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Nazwa kursu: Obstuga i programowanie robotéw przemystowych

Rodzaj kursu: kurs podstawowy, 21 godz., stacjonarny

Wymagania wstepne: ogdlna wiedza techniczna

Termin kursu: 4.12.2023r.-8.12.2023r.

Miejsce: Centrum Programowania Robotéw Przemystowych, Gdanski Park Naukowo-Technologiczny,
ul. Trzy Lipy 3, 80-172 Gdansk, bud. C, Ip.,sala 2.13B

Udziat w kursie potwierdzony zaswiadczeniem

Sylwetka tukasz Trebinski - Pasjonat robotyki w praktycznym znaczeniu tego stowa.
prowadzacego Zainteresowanie elektronika w dziecinstwie przerodzito sie w coraz bardziej
ztozone projekty od matego robota podazajgcego za latarka, poprzez plotery i
obrabiarki CNC az do robotycznego ramienia sterowanego przez internet.
Aktualnie skoriczyt 3 rok studidw na kierunku Automatyki i Robotyki.

Na tle zawodowym uczestniczyt w projektach:

- elektronicznego systemu nadzoru kolei (UniAC2),

- mobilnego monitora funkcji zyciowych (Aidlab),

- symulatora urzadzen portowych opartych o wirtualng rzeczywistos¢
(SVAROG) oraz symulatoréw VR maszyn i pojazdéw technicznych.

Jest zwolennikiem przekazywania wiedzy w obrazowy i doswiadczalny sposéb
pokazujgc czesci maszyn i prezentujac dziatanie elektronicznych urzadzen.
Wzbogaca proces zdobywania wiedzy przez pokazywanie animacji dziatania
urzadzen oraz bezposrednig interakcje z odbiorcami.

Nazwa kursu Obstuga i programowanie robotéw przemystowych

Nabyte Sterowanie robotami w czasie rzeczywistym z wykorzystaniem kontrolera,
umiejetnosci po e programowanie zadan typu pick and place,

zakonczeniu e zdalne programowanie robotéw poprzez program Robot studio,
kursu/sylwetka e znajomo$¢ budowy robota oraz sposobu w jaki funkcjonujg jego
absolwenta podzespoty,

e znajomos$¢ typdw robotéw przemystowych oraz ich zastosowania w
przemysle,

e wiedza na temat zabezpieczen stosowanych w pracy z robotami,

e znajomosc¢ zagadnien zwigzanych z ruchem robota w ukfadzie
kartezjanskim oraz bezposrednim sterowaniem przegubami.

Project “Industrial Robots Programming Centre - education for Industry 4.0” has received funding from
THE VELUX FUNDATIONS’ European VET Development Initiative 2018-28, under grant No VKR 37578.
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Zakres tematyczny kursu:

Lp. TEMAT ZAJEC

Blok | Wprowadzenie:
Omowienie zasad BHP oraz robotéw dostepnych w sali (zastosowanie, wyposazenie
itp.)

Podstawowe konfiguracje kinematyczne robotdw oraz ich wady i zalety
Kinematyka odwrotna

Omowienie ogdlnego schematu podzespotdw robota i jego dziatania

Blok Il Robot ABB IRB-120:

Zabezpieczenia w pracy z robotami oraz mechanizmy ograniczajgce ich ruch
Sterowanie robotem a uktad wspotrzednych

Omowienie obstugi kontrolera robota i podstawowych instrukcji sterujgcych
Reczna kalibracja robota

Zajecia praktyczne z chwytaniem i przemieszczaniem obiektow

Operacje na zewnetrznych peryferiach robota

Kalibracja Tool Center Point

Pisanie programu realizujgcego zadanie Pick and Place

Blok Il Cwiczenia z robotem Fanuc:

Omowienie obstugi kontrolera robota i podstawowych instrukcji sterujgcych
Pisanie pierwszego programu sterujgcego

Cwiczenia zwigzane z programowaniem trasy ruchu robota

Zajecia praktyczne z ilustrowaniem trajektorii ruchu robota przy pomocy koncéwki z
przyborem do pisania

Blok IV Projektowanie linii produkcyjnej w programie Roboguide:

Przedstawienie podstawowych funkcji programu i omdwienie wad i zalet tego
rozwigzania.

Przyktad tworzenia projektu i pierwszego programu

Cwiczenie z tworzenia zrobotyzowanej linii produkcyjnej

Obstuga czujnikdw oraz praca wielu robotdw na jednej linii

Podsumowanie zdobytej wiedzy i odpowiedzi na pytania

Project “Industrial Robots Programming Centre - education for Industry 4.0” has received funding from
THE VELUX FUNDATIONS’ European VET Development Initiative 2018-28, under grant No VKR 37578.



