Mozliwos$¢ dofinansowania

CENTRUM SZKOLEN INZYNIERSKICH

EMT-SYSTEMS
Spotka z
ograniczong
odpowiedzialnoscia

ok ok Kok 4675
3 244 oceny

Szkolenie: Programowanie robotow
przemystowych KUKA — poziom 2 (RK2)

Numer ustugi 2026/06/30/5274/3658757

© Gliwice

& Ustuga szkoleniowa

¥ stacjonarna

{2 Zajecia grupowe

® 19:00h

5 16.12.2026 do 18.12.2026

Informacje podstawowe

Kategoria

Grupa docelowa ustugi * "Opolskie Ksztatcenie Ustawiczne",

4 837,59 PLN brutto
3933,00 PLN netto
254,61 PLN brutto/h
207,00 PLN netto/h
164,00 PLN cena rynkowa @

Techniczne / Obstuga maszyn i urzadzen

Szkolenie jest adresowane do:

1. Inzynierdw,

2. Programistéw robotéw przemystowych,

3. Wszystkich zainteresowanych pozyskaniem i poszerzeniem wiedzy z

ww. tematyki.

Ustuga réwniez adresowana dla uczestnikéw projektu

¢ "Kierunek — Rozwéj",

e MP i/lub dla Uczestnikéw Projektu NSE,

¢ Lubuskie Bony Rozwojowe.

Ustuga rozwojowa skierowana jest rowniez do uczestnikow innych

projektow.

Wymagania wstepne: Wymagane ukonczenie kursu podstawowego RK1:
Programowanie robotéw przemystowych KUKA — poziom 1 lub wiedza z

tego zakresu

Minimalna liczba uczestnikow 6

Maksymalna liczba uczestnikéw 10

Data zakonczenia rekrutacji 15-12-2026

Forma prowadzenia ustugi stacjonarna



Certyfikat systemu zarzgdzania jakos$cig wg. ISO 9001:2015 (PN-EN 1SO

Podstawa uzyskania wpisu do BUR
y P 9001:2015) - w zakresie ustug szkoleniowych

Cel

Cel edukacyjny

Szkolenie na poziomie drugim przygotowuje do samodzielnej pracy z robotem przemystowym KUKA, w tym analizowania
i modyfikowania istniejgcych programéw oraz tworzenia programéw z dynamiczng zmiang pozycji realizowanego
procesu w oparciu o nowe technologie, co jest kluczowe dla zielonej gospodarki. Uczestnik rozwija réwniez kompetencje
cyfrowe w zakresie wykorzystania specjalistycznego oprogramowania i interfejsu sterowania robota KUKA do tworzenia,
analizy, modyfikacji i testowania programow.

Efekty uczenia sie oraz kryteria weryfikacji ich osiaggniecia i Metody walidacji

Efekty uczenia sie Kryteria weryfikacji Metoda walidacji

omawia mozliwosci w zakresie obstugi
zdarzen w tle (Interpreter submitow) i

. L . Test teoretyczny z wynikiem
przerwan, wykorzystuje instrukcje

. " generowanym automatycznie
Trigger do automatyzacji powrotu do

pozycji HOME

Programuije i konfiguruje roboty analizuje istniejgcy program i wykonuje Test teoretyczny z wynikiem
przemystowe KUKA na poziomie w nim modyfikacje generowanym automatycznie
drugim, wykorzystujac specjalistyczne

narzedzia cyfrowe i oprogramowanie

tworzy programy z dynamiczng zmiang
pozycji realizowanego procesu, w tym
zagadnienia paletyzacji

systemu sterowania robota. Test teoretyczny z wynikiem

generowanym automatycznie

samodzielnie rozwigzuje elementarne .
} Test teoretyczny z wynikiem
problemy dotyczace robotow .
L . generowanym automatycznie

przemystowych na poziomie drugim

Kwalifikacje

Kompetencje
Ustuga prowadzi do nabycia kompetenciji.
Warunki uznania kompetencji

Pytanie 1. Czy dokument potwierdzajacy uzyskanie kompetenciji 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 potwierdzajg, 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 walidac;ji?

TAK

Program

Niniejsze szkolenie ma na celu kompleksowe wsparcie oséb dorostych, ktére 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 z
branzy 7.1 Automatyka przemystowa, zautomatyzowane linie produkcyjne i 7.2 Sensory i roboty.

Walidacja:

Wybrana metoda walidacji szkolenia: ,Test teoretyczny z wynikiem generowanym automatycznie”, dla ktérej nie jest wymagane
wprowadzenie osoby walidujgcej ustuge w sekcji oséb prowadzacych. Uczestnik szkolenia wypetnia test pod koniec szkolenia w aplikaciji
dostepnej na komputerze w sali szkoleniowej EMT-Systems.

Zakres tematyczny

Program ustugi obejmuje 19 godzin zegarowych. Przerwy wliczajg sie w czas trwania ustugi szkoleniowej.
Dzien 1: 4 godziny

Dzien 2: 8 godzin

Dzien 3: 7 godzin

Czas trwania godzin teoretycznych: 5h, czas trwania godzin praktycznych: 14h.

Program szkolenia

. Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogdlne zasady

. Bezpieczna praca w trybie recznym T1, T2 i automatycznym

. Samodzielne wykonanie zadan przygotowujacych:reczne przemieszczanie robota na zadane pozycje osiowe
. wyznaczanie TCP i uktadu stanowiska WOBJ

. stworzenie procedur do obstugi chwytaka (obstuga sygnatéw cyfrowych)

. przygotowanie pozycji HOME

. stworzenie programu z podstawowymi instrukcjami ruchu (osiowy / liniowy) oraz z wykorzystaniem procedur

Dzien 1

. Praca z robotem w sieci przy uzyciu programu WORKVISUAL
. Bezposrednia edycja wspotrzednych punktéw w programach
. Interakcja z uzytkownikiem przy uzyciu TrachPendanta z poziomu programu

O O O N O U A WN =

—_

. Dynamiczna modyfikacja potozenia uktadu wspétrzednych stanowiska

. Doktadnos¢ pozycjonowania robota w punktach programu i jej wptyw na zachowanie programu — parametr CONT
. Wielokrotne wykonanie fragmentu programu - petla FOR

. Paletyzacja i depaletyzacja

. Sygnaty cyfrowe grupowe

. Automatyczne wystawianie sygnatu w pozycji HOME

Dzien 2

o g WON =

. Struktura FOLD

. Wybrane zmienne systemowe

. Zmienne lokalne i globalne - plik SCONFIG.DAT

. Obstuga zadan w tle - SPS.SUB

Przerwania systemowe

. Wyszukiwanie pozyciji

. Powrét do HOME z dowolnego miejsca w zapisanej trajektorii robota — TRIGGER
. Tworzenie i przywracanie petnego backup robota — projekt WoV

. Walidacja

Dzien 3

© N U WN =



Warunki niezbedne do osiagniecia celu ustugi

Wymagane ukoriczenie kursu podstawowego RK1: Programowanie robotéw przemystowych KUKA — 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, laptopy dla uczestnikdw kursu oraz prowadzacego.

W przypadku osiggniecia petnej grupy uczestnikow szkolenia przy jednym stanowisku beda znajdowalty sie 2 osoby.
Do dyspozycji kursantéw oddano 5 robotéw produkcyjnych.

* 4 szt. KUKA KR6 R900 SIXX z serii KR AGILUS
* 1 szt. KUKA KR6 R700 SIXX z serii KR AGILUS

Robot KUKA KR6 R900 SIXX z serii KR AGILUS

Robot wyposazony jest w kontroler KRC4 Compact oraz panel sterujgcy SmartPad. Maty, lekki (52 kg) robot dzieki kompaktowym
wymiarom przeznaczony moze by¢ do wielu réznych zastosowan. Mozna go montowac¢ podtogowo, $ciennie lub sufitowo. Dzieki smuktej
konstrukcji robot KR 6 pracuje nawet na minimalnej przestrzeni. Funkcja Safe Robot utatwia efektywng wspétprace cztowieka z maszyna.
W zadaniach manipulowania, zwtaszcza typu Pick and Place, charakteryzuje sie wysokg predkoscig. Umozliwia ona bardzo dobre wyniki
przy minimalnych czasach cykli.

Robot KUKA R700 SIXX AGILUS KRC4

Rozwigzanie stosowane w procesach produkcji opierajgcych sie o klejenie, pakowanie, spawanie, przenoszenie.

Harmonogram

Liczba pozycji harmonogramu: 21

Przedmiot / Typ Data realizacji Godzina Godzina

.. Prowadzacy L . . . Liczba godzin
temat aktywnosci zaje¢ rozpoczecia zakonczenia

Bezpieczenst

WO pracy z

robotem -

ogolne

zasady, L Grzegorz
. Zajecia 16-12-2026 13:00 13:30 00:30

Bezpieczna Noga

praca w trybie

recznym T1,

T2i

automatyczny

2221 o Przerwa - 16-12-2026 13:30 13:50 00:20



Przedmiot /
temat

Samodzielne
wykonanie
zadan
przygotowuja
cych: reczne
przemieszcza
nie robota na
zadane
pozycje
osiowe,
wyznaczanie
TCP i uktadu
stanowiska
WOBJ

@

stworzenie
procedur do
obstugi
chwytaka
(obstuga
sygnatéw
cyfrowych),
przygotowani
e pozyc;ji
HOME,

stworzenie
programu z
podstawowy
mi
instrukcjami
ruchu (osiowy
/ liniowy) oraz
z
wykorzystanie
m procedur,
Praca z
robotem w
sieci przy
uzyciu
programu
WORKVISUAL

Typ
aktywnosci

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Zajecia

Prowadzacy

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Data realizacji
zajeé

16-12-2026

16-12-2026

16-12-2026

16-12-2026

Godzina
rozpoczecia

13:50

15:20

15:30

16:00

Godzina
zakonczenia

15:20

15:30

16:00

16:30

Liczba godzin

01:30

00:10

00:30

00:30



Przedmiot / Typ Data realizacji Godzina Godzina . .
L. Prowadzacy . X , i Liczba godzin
temat aktywnosci zajeé rozpoczecia zakorczenia

Bezposrednia

edycja

wspoétrzednyc

h punktéw w

programach, . Grzegorz
. Zajecia 16-12-2026 16:30 17:00 00:30

Interakcja z Noga

uzytkownikie

m przy uzyciu

TrachPendant

a z poziomu

programu

Dynamiczna
modyfikacja
.. — Grzegorz
potozenia Zajecia Noda 17-12-2026 08:00 09:30 01:30
uktadu g
wspoétrzednyc
h stanowiska

9z21 o Przerwa - 17-12-2026 09:30 09:45 00:15

Doktadno$é
pozycjonowan

ia robota w

punktach

programu i jej Zajecia
wplyw na

Grzegorz

17-12-2026 09:45 12:00 02:15
Noga

zachowanie
programu -
parametr
CONT

- Przerwa - 17-12-2026 12:00 12:30 00:30

Wielokrotne

wykonanie

fragmentu Zajecia Grzegorz
programu - Noga
petla FOR,

Paletyzacja i

depaletyzacja

17-12-2026 12:30 14:00 01:30

- Przerwa - 17-12-2026 14:00 14:15 00:15



Przedmiot /
temat

Sygnaty
cyfrowe
grupowe,
Automatyczn
e wystawianie
sygnatu w
pozycji HOME

Struktura
FOLD,
Wybrane
zmienne
systemowe,
Zmienne
lokalne i
globalne -
plik
SCONFIG.DAT

Co-n B

Obstuga

zadan w tle -
SPS.SUB,
Przerwania
systemowe,
Wyszukiwanie
pozycji,
Powrét do
HOME z
dowolnego
miejsca w
zapisanej
trajektorii
robota -
TRIGGER

-

Tworzenie i
przywracanie
petnego
backup robota
- projekt WoV

Typ
aktywnosci

Zajecia

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Zajecia

Przerwa

Walidacja

Prowadzacy

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Grzegorz
Noga

Data realizacji
zajeé

17-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

18-12-2026

Godzina
rozpoczecia

14:15

08:00

09:30

09:45

12:00

12:30

14:30

14:45

Godzina
zakonczenia

16:00

09:30

09:45

12:00

12:30

14:30

14:45

15:00

Liczba godzin

01:45

01:30

00:15

02:15

00:30

02:00

00:15

00:15



Podsumowanie

Rodzaj godzin Liczba godzin
Suma godzin zegarowych ustugi 19:00
w tym suma godzin zajeé 16:15
w tym suma godzin walidac;ji 00:15
w tym suma przerw 02:30
Suma godzin dydaktycznych bez przerw 22:00
Cennik
r

Jezeli korzystasz z dofinansowania i ustuga stanowi ustuge ksztatcenia zawodowego lub przekwalifikowania
zawodowego wraz z ustuga lub dostawa towarow $cisle zwigzang z ustugami ksztatcenia zawodowego lub
przekwalifikowania zawodowego to mozesz mie¢ mozliwos$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 towarow i ustug, jesli ustugaw
catosci jest finansowana ze srodkéw 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 zwolnier w
przypadku, gdy ustuga jest finansowana w co najmniej 70% ze srodkéw publicznych.

\.

Cennik
Rodzaj ceny Cena
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika brutto 4 837,59 PLN
Koszt przypadajacy na 1 uczestnika netto 3933,00 PLN
Koszt osobogodziny brutto 254,61 PLN
Koszt osobogodziny netto 207,00 PLN

Liczba godzin ustugi

Rodzaj godzin Liczba godzin

Liczba godzin zegarowych ustugi 19:00



Prowadzacy

Liczba prowadzacych: 1

1z1

O Grzegorz Noga

‘ ' Specjalista z dziedziny Roboty przemystowe, dedykowany prowadzacy z zakresu Roboty
przemystowe. W EMT-Systems posiada 7-letnie doswiadczenie w prowadzeniu zaje¢ dydaktycznych.
W ciggu ostatnich pieciu lat z zakresu Roboty przemystowe przeprowadzit nastepujaca liczbe
szkolen: ok. 178. Swoje doswiadczenie zawdziecza wspotpracy z wieloma zaktadami
przemystowymi w zakresie programowania robotéw przemystowych. Specjalizacja: Roboty
przemystowe (Roboty przemystowe). Wyksztatcenie: mgr inz.

Informacje dodatkowe

Informacje o materiatach dla uczestnikow ustugi

Materiaty szkoleniowe kursu przekazywane sg kursantom w postaci skryptu z tematyki szkolenia. Kursanci otrzymujg 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 niewystarczajgcej liczby zgtoszen (min. 6
uczestnikow).

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 towardw i ustug oraz warunkéw stosowania tych zwolnien (DZ.U.2013, poz. 1722 z p6zn. zm.), w
przypadku, gdy Przedsiebiorca/Uczestnik otrzyma dofinansowanie na poziomie co najmniej 70% ze $rodkéw publicznych. Warunkiem
zwolnienia jest dostarczenie do firmy szkoleniowej stosownego o$wiadczenia na co najmniej 1 dzier roboczy przed szkoleniem. W innej
sytuacji nalezy doliczy¢ podatek VAT w wysokosci 23%.

Zostata podpisana umowa z WUP Krakéw.
Zawarto umowe z WUP w Toruniu w ramach Projektu Kierunek — Rozwdj.

Poczestunek kawowy i obiadowy nie jest wliczony w cene kursu.

Adres

ul. Bojkowska 35A
44-100 Gliwice
woj. Slaskie

Siedziba Centrum Szkolen Inzynierskich, na ktdrg sktadajg sie 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



