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2.6.7 Zrobotyzowane systemy spawalnicze Kawasaki - konfiguracja i programowanie

Qpis szkolenja:

Kurs oparto na zajeciach warsztatowych, podczas ktérych uczestnicy weryfikujg zdobyta wiedze
i nabywajg praktyczne do$wiadczenie. Na szkoleniu uczestnicy, pod okiem ekspertéw, piszg

programy, dobierajg parametry i spawaja, a nast¢pnie analizuja wyniki dokonuja zmian i spawajg

ponownie.

Grupa docelowa:
Szkolenie dedykowane jest dla firm integratorskich, ktére zainteresowane sg integracjg systeméw

Zrobotyzowanego spawania.

Wymagania:
o Znajomo$¢ obstugi komputera PC i systemu Windows
o Podstawowa znajomos¢ zagadnieri zwigzanych z automatykg i robotykg
o Ukoficzone szkolenie z zakresu obslugi i programowania robotéw Kawasaki na poziomie

podstawowym

Cele:
Integracja systeméw zrobotyzowanego spawania, a takze bardziej $wiadomie i efektywnie

korzystanie ze stanowiska z robotem.

Tresci szkolenia:
o Spawanie MIG MAG
= Teoria
¢ Fuk spawalniczy
¢ Gazy oslonowe
e Zrédio pradu spawania
e Spawanie pradem pulsujacym
® Spawanie lukiem zwarciowym i natryskowym
® Spawanie stali czarnej, nierdzewnej, aluminium
¢ Spawanie procesem CMT
= Praktyka
* Reczne spawanie lukiem zwarciowym, natryskowym, pulsem CMT
¢ Zrobotyzowane procesy spawania Puls, CMT
o Cwiczenia praktyczne z robotem cz.1
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o Roboty Kawasaki dedykowane do spawalnictwa (wersja ARC) — réznice sprzetowe i software’ow
o Uklad wspélrzednych narzedzia
= Uklad wspétrzednych narzegdzia
= Konfiguracja
© Block Teaching - uczenie robota
= Teach Pendant dla aplikacji spawalniczych
= Konfiguracja parametréw ruchu
= Tworzenie programéw
o Podstawowe funkcje spawalnicze w robotach Kawasaki
= Arc Weld Condition
= Arc Weld Condition Database
= Arc Spot Weld Condition
= Arc Weld Torch Dimensions
o Zaawansowane funkcje spawalnicze w robotach Kawasaki
= Touch SensingSpecial
= Pattern Weaving — Parametryzacja Wzoréw Sciegéw Zakosowych
= Funkcja ukladania spoin wielowarstwowych
®» Real Time Path Modulation — Modyfikacja Sciezki w Czasie Rzeczywistym
© Dodatkowe osie w robotach Kawasaki — tory jezdne i pozycjonery
= Dobér rozwigzan
= Konfiguracja
o Przyklad konfiguracji transmisji szeregowej — PROFIBUS DP
= Konfiguracja sprzetowa
= Konfiguracja software'owa
= Komunikacja dwéch urzadzen z pomocg protokotu PROFIBUS DP
o Cwiczenia praktyczne z robotem cz.2
© Spawanie metodami MIG/MAG

Z Czas trwania szkolenia: ustalany indywidualnie

Cena szkolenia: Na zapytanie

o0 . o
Pt Liczba uczestnikow:

min. 4 osoby
max. 6 os6b




