Centrum '
Programowania Polska POMORSKA . ;
/g Robotow ‘ Strefa Inwestycji ’ §£§‘ﬁ,ﬂ,’ﬁ,’l‘;§,}“5” VILLUM FONDEN

Przemystowych

Nazwa kursu: ,,Programowanie i obstuga robotéw przemystowych — poziom podstawowy”

Rodzaj kursu: kurs podstawowy, 21 godz. x 45 min., stacjonarny

Grupa odbiorcéw: uczniowie szkdét ponadpodstawowych, studenci, stuchacze KKZ, nauczyciele,
instruktorzy praktycznej nauki zawodu, nauczyciele akademiccy.

Wymagania wstepne: ogdlna wiedza techniczna

Miejsce realizacji kursu: Centrum Programowania Robotéw Przemystowych, Gdanski Park Naukowo-
Technologiczny, ul. Trzy Lipy 3, 80-172 Gdanisk, bud. C, sala2.13 B

Udziat w kursie potwierdzony zaswiadczeniem.

TEMATY ZAJEC OMOWIONE ZAGADNIENIA

Wprowadzenie Omowienie zasad BHP oraz stanowisk zrobotyzowanych dostepnych
w sali (zastosowanie, wyposazenie itp.).
Podstawowe konfiguracje kinematyczne robotéw oraz ich wady i zalety.
Kinematyka odwrotna.
Sterowanie robotem vs. uktad wspotrzednych.
Zabezpieczenia w pracy z robotami oraz mechanizmy ograniczajgce ich

ruch.

Omowienie ogdlnego schematu podzespotow robota i jego dziatania.
Robot Omowienie obstugi  kontrolera robota i podstawowych instrukgji
ABB IRB 120- sterujgcych.
3/0.6 Reczna kalibracja robota. Kalibracja Tool Center Point.

Zajecia praktyczne z chwytaniem i przemieszczaniem obiektow.
Pisanie programu realizujgcego zadanie Pick and Place.
Tworzenie nowego i edycja istniejgcego programu, zarzadzanie

programami.
Bezpieczne zatrzymanie, modyfikacja i ponowne uruchomienie programu
robota.
Uruchomienie programu w trybie automatycznym.
Robot Omowienie obstugi  kontrolera robota i podstawowych instrukgji
Fanuc M-20iA sterujacych.
Fanuc ER-4iA Pisanie programu sterujgcego Pick and Place.

Zajecia praktyczne z ilustrowaniem trajektorii ruchu robota przy pomocy
koncowki z przyborem do pisania.
Bezpieczne zatrzymanie, modyfikacja i ponowne uruchomienie programu
robota.
Uruchomienie programu w trybie automatycznym.
Robot KUKAKR4  Omowienie obstugi kontrolera robota i podstawowych instrukcji
R600 sterujacych.
Zajecia praktyczne z chwytaniem i przemieszczaniem obiektow.
Pisanie programu realizujgcego zadanie Pick and Place.
Tworzenie nowego i edycja istniejgcego programu, zarzgdzanie
programami.
Bezpieczne zatrzymanie, modyfikacja i ponowne uruchomienie programu
robota.
Uruchomienie programu w trybie automatycznym.



