Mozliwos$¢ dofinansowania

Szkolenie: Programowanie robotéw 4 159,86 PLN brutto
rzemystowych FANUC - poziom 2 (RF2 338200 PLN netto

%P P Y Y P (RF2) 218,94 PLN brutto/h
w1 Numer ustugi 2026/05/20/5274/3573488 ' rutto

CENTRUM SZKOLEN INZYNIERSKICH

EMT-SYSTEMS
Spotka z
ograniczong
odpowiedzialno$cia B stacjonarna

ok de Kk 46/5 {2 Zajecia grupowe
® 19:00h
3185 ocen

© Gliwice

& Ustuga szkoleniowa

£ 04.11.2026 do 06.11.2026

Informacje podstawowe

Kategoria

Grupa docelowa ustugi

Minimalna liczba uczestnikow

Maksymalna liczba uczestnikow

178,00 PLN netto/h
333,33 PLN cena rynkowa @

Techniczne / Automatyka i robotyka

Szkolenie jest adresowane do:
1. Inzynierdw,
2. Programistéw robotéw 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 FANUC i rozwigzywaé ztozone problemy produkcyjne. W
kontekscie zielonej gospodarki, takie technologie wspierajg transformacije
w kierunku bardziej ekologicznych i zréwnowazonych proceséw
przemystowych.

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikéw projektu

¢ "Opolskie Ksztatcenie Ustawiczne",

¢ "Kierunek — Rozwgj",

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

Ustuga rozwojowa skierowana jest rowniez do uczestnikow innych
projektow.

Wymagania wstepne: Wymagane ukoriczenie szkolenia RF1:
Programowanie robotéw przemystowych FANUC - poziom 1 lub wiedza z
tego zakresu.
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Data zakornczenia rekrutacji 03-11-2026
Forma prowadzenia ustugi stacjonarna

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

Szkolenie przygotowuje uczestnikow do samodzielnej pracy operatora i programisty robotéw przemystowych Fanuc na
poziomie 2. Ustuga przygotowuje do samodzielnego analizowania istniejgcego programu i wykonania w nim modyfikacji,
tworzenia programéw z dynamiczng zmiang pozycji realizowanego programu oraz obstugg wyszukiwania pozycji przez
robota (SKIP).

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiaggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia si¢ Kryteria weryfikacji Metoda walidacji
analizuje istniejgcy program i wykonuje Test teoretyczny z wynikiem
w nim modyfikacje generowanym automatycznie
tworzy programy z dynamiczng zmiang Test teoretyczny z wynikiem
Programuje roboty przemystowe FANUC pozyciji realizowanego programu generowanym automatycznie

na poziomie drugim, co przektada sie
na minimalizacje zuzycia energii,
optymalizacje czasu pracy i wsparcie
zrbwnowazonego rozwoju w obszarze
robotéw przemystowych

samodzielnie rozwigzuje elementarne

problemy dotyczace robotow

przemystowych i pracuje w zespole

ukierunkowanym na prowadzenie Test teoretyczny z wynikiem
bardziej wydajnych i innowacyjnych generowanym automatycznie
rozwigzan, wspierajacych

zréwnowazony rozwdj i efektywnosé

energetyczng

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 efektow 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 zapewniajacych rozdzielenie proceséw ksztatcenia i szkolenia od walidacji?

TAK

Program

Niniejsze szkolenie ma na celu kompleksowe wsparcie oséb dorostych, ktore z wtasnej inicjatywy planuja 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
zbranzy 7.1 Automatyka przemystowa, zautomatyzowane linie produkcyjne i 7.2 Sensory i roboty.

Szkolenie: Programowanie robotéw przemystowych FANUC — poziom 2 (RF2) moze przyczynic¢ sie do rozwoju zielonych kompetencji
poprzez:

o Zwiekszenie efektywnosci energetycznej: Uczestnicy ucza sig, jak programowac roboty przemystowe w sposéb, ktéry optymalzuje
zuzycie energii. Dzieki zautomatyzowanym procesom produkcyjnym mozna zredukowac zuzycie energii, co jest kluczowe dla
zmniejszenia emisji gazoéw cieplarnianych.

¢ Optymalizacja proceséw 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 odpaddw i minimalizacji negatywnego wptywu na srodowisko.

¢ Wspieranie zrownowazonego rozwoju: Uczestnicy szkolenia uczg sie, jak stosowaé nowe technologie w sposob, ktéry wspiera
zrbwnowazony rozwdj. Zrozumienie zasad dotyczacych ekologicznego projektowania i wdrazania rozwigzan technologicznych
pomaga w tworzeniu innowacyjnych procséw produkcyjnych, 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 wprowadzac innowacje w procesach produkcyjnych, co moze prowadzi¢ do tworzenia
nowych, ekologicznych rozwigzan, ktére zmniejszajg wptyw przemystu na srodowisko.

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

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

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 zegarowych. Przerwy wliczaja sie w czas trwania ustugi szkoleniowe;j.
Dzien 1: 4 godziny

Dzien 2: 8 godzin

Dzien 3: 7 godzin

Czes¢ teoretyczna trwa tacznie 5h, a cze$¢é praktyczna: 14h.



e Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogélne zasady

e Bezpieczna praca w trybie recznym T1, T2 i automatycznym

e Samodzielne wykonanie zadan przygotowujacych:

e reczne przemieszczanie robota na zadane pozycje osiowe

* wyznaczanie TCP (UTOOL) i uktadu stanowiska (UFRAME)

 stworzenie procedur do obstugi chwytaka (obstuga sygnatéw cyfrowych) - MACRO
e przygotowanie pozycji HOME - rejestry pozycji PR, pozycje referencyjne RP

* stworzenie programu z podstawowymi instrukcjami ruchu (osiowy / liniowy) oraz z wykorzystaniem procedur
e Bezposrednia edycja wspétrzednych punktéw w programach

e Parametry przesuniecia pozycji w instrukcjach ruchu (TOOL_OFFSET / OFFSET)

e Interakcja z uzytkownikiem przy uzyciu TrachPendanta z poziomu programu

Dzien 1

e Dynamiczna modyfikacja potozenia uktadu wspdétrzednych stanowiska
¢ Doktadnos$é pozycjonowania robota w punktach programu i jej wptyw na zachowanie programu — parametr CNT
e Dane globalne. Rejestry R
Dzien2 o Wielokrotne wykonanie fragmentu programu - petla FOR
e Paletyzacja i depaletyzacja
e Sygnaty cyfrowe grupowe

e Wybrane zmienne systemowe

e Wyszukiwanie pozycji — funkcja SKIP

e Obstuga zadan w tle — BG Logic

e Tworzenie i przywracanie petnego backup robota — IMAGE Backup, AOA, MD

Dzien 3

e Walidacja

Warunki niezbedne do osiagniecia celu ustugi

Wymagane ukorniczenie szkolenia RF1: Programowanie robotéw przemystowych FANUC - 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, laptop dla prowadzacego. Podczas szkolen z zakresu programowania i obstugi robotéw wykorzystuje sie autorskie,
profesjonalne stanowiska zrobotyzowane, w sktad ktérych wchodzg trzy cele edukacyjne: FANUC LR Mate 200iD 4s z kontrolerem R-30iB
Mate. Niewielki robot o krétkim ramieniu zaprojektowany z myslg o ograniczonych przestrzeniach i kompaktowych maszynach, do
przenoszenia z duzg predkosciag obcigzen nieprzekraczajacych 4 kg.

Stacja zrobotyzowana wyposazona jest w:

e Oprogramowanie LR Handling Tool

e Kompaktowy sterownik Mate 30iB

¢ Panel z ekranem dotykowym (iPendant) dedykowany do aplikacji przenoszenia
e 20 wejsc¢ cyfrowych i 20 wyj$é cyfrowych w standardzie

Oprogramowanie szkoleniowe:

e Wykrywanie kolizji

¢ Kontrola szybkosci/pozycji DCS
* Wejscia/wyjscia bezpieczne DCS
e Optymalizacja ruchu

e Constant Path

¢ Przesuniecie trajektorii programu
¢ Wielozadaniowos¢

e Interfejs FTP

e Condition Monitor

e High Speed Skip

Do dyspozycji uczestnikdw szkolenia jest rowniez robot FANUC A-520i - przeznaczony do zastosowan zwigzanych z przenoszeniem i
montazem.

W przypadku petnej grupy przy jednym robocie znajdujg sie maksymalnie 3-4 osoby.

Po odbyciu Szkolenia: Programowanie robotéw przemystowych FANUC — poziom 2 (RF2), uczestnicy moga naby¢ umiejetnosci, ktore
maja bezposredni wptyw na rozwdj zielonych miejsc pracy i ochrone srodowiska. Oto przyktady zastosowania tych umiejetnos$ci w
kontekscie ekologii oraz zielonej gospodarki:



¢ Automatyzacja procesow recyklingowych: Uczestnicy mogg wykorzystaé¢ umiejetnosci programowania robotéw do automatyzaciji linii
recyklingowych, co zwieksza efektywno$¢ odzyskiwania materiatéw oraz minmalizuje odpady. Roboty moga by¢ programowane do
sortowania surowcéw wtérnych, co przyspiesza proces i zwieksza jego doktadnosc.

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

¢ Optymalizacja taricucha 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 projektowac cykle
produkcyijne, ktére minimalizujg straty.

Harmonogram

Liczba pozycji harmonogramu: 21

Przedmiot /
temat

Bezpieczenst
WO pracy z
robotem -
ogolne
zasady,
Bezpieczna
praca w trybie
recznym T1,
T2i
automatyczny
m

-

Samodzielne
wykonanie
zadan
przygotowuja
cych, reczne
przemieszcza
nie robota na
zadane
pozycje
osiowe,
wyznaczanie
TCP (UTOOL)
i uktadu
stanowiska
(UFRAME)

oD

Typ

aktywnosci

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Prowadzacy

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Data realizaciji
zajec

04-11-2026

04-11-2026

04-11-2026

04-11-2026

Godzina
rozpoczecia

13:00

13:30

13:50

15:20

Godzina
zakonczenia

13:30

13:50

15:20

15:30

Liczba godzin

00:30

00:20

01:30

00:10



Przedmiot /
temat

stworzenie
procedur do
obstugi
chwytaka
(obstuga
sygnatéw
cyfrowych) -
MACRO,
przygotowani
e pozyc;ji
HOME -
rejestry
pozyc;ji PR,
pozycje
referencyjne
RP

stworzenie
programu z
podstawowy
mi
instrukcjami
ruchu (osiowy
/ liniowy) oraz
z
wykorzystanie
m procedur,
Bezposrednia
edycja
wspotrzednyc
h punktéw w
programach

Parametry
przesuniecia
pozycji w
instrukcjach
ruchu
(TOOL_OFFSE
T/ OFFSET),
Interakcja z
uzytkownikie
m przy uzyciu
TeachPendant
a z poziomu
programu

T
P L. Prowadzacy
aktywnosci
- Grzegorz
Zajecia
Noga
Zaieci Grzegorz
ajecia Noga
L. Grzegorz
Zajecia
Noga

Data realizacji
zajeé

04-11-2026

04-11-2026

04-11-2026

Godzina
rozpoczecia

15:30

16:00

16:30

Godzina
zakonczenia

16:00

16:30

17:00

Liczba godzin

00:30

00:30

00:30



Przedmiot / Typ
temat aktywnosci

Dynamiczna

modyfikacja

potozenia Zajecia
uktadu

wspoétrzednyc

h stanowiska

9221 & Przerwa

Doktadnosé

pozycjonowan

ia robota w

punktach L
S Zajecia

programu i jej

wplyw na

zachowanie

programu -

parametr CNT

- Przerwa

o

globalne.
Rejestry R,
Wielokrotne
wykonanie
fragmentu
programu -
petla FOR

Zajecia

- Przerwa

Paletyzacja i
depaletyzacja,
Sygnaly
cyfrowe
grupowe

Zajecia

Wybrane

zmienne

systemowe, Zajecia
Wyszukiwanie

pozycji -

funkcja SKIP

- Przerwa

Prowadzacy

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Data realizacji
zajeé

05-11-2026

05-11-2026

05-11-2026

05-11-2026

05-11-2026

05-11-2026

05-11-2026

06-11-2026

06-11-2026

Godzina
rozpoczecia

08:00

09:30

09:45

12:00

12:30

14:00

14:15

08:00

09:30

Godzina
zakonczenia

09:30

09:45

12:00

12:30

14:00

14:15

16:00

09:30

09:45

Liczba godzin

01:30

00:15

02:15

00:30

01:30

00:15

01:45

01:30

00:15



Przedmiot / Typ
temat aktywnosci

Obstuga
zadan w tle -
BG Logic

Zajecia

18221 Przerwa

Tworzenie i
przywracanie
petnego
backup robota
- IMAGE
Backup, AOA,
M

Zajecia

- Przerwa

- Walidacja

Podsumowanie

Rodzaj godzin

Suma godzin zegarowych ustugi

w tym suma godzin zajeé

w tym suma godzin walidacji

w tym suma przerw

Prowadzacy

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Suma godzin dydaktycznych bez przerw

Cennik

Data realizacji
zajeé

06-11-2026

06-11-2026

06-11-2026

06-11-2026

06-11-2026

Godzina
rozpoczecia

09:45

12:00

12:30

14:30

14:45

Liczba godzin

19:00

16:15

00:15

02:30

22:00

Godzina
zakonczenia

12:00

12:30

14:30

14:45

15:00

Liczba godzin

02:15

00:30

02:00

00:15

00:15

r

\.

Jezeli korzystasz z dofinansowania i ustuga stanowi ustuge ksztatcenia zawodowego lub przekwalifikowania
zawodowego wraz z ustuga lub dostawa towaréw Scisle zwigzana z ustugami ksztatcenia zawodowego lub
przekwalifikowania zawodowego to mozesz mieé mozliwos¢ skorzystania za zwolnienia z podatku VAT na
podstawie art. 43 ust. 1 pkt 29 lit. c ustawy z dnia 11 marca 2024 r. o podatku od towaréw i ustug, jesli ustugaw
catosci jest finansowana ze $rodkéw publicznych lub § 3 ust. 1 pkt 14 rozporzadzenia Ministra Finanséw z dnia
20 grudnia 2013 r. w sprawie zwolnien od podatku od towaréw i ustug oraz warunkéw stosowania tych zwolnie w
przypadku, gdy ustuga jest finansowana w co najmniej 70% ze srodkéw publicznych.

Cennik




Rodzaj ceny

Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto
Koszt osobogodziny brutto

Koszt osobogodziny netto

Liczba godzin ustugi

Rodzaj godzin

Liczba godzin zegarowych ustugi

Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1

121

0 Grzegorz Noga

‘ ' 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 wspétpracy z wieloma zaktadami
przemystowymi w zakresie programowania robotéw przemystowych. Specjalizacja: Roboty
przemystowe (Roboty przemystowe). Wyksztatcenie: mgr inz.

Informacje dodatkowe

Cena

4159,86 PLN

3 382,00 PLN

218,94 PLN

178,00 PLN

Liczba godzin

19:00

Informacje o materiatach dla uczestnikéw ustugi

Materiaty szkoleniowe kursu przekazywane sg kursantom w postaci skryptu z tematyki szkolenia. Kursanci otrzymuja 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 niewystarczajace;j liczby zgtoszen (min. 6
uczestnikow). 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 towaréw 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 jest
dostarczenie do firmy szkoleniowej o$wiadczenia na co najmniej 1 dzier roboczy przed szkoleniem, jesli nie, nalezy doliczy¢ podatek VAT
w wysokosci 23%.

Poczestunek kawowy i obiadowy nie jest wliczony w cene kursu.

Zostata podpisana umowa z WUP Krakéw i WUP Torun.

Adres

ul. Bojkowska 35A
44-100 Gliwice

woj. $laskie

Siedziba Centrum Szkolen Inzynierskich, na ktérg sktadaja sig 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
e Klimatyzacja
o Wi

e Laboratorium komputerowe

Kontakt

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

Telefon (+48) 501 322 109

AGNIESZKA FRANC



