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MOTION CONTROL TIA

Numer ustugi 2026/07/10/5899/3681191

© Gliwice

& Ustuga szkoleniowa

¥ stacjonarna

{2 Zajecia grupowe

®© 31:00h

5 16.11.2026 do 19.11.2026

Informacje podstawowe

5781,00 PLN brutto
4700,00 PLN netto
186,48 PLN brutto/h
151,61 PLN netto/h
333,33 PLN cena rynkowa @

Kategoria

Grupa docelowa ustugi

Minimalna liczba uczestnikow
Maksymalna liczba uczestnikow
Data zakonczenia rekrutacji

Forma prowadzenia ustugi

Podstawa uzyskania wpisu do BUR

Cel

Cel edukacyjny

Techniczne / Automatyka i robotyka

+ Uzytkownicy sterownikéw SIEMENS SIMATIC S7-1200/1500
+ Stuzby utrzymania ruchu

* Programisci PLC

* Integratorzy systeméw sterowania

+ Serwisanci systemow wykorzystujacych sterowniki SIEMENS SIMATIC
S7-1200/1500

09-11-2026

stacjonarna

Certyfikat systemu zarzgdzania jakos$cig wg. ISO 9001:2015 (PN-EN 1SO
9001:2015) - w zakresie ustug szkoleniowych



Szkolenie to przygotowuje do samodzielnej implementacji oraz analizy gotowych rozwigzan wykorzystujacych funkcje
Motion Control dostepne w sterownikach SIEMENS SMATIC S7-1200/1500.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia si¢ Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

Dobiera wtasciwe obiekty

technologiczne dla stawianego zadania Test teoretyczny z wynikiem
oraz projektuje strukture programu generowanym automatycznie
sterowania ruchem.

Tworzy, uruchamia, analizuje i -
. . . Test teoretyczny z wynikiem
diagnozuje programy realizujagce

precyzyine pozycjonowanie generowanym automatycznie

Uczestnik samodzielnie tworzy, Tworzy, uruchamia, analizuje i
analizuje oraz diagnozuje program diagnozuje programy realizujgce ruch
) . J ep g‘ ,y d j prog . y Jq. . Test teoretyczny z wynikiem
sterowania ruchem dla sterownikéw synchroniczny osi wraz z ograniczeniem .
o . generowanym automatycznie
SIEMENS SIMATIC S7-1500T. momentu, jezeli wystepuje taka
potrzeba.

Tworzy, uruchamia, analizuje i
diagnozuje programy realizujgce
sprzezenia krzywkowe.

Test teoretyczny z wynikiem
generowanym automatycznie

Projektuje, implementuje oraz analizuje .
N . . Test teoretyczny z wynikiem
aplikacje wykorzystujace obiekt

. enerowanym automatycznie
kinematyczny. 9 Y y

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 sig?

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 walidacji?

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 walidac;ji?

TAK



Program

Czas trwania:

Ustuga realizowana jest w godzinach zegarowych i wynosi 31 godzin. Przerwy wliczone sg w czas trwania ustugi.
Zalecenia:

Ukonczony kurs ZAAWANSOWANY TIA lub wiedza i umiejetnosci na tym poziomie.

Warunki organizacyjne:

Na szkoleniu kursant pracuje indywidualnie na stanowisku szkoleniowym wyposazonym w komputer z oprogramowaniem TIA Portal
potaczony ze sterownikiem SIEMENS SIMATIC S7-1515TF, panelem operatorskim oraz dwoma napedami serii SINAMICS S210, SINAMICS
V90 lub SINAMICS S120. Sterownik wyposazony jest w wejscia/wyjscia cyfrowe i analogowe oraz zadajniki sygnatow.

Konfiguracja stanowiska zostata tak przemyslana, aby mozliwe byto na nim odtworzenie typowych aplikacji, w ktérych wykorzystywane sg
funkcje Motion Control.

Stosunek teorii do praktyki:

Uczestnik przez caly czas trwania szkolenia pracuje na fizycznym stanowisku szkoleniowym wykonujgc zadane ¢wiczenia (learning by
doing). Przyjmujac szacunkowo éwiczenia praktyczne to 80% czasu trwania szkolenia.

Walidacja:

Test teoretyczny z wynikiem generowanym automatycznie przeprowadzany jest przez uczestnika w aplikacji testowej INTEX dostepnej po
zalogowaniu w panelu kursanta na jego komputerze. Wybrana metoda walidacji nie wymaga dodatkowej osoby walidujace;j.

Program szkolenia:
DzieA 1:

Sterowanie ruchem:

- system sterowania ruchem: koncepcja i przyktadowe struktury

- sterowanie w petli otwartej i zamknietej

- regulatory w serwonapedzie

- podstawowe tryby pracy systemu serwonapedowego

- zadania realizowane przez system sterowania ruchem

- sterowanie ruchem w systemie SIEMENS SIMATIC S7-1200/1500

- sposoby implementacji funkcji motion control w systemach SIMATIC
- profil PROFIdrive - dostepne telegramy i ich wykorzystanie

Wykorzystanie blokéw PreServo i PostServo:

- struktura programu zawierajgcego obiekty motion control

- zadania realizowane przez bloki PreServo i PostServo

- odczyt informaciji z enkodera z wykorzystaniem telegramu 81

- wykorzystanie instrukcji SimpleEnc oraz NonLin

Program sterowania ruchem:

- powigzanie obiektu technologicznego z napedem

- wymiana danych pomiedzy blokami MC, a obiektem technologicznym

- parametryzacja obiektu TO_PositioningAxis



- funkcja modulo, osie wirtualne i symulowane

- konfiguracja enkodera w obiekcie technologicznym

- konfiguracja parametréw dynamicznych obiektu

- ustawienia zwigzane z bazowaniem

- diagnostyka napedu i osi

- instrukcje MC zwigzane z obiektem technologicznym

- realizacja programu zawierajgcego obiekty technologiczne przez CPU
Dzien 2:

Program sterowania ruchem: (kontynuacja)

- serwonapedy SINAMICS V90, S210

- uruchomienie obiektu technologicznego potaczonego z napedem
- uruchomienie obiektu technologicznego potgczonego z napedem
- strojenie regulatora pozyciji

Ruch synchronizowany:

- realizacja wirtualnej przektadni

- konfiguracja osi synchronicznej jako obiekt technologiczny - TO_SynchronousAxis

- wykorzystanie instrukcji MC_GEARIN.

- wykorzystanie instrukcji MC_MoveSuperimposed, MC_PhasingRelative, MC_PhasingAbsolute
- obiekt TO_LeadingAxisProxy - konfiguracja i wykorzystanie.

Tryb izochroniczny:

- komunikacja PROFINET w trybie RT oraz IRT: podstawowe cechy i wptyw na uktad napedowy
- konfiguracja trybu izochronicznego w CPU

- konfiguracja trybu IRT w PROFINET

Dzien 3:

Tryb izochroniczny: (kontynuacja)

- realizacja programu: "Latajgca pita"

- wykorzystanie instrukcji MC_GEARINPOS, MC_GEAROUT

- funkcja ograniczenia momentu, konfiguracja w obiekcie technologicznym
- wykorzystanie instrukcji MC_TORQUELIMITING

Sprzezenia krzywkowe:

- realizacja programu: "Prasa"

- krzywka binarna jednokrotna, binarna wielokrotna oraz analogowa - cechy i zakres zastosowan

- obiekt technologiczny TO_OutputCam

- konfiguracja krzywki

- wykorzystanie instrukcji MC_OUTPUTCAM, MC_CAMTRACK, MC_CAMIN, MC_MEASURINGINPUT

- realizacja programu: "Ploter”



- wykorzystanie osi wirtualnej jako zadajnika pozyciji dla osi synchronizowanych
Dzien 4:

Obiekt TO-Kinematics:

- przyktadowe aplikacje dla obiektu Kinematics

- uktady wspétrzednych obiektu Kinematics

- konfiguracja obiektu TO_Kinematics

- definicja stref

- instrukcje sterujgce obiektem kinematycznym

- instrukcje definiujgce strefy i narzedzia

- diagnostyka obiektu TO_Kinematics

- integracja napedu z PLC, integracja funkcji bezpieczenstwa w napedzie
- profil PROFIdrive on PROFIsafe: dostepne funkcje bezpieczeristwa

- dziatanie i wykorzystanie funkcji: STO, SS1, SS2, SOS, SLS, SDI

Harmonogram

Liczba pozycji harmonogramu: 30

Przedmiot / Typ Data realizacji Godzina
L. Prowadzacy L, .
temat aktywnosci zajeé rozpoczecia
o Aleksander
1230 Walidacja 16-11-2026 09:00
Bodora

Aleksander

Sterowanie Zajecia 16-11-2026 09:30
Bodora
ruchem

- Przerwa - 16-11-2026 10:30

Sterowanie
ruchem

(kontynuacja). L. Aleksander
: Zajecia 16-11-2026 10:45
Wykorzystani

Bodora
e blokéw
PreServoi
PostServo

- Przerwa - 16-11-2026 12:00

Godzina
zakonczenia

09:30

10:30

10:45

12:00

12:40

Liczba godzin

00:30

01:00

00:15

01:15

00:40



Przedmiot /
temat

Program
sterowania

ruchem.

-

Program
sterowania
ruchem
(kontynuacja)

Program
sterowania
ruchem

(kontynuacja)

@D

Program
sterowania
ruchem
(kontynuacja)

s

EEED Ruch

synchronizow
any

oD

D Ruch

synchronizow
any. Tryb
izochroniczny

@ Ty

izochroniczny
(kontynuacja)

(7220 B

18230 L)
izochroniczny
(kontynuacja)

Typ
aktywnosci

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Prowadzacy

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Data realizacji
zajeé

16-11-2026

16-11-2026

16-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

17-11-2026

18-11-2026

18-11-2026

18-11-2026

Godzina
rozpoczecia

12:40

14:30

14:45

08:00

09:30

09:45

12:00

12:40

14:30

14:45

08:00

09:30

09:45

Godzina
zakonczenia

14:30

14:45

16:00

09:30

09:45

12:00

12:40

14:30

14:45

16:00

09:30

09:45

12:00

Liczba godzin

01:50

00:15

01:15

01:30

00:15

02:15

00:40

01:50

00:15

01:15

01:30

00:15

02:15



Przedmiot /
temat

Em-

Sprzezenia
krzywkowe

Sprzezenia
krzywkowe
(kontynuacja)

Obiekt

TO-
Kinematics

oo B

Obiekt
TO-
Kinematics
(kontynuacja)

em-

Funkcje
bezpieczenst
waw
napedach

Funkcje
bezpieczenst
waw
napedach
(kontynuacja)

o, 0 B

Typ
aktywnosci

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Walidacja

Prowadzacy

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Aleksander
Bodora

Data realizacji
zajeé

18-11-2026

18-11-2026

18-11-2026

18-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

19-11-2026

Godzina
rozpoczecia

12:00

12:40

14:30

14:45

08:00

09:30

09:45

12:00

12:40

14:30

14:45

15:30

Godzina
zakonczenia

12:40

14:30

14:45

16:00

09:30

09:45

12:00

12:40

14:30

14:45

15:30

16:00

Liczba godzin

00:40

01:50

00:15

01:15

01:30

00:15

02:15

00:40

01:50

00:15

00:45

00:30

Podsumowanie
Rodzaj godzin Liczba godzin

Suma godzin zegarowych ustugi 31:00



Rodzaj godzin Liczba godzin

w tym suma godzin zaje¢ 25:20
w tym suma godzin walidaciji 01:00
w tym suma przerw 04:40
Suma godzin dydaktycznych bez przerw 35:05

Cennik

Jezeli korzystasz z dofinansowania i ustuga stanowi ustuge ksztatcenia zawodowego lub przekwalifikowania
zawodowego wraz z ustuga lub dostawa towardow Scisle zwigzang z ustugami ksztatcenia zawodowego lub
przekwalifikowania zawodowego to mozesz mie¢ mozliwo$é 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 ustuga w
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 zwolnief w
przypadku, gdy ustuga jest finansowana w co najmniej 70% ze srodkéw publicznych.

\,

Cennik
Rodzaj ceny Cena
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto 5781,00 PLN
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 4700,00 PLN
Koszt osobogodziny brutto 186,48 PLN
Koszt osobogodziny netto 151,61 PLN

Liczba godzin ustugi

Rodzaj godzin Liczba godzin

Liczba godzin zegarowych ustugi 31:00

Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1



O Aleksander Bodora

inz. elektryk dr nauk technicznych
‘ ' Absolwent Politechniki Slgskiej, Wydziat Elektryczny

Wspotpraca z przemystem w zakresie aplikacji energoelektronicznych napedéw pojazdéw
elektrycznych - prace projektowe, badawcze i wdrozenia.

Ponad 15 lat doswiadczenia w zakresie projektowania i uruchamiania systeméw sterowania dla
maszyn i linii produkcyjnych bazujgcych na sterownikach programowalnych SIEMENS SIMATIC S7-
200/300/1200/1500 oraz panelach SIMATIC HMI.

Wieloletnie doswiadczenie dydaktyczne.

Prowadzenie szkolen z zakresu programowania sterownikéw SIEMENS S7-300/400 oraz S7-
1200/1500.

Prowadzacy posiada doswiadczenie zawodowe zdobyte nie wczesniej niz 5 lat przed publikacja
ustugi w BUR. W ciggu ostatnich 5 lat nieustannie prowadzi w INTEX kilkadziesigt szkolen rocznie.
taczy doswiadczenie projektowe z zacieciem dydaktycznym.

Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikéw ustugi

Dokumentacja szkoleniowa w postaci autorskiego skryptu, notes, dtugopis.

Informacje dodatkowe

Warunkiem uczestnictwa niezaleznie od zgtoszenia BUR - jest przestanie karty zgtoszenia bezposrednio do nas.

INTEX zastrzega sobie prawo do odwotania lub zmiany terminu szkolenia, w przypadku wystgpienia okolicznos$ci uniemozliwiajacych jego
realizacje. O zaistniatej sytuacji Zgtaszajacy zostanie niezwtocznie poinformowany.

Wszystkie niezbedne informacje oraz warunki dotyczace ustug realizowanych przez INTEX znajdujg sie pod ponizszym linkiem:
https://www.intex.com.pl/do-pobrania/?download=7835

Istnieje mozliwo$¢ zastosowania zwolnienia z podatku VAT dla Uczestnikdw szkolenia, ktérych poziom dofinansowania wynosi co
najmniej 70% na podstawie § 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 zwolnien.

Zapisujac sie na ustuge uczestnik zobowigzuje sie pokry¢ catkowity koszt szkolenia w przypadku niespetnienia z wtasnej winy warunkéw
uzyskania dofinansowania.

Adres

ul. Portowa 4
44-102 Gliwice

woj. $laskie

Udogodnienia w miejscu realizacji ustugi
o Klimatyzacja
o Widfi

e Laboratorium komputerowe



Kontakt

ﬁ E-mail info@intex.com.pl

Telefon (+48) 664 441 928

Paulina Nieradzik



