ROBOWORK

PROGRAMACAO DE CELULAS
ROBOTIZADAS DE PALETIZACAO

PROGRAMA DE FORMACAO
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¢ 1. NOTA PREVIA

O programa de formacgdo que apresentamos de seguida, reflecte a compilagdo de contelidos que consideramos necessarios para que os
formandos estejam preparados para programar células robotizadas de paletizacdo. Este programa sera sempre, na medida do possivel,
adaptado ao tipo de produto do cliente. Para esse efeito e de forma a melhor adaptar o programa a cada empresa, idealmente o programa
de formagdo deverd ser adaptado em conjunto com o destinatério, definindo objectivos especificos para cada formagdo.

< 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 praticas.

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.
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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 ORGANIZACAO

< ESPACOS E EQUIPAMENTOS

< BIBLIOGRAFIA

Programacdo de Células Robotizadas de Paletizagao

28 Horas (distribuidas por 8 sessGes de 3,5 horas ao longo de 4 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 sistemas e estratégias de paletizagdo

Profissionais da industria que por ineréncia das suas fungdes, necessitem de conhecimentos de

programacao de rob0s industriais de paletizacdo

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)
Equipamento de paletizagdo de suporte a formagao

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: APRESENTACAO DE EQUIPAMENTOS E DESCRICAO DE DISPOSITIVOS DE SEGURANGA

. Apresentacdo e Localizagdo dos Dispositivos de Seguranca

. Apresentagdo da consola
. Interface I/O com periféricos

. Ligacdo do controlador ao robo

. Evolugdo de equipamentos relacionados com controlador e rob6
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MODULO 2: INICIACAO A PROGRAMAGAO

. Apresentacdo individual de todas as funcionalidades e menus da consola de programacao
. Manipulagdo do robd no espago, utilizando os diferentes tipos de coordenadas

. Ensaios praticos de manipulagdo do robo

. Edicdo de programas (Job)

. Instrucdes de movimento e tipos de cinematica

. Configuracdo de parametros de velocidade, aceleracdo e desaceleragao

. Visualizacdo dos menus IN / OUT

. Configuragdo TOOL, USER COORDINATE, INTERFERENCE AREA.

. Instrugdes INFORM

. Edicdo de programas com exemplos praticos vocacionados para a industria
MODULO 3: TIPOS DE GRIPPER DE PALETIZACAO

. Caracteristicas e diferencas entre grjpper’s (com/sem carga de palete / ventosas / garra mecanica)

. Fungdes do gripper

MODULO 4: ANALISE DE ROBOS DE PALETIZAGAO

. Payload [ Alcance / Graus de Liberdade

MODULO 5: PRINCIPIOS DE FUNCIONAMENTO DE CELULAS DE PALETIZACAO
. Zona de paletizagdo

. Evacuagdo de paletes

. Entrada de produtos

. Célula de carga de paletes

MODULO 6: COMUNICACAO PARTILHADA ENTRE MODULOS DE CELULA

. Tipos de variaveis

. Quantidade de informagdo

. Tipo de informagdo
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MODULO 7: PROCEDIMENTOS DE ARRANQUE EM MODO AUTOMATICO
. Configuracdo MASTER CALL JOB

. Inibigdo de Selecgdo de jobs em automético

. Posta em Marcha do robd de forma remota

. SYSTEM JOB

. Receitas de Produtos

MODULO 8: FUNCOES ESPECIFICAS DE PALETIZAGAO

. Definicdo de tipo de produto (comprimento / altura / largura)

. Parametros de paletizagao (tipo de palete / n° de camadas / mosaicos)

. MACRO JOB / INTERRUPT JOB / PAM

MODULO 9: ALARMES

. Niveis e Listagens de Alarmes

. Sensores e Controlo de Posicdo de Robo

. Resolucdo de Problemas

MODULO 10: PROCEDIMENTOS DE BACKUP

. Dispositivos disponiveis

. Utilizagdo de PC CARD / USB

. Criagdo de directdrios e Tipo de ficheiros

MODULO 11: SIMULACAO E EXECUCAO DE PROGRAMAS DIDACTICOS

. Simulacdo e Execucao de programas de aplicacdes de paletizacdo

< 5. OBJECTIVOS GERAIS

Dotar os/as destinatarios/as de conhecimentos de programacao de robdtica industrial necessarios para o desenvolvimento e operacdo de

solugGes industriais envolvendo rob0s de paletizagdo.
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¢ 6. OBJECTIVOS ESPECIFICOS

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

. Distinguir sem dificuldade os diferentes modos de utilizacdo do robo
. Estabelecer comunicagdo entre o robd e diferentes tipos de periféricos
. Utilizar eficazmente os diferentes tipos de sistemas de coordenadas do robo
. Calibrar correctamente ferramentas do sistema
. Editar, gerir e parametrizar programas do sistema
. Interpretar correctamente tipos de alarmes
. Interpretar e utilizar de forma eficaz as diversas fungdes especificas de industria

. Criar de forma eficaz procedimentos de BACKUP do sistema
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