ROBOWORK

OPERACAO E PROGRAMACAO DE
ROBOS INDUSTRIAIS

PROGRAMA DE FORMAGCAO
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¢ 1. NOTA PREVIA

O programa de formagdo que apresentamos de seguida, reflecte a compilacdo de conteldos necessarios para que os formandos possam
operar e programar um robd industrial. Este programa sera sempre, na medida do possivel, adaptado ao tipo de aplicacbes que as
empresas tenham como meios produtivos. Para esse efeito e de forma a melhor adaptar o programa a cada empresa, idealmente o
programa de formacdo devera ser adaptado em conjunto com o destinatario, definindo objectivos especificos para cada formagao.

< 2. CERTIFICAGAO ROBOWORK

A ROBOWORK ¢ uma empresa certificada pela DGERT, para as areas de Automagdo e Electronica, garantindo assim que os cursos de
formagdo ministrados estdo de acordo com as mais correctas praticas pedagdgicas, assim como a qualidade e rigor das formagdes

relativamente aos programas de formacgdo ministradas.
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A ROBOWORK ¢ ainda certificada segundo a norma ISO9001, garantindo através de sucessivas auditorias, que o rigor de gestdo dos seus

mais variados processos de trabalho estdo de acordo com as melhores préticas.

Sendo certificada pela DGERT, permite que as empresas suas clientes acedam a fundos governamentais ou europeus, para qualificar os

seus colaboradores.

No final de cada formagdo, é emitido um certificado de formagdo profissional que pode ser usado pelas empresas clientes, para dar
cumprimento a Lei Geral do Trabalho, que nos artigos 30 e 31 determina que os seus colaboradores devem ter pelo menos 35 horas de

formacdo profissional a cada periodo de 2 anos.

< 3. FICHA TECNICA E EDICAO DO CURSO

Titulo do documento: Programa de Formagdo — Operacdo e Programacao de Robds Industriais

Edicdo n® : 2
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< 4. DADOS GERAIS DO CURSO

<© NOME DO CURSO

O CARGA HORARIA

<& MODALIDADE DE FORMAGAO

<& FORMAS DE ORGANIZAGAO

< LOCAL DA FORMAGAO

< N2 DE FORMANDOS

< PRE-REQUISITOS DE ACESSO

< DESTINATARIOS

& METODOLOGIA DA ORGANIZAGAO

< ESPACOS E EQUIPAMENTOS

< BIBLIOGRAFIA

Operagdo e Programacdo de Robds Industriais

21 Horas (distribuidas por 6 sessGes de 3,5 horas ao longo de 3 dias)
Formacdo continua

Formagcao presencial

Instalagdes da Robowork em Aveiro ou nas instalages do cliente

No minimo 2 e no maximo 6

Conhecimentos basicos de automacao industrial

Profissionais da industria que por ineréncia das suas fungdes, necessitem de operar e programar robos
Métodos afirmativos, interrogativos e activos

Sala aproximadamente com 50m? equipada com:

Rob0s industriais Yaskawa Motoman, ABB, Fanuc e Kuka

Equipamento complementar ao robd (gripper’s e equipamentos de calibragdo)
Videoprojector

Outro equipamento didactico complementar a formagao
Basic Programming — Operator’s manual (ABB / Motoman / Kuka / Fanuc)
COLESTOCK, Harry, Industrial :

Selection, Design and Maintenance, England,

McGraw-Hill Education Europe, 2005, ISBN: 9780071440523

¢ 5. CONTEUDOS PROGRAMATICOS

MODULO 1: CONDIGOES DE SEGURANGA DE FUNCIONAMENTO DO ROBO

. Apresentacdo e Localizagdo dos Dispositivos de Seguranca

. Procedimentos de Arranque e Modos de Paragem

. Circulagdo no Espaco de Trabalho em Modo de Programagdo

MODULO 2: DESCRICAO DO EQUIPAMENTO

. Apresentacdo da consola, controlador e robo

. Apresentacao individual dos menus da consola
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MODULO 3: INTERFACE I/O COM PERIFERICOS

. Tipos de ligagOes e alteracdo de entradas e saidas do sistema

. Comunicacdo com ferramentas e ensaios praticos
MODULO 4: CINEMATICA DO ROBO

. Manipulagdo do robd em diferentes Sistemas de Coordenadas

. Tipos de movimento do robd e InterpolacGes
MODULO 5: MANIPULACAO DO ROBO EM MODO MANUAL

. Descricdo e utilizagdo de diferentes menus

. Ensaios manuais de posicionamento e acerto de velocidade
MODULO 6: MANIPULACAO DO ROBO EM MODO AUTOMATICO

. Modo Play e Modo Remote

. Arranque e Paragem de Equipamentos

. Ensaios praticos de funcionamento do robd

MODULO 7: CALIBRAGAO DE FERRAMENTAS

. Configuracdo 7OOL e USER COORDINATE

. INTERFERENCE AREA
MODULO 8: EDICAO DE PROGRAMAS E VARIAVEIS DO SISTEMA

. Gestdo de Programas

. Tipos de variaveis utilizados

. Apresentacdo de Ferramentas Menus e Instrugdes de edicao de Programas
. Parametrizagdo de Instrugdes de Movimento

. Ensaios praticos de edicdo de programas
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MODULO 9: SEQUENCIAMENTO DE PROGRAMAS

. Estruturacdo do Programa Principal

. Definicdo de MASTER JOB

. Criacdo de sub-rotinas e integracdo no programa principal
. Funcdes CALL e JUMP

. Etiquetas, Contadores e Loop’s

. Ensaios Praticos de edicao de Programas
MODULO 10: POSICAO NO ESPACO TRIDIMENSIONAL
. Sistema de posicdo no espaco tridimensional
. Sistema de coordenadas dindmicos
. Aritmética com varidveis de posicao

. Fungdes Trigonométricas

MODULO 11: ALARMES

. Niveis e Listagens de Alarmes
. Sensores e Controlo de Posicdo de Robd
. Resolucdo de Problemas
MODULO 12: PROCEDIMENTOS DE BACKUP
. Dispositivos disponiveis
. Utilizagdo de PC CARD / USB

. Criagdo de directérios e Tipo de ficheiros

MODULO 13: SIMULAGAO E EXECUGAO DE PROGRAMAS DIDACTICOS

. Simulagdo e Execucao de Programas
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< 5. OBJECTIVOS GERAIS

Dotar os/as destinatérios/as de conhecimentos de utilizagdo geral necessarios a operagdo e programagdo de um rob0 industrial.

¢ 6. OBJECTIVOS ESPECIFICOS

No final da formagdo cada formando/a devera ser capaz de:

. Distinguir sem dificuldade os diferentes modos de utilizacdo do robo

. Estabelecer comunicacdo entre o robd e diferentes tipos de periféricos

. Utilizar eficazmente os diferentes tipos de sistemas de coordenadas do robd
. Manipular o rob6 nos modos Manual e Automatico

. Calibrar correctamente ferramentas

. Editar, gerir e parametrizar programas

. Interpretar correctamente tipos de alarmes

. Interpretar Sistema de Posicdes no Espaco Tridimensional

. Criar de forma eficaz procedimentos de BACKUP do sistema
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