymalizowanie

trajektorii ruchu

oraz zwiekszanie Tomasz Fuchs
wydajnosci

aplikacji -

éwiczenia

Przerwa Tomasz Fuchs

Budowanie

algorytmow

dynamicznej Tomasz Fuchs
zmiany trajektorii

ruchu robota -

teoria

Data realizacji
zajeé

24-06-2026

24-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

25-06-2026

Godzina
rozpoczecia

14:30

14:45

09:00

09:15

10:45

11:00

11:15

12:30

13:15

Godzina
zakonczenia

14:45

16:00

09:15

10:45

11:00

11:15

12:30

13:15

13:30

Liczba godzin

00:15

01:15

00:15

01:30

00:15

00:15

01:15

00:45

00:15



Data realizacji Godzina Godzina

Przedmiot / temat Prowadzacy L, . ; .
zajeé rozpoczecia zakonczenia

Liczba godzin

Budowanie

algorytmow

dynamicznej Tomasz Fuchs 25-06-2026 13:30 14:30 01:00
zmiany trajektorii

ruchu robota -

éwiczenia

Potaczenie
oprogramowania
K-Roset i KIDE
oraz
wykorzystanie
ichdo
analizowania
trajektorii ruchu
robota oraz
wydajnosci
aplikacji — teoria

Tomasz Fuchs 25-06-2026 14:30 14:45 00:15

Potaczenie
oprogramowania
K-Roset i KIDE
oraz
wykorzystanie
ichdo Tomasz Fuchs 25-06-2026 14:45 15:30 00:45
analizowania
trajektorii ruchu
robota oraz
wydajnosci
aplikacji —
éwiczenia

G et

teoretyczny

Tomasz Fuchs 25-06-2026 15:30 16:00 00:30

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 6 519,00 PLN

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 5300,00 PLN



Koszt osobogodziny brutto 465,64 PLN

Koszt osobogodziny netto 378,57 PLN

Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1

121

O Tomasz Fuchs

‘ ' Absolwent kierunku Automatyka i Robotyka, Wydziatu Inzynierii Mechanicznej
i Robotyki na Akademii Gérniczo — Hutniczej w Krakowie. Trener oraz inzynier wsparcia
technicznego robotéw przemystowych, specjalizujacy sie w robotach przemystowych Kawasaki.
W firmie ASTOR od 2015 roku, gdzie prowadzi regularnie szkolenia na poziomach podstawowym
oraz zaawansowanym z obstugi i programowania robotéw przemystowych Kawasaki, jak réwniez
szkolenia i konsultacje autorskie obejmujgce zagadnienia programistyczno — konfiguracyjne
dotyczace robotéw Kawasaki

Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikow ustugi

Kazdy z uczestnikéw otrzyma drukowany podrecznik wraz z notatnikiem i dtugopisem

Warunki uczestnictwa

Znajomos¢ zagadnien zwigzanych z automatyka i robotyka

Wymagane przejscie szkolenia Obstuga i programowanie robotéw Kawasaki cz.2 - kurs dla Uzytkownikdéw badz przejscie szkolenia
Obstuga i programowanie robotéw Kawasaki - kurs dla Integratorow

Wymagana wiedza na temat jezyka programowania tekstowego AS Language

Podstawowa umiejetnos¢ obstugi komputera z systemem Windows

Adres

ul. Feliksa Wrobela 3
30-798 Krakow

woj. matopolskie

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

e Parking



Kontakt

ﬁ E-mail iwona.szetela@astor.com.pl

Telefon (+48) 124 286 303

IWONA SZETELA



