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Programowanie robotéw Fanuc. Optymalizacja czasu pracy

VW Pamplona (SP) Roboty Fanuc linii. Standaryzacja programow.
Aplikacje: zgrzewanie punktowe, naktadanie kleju.
Cornaglia (PL) Robot Kuka KRC1 Diagnostyka awarii manipulatora.
Programowanie robotéw przemystowych Kuka KRCI.
Daimler Chrysler Optymalizacja czasu cyklu pracy linii. Optymalizacja
Bremen (DE) RobatgKikak B L parametréow SCA. Optymalizacja punktow zgrzewalniczych.
Aplikacje: zgrzewanie, naktadanie kleju.
Programowanie i serwisowanie manipulatora
Henkel (PL) Manipulator IAI przemystowego (Robot typu SCARA) z kontrolerem IAIL
Aplikacja: naktadanie kleju.
Serwis wtryskarki. Instalacja oprogramowania systemowego.
Fameks (PL) UNILOG TC40 Parametryzacja urzadzenia. Nadzor nad produkcja.
Aplikacja: wtrysk tworzyw sztucznych.
Roboty ABB. Konfiguracja i programowanie robotow przemystowych
iy ABB S4C, S4C+.
Lear (PL) Spawarki — Lincoln 3 { : ] ! ]
Nadz6r nad produkcja. Serwis robotow. Konfiguracja
Power Wave .
spawarek Lincoln.
Buderus Uruchomienie, konfiguracja 1 programowanie robota
2 0% 9 Robot Kuka KRC2 przemystowego: Kuka KRC2.
Breidenbach (DE) At L
plikacja: Przenoszenie.
Konfiguracja, uruchomienie i programowanie robota
Robot Kuka KRC2 przemystowego: Kuka KRC2.
Mahle Brasilien Sterownik Siemens Programowanie sterownika: Siemens S7-300
S7-300 HMI: Mutlipanel.
Aplikacja: Przenoszenie, paletyzacja, depaletyzacja.
Konfiguracja 1 programowanie robota: ABB IRC5. Robot
Mahle (PL) Robot ABB IRC5 ABB skonfigurowany, jako Profibus-DP Master.

Aplikacja: Przenoszenie, obstuga spawarek.

. Roboty ABB. Programowanie robotéw: ABB S4C, S4C+.
Lear — Nottingham . =r =
(GB) Lincoln Power Wave Programowanie 1 uruchomienie.
- Spawarka Aplikacja: Spawanie MIG-MAG.
Programowanie robota: Fanuc IRB2000, R30iA.
GM Power Train - . Konfiguracja i uruchomienie. Programowanie
Wien (A) Robot Range B3QA, zaawansowanych funkcji w jezyku programowania KAREL.
Aplikacja: Paletyzacja, Depaletyzacja, Szukanie.
Roboty ABB ; Programowanie robotéw: ABB S4C, S4C+.
Lear Seating- (SK) Lincoln Power Wave Konfiguracja i programowanie spawarek Lincoln.
— Spawarki Aplikacja: Spawanie MIG-MAG.
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Roboty ABB; Programowanie robotéw: ABB S4C, S4C+.
Lear Metal - (PL) Spawarki Lincoln Konfiguracja i programowanie spawarek Lincoln.
Power Wave Aplikacja: Spawanie MIG-MAG.
Robot ABB ; Projekt, programowanie robota, konstrukcja, uruchomienie
Producent Lincoln Power Wave stanowiska z Robotem ABB IRB 2400 IRCS.
wodomierzy (PL) ST455 Spawarka, Aplikacja: Spawanie MIG/MAG/TIG, Cigcie plazma.
Plazma Kjelberg Programowanie sterownika PLC: Mitsubishi, Fatek.
Ovel Programowanie 60 robotéw: ABB S4C, S4C+, S3.
KaiserI;lal-l e Roboty ABB S4. Programowanie robotéw przemystowych: Fanuc RJ2.
(DE) Roboty Fanuc RJ2. Aplikacje: Przenoszenie, Zgrzewanie, Spawanie bolcow,
Spawanie MIG/MAG, Klejenie.
2 Programowanie 1 konfiguracja robota: FANUC RJ2.
Fovg ?Plg;)motlve RSO bs;gﬁilaugllégz' Dostawa elementéw sterowania robota.
P i Aplikacja: Spawanie MIG-MAG.
" Programowanie robotéw przemystowych: FANUC RJ3.
s i i O Nadzor nad produkcja. Aplikacja: Zgrzewanie, Bolcowanie
- . Programowanie i konfiguracja robota: KUKA KRC1.
Koja (PL) 8o dhoabkar Kem. ; Konfiguracja i podiaczenie spawarki do robota.
p ppI- Aplikacja: Spawanie MIG-MAG.
i Programowanie, konserwacja i serwis pogwarancyjny
Kirchhoff (PL) Roboty Fanuc. robotéw: EANUC RID.
Robot Fanuc. Projektowanie, uruchomienie stanowiska do spawania z
Spawarka Lincoln robotem przemystowym FANUC M16 RJ3.
Die Tech (PL) Power Wave. Aplikacja: Spawanie MIG/MAG.
Sterownik Fatek. Programowanie sterownika PLC: Fatek. Programowanie
Panel Weintek. panelu operatorskiego Weintek.
: Programowanie robota przemystowego: Kuka KRC2.
yguipdol Se1Y & O Aplikacja: przenoszenie, zatadunek i roztadunek zgrzewarek.
Programowanie robota: Kuka KRC2. Programowanie
zaawansowanych funkcji do automatycznego wyszukiwania
GiGezgll;ltllT(zg.E) Kullzczbsoz:fgﬁlz%o b powierzchni. Opcja Kuka Safe Robot. Magazyn narzegdzi
’ frezujacych.
Aplikacja: frezowanie blokow silnikow statkow.
CORNING - Robotv ABB Programowanie robotéw: ABB IRCS.
Kaiserslautern IR}(II 5 ’ Aplikacja: przenoszenie, synchronizacja z przeno$nikami.
(DE) 3 Odwroécona kinematyka robotéw. Magazyn chwytakéw.
Konfiguracja 1 programowanie robota FANUC RJ2.
Browar Belgia (PL) Robot Fanuc RJ2. Przystosowanie stanowiska do nowego modelu.
Aplikacja: przenoszenie, paletyzacja.
Bohbt Fanhc Projektowanie, uruchomienie stanowiska do paletyzacji z
Stanwes (PL) . robotem przemystowym FANUC S420F RJ2.

FANUC S420F RJ2.

Aplikacja: przenoszenie, paletyzacja workow.
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C(.)RNING ) ABB Roboter. Programowanie robotéw: ABB IRCS.
Kaiserslautern YN ? [
(DE) IRCS. Aplikacja: przenoszenie, depaletyzacja.
BorgWARNER - : _
Heidelberg Robot Kuka. Programowanie robota przemystowego: Kuka KRC2.
Konfiguracja, uruchomienie i programowanie robota
Bor e R AR N Sobpt&uka. Aplikacja: sprrilzlncli);fr?i‘:2%r(:1:klt<ul;kae{§§§§t'éw ragdami
Oroszlany (HUN) Siemens S7-300 p Ja 88 . iy pra
wirowymi..
Programowanie sterownika PLC Siemens S7-300.
Programowanie robota przemystowego: Kuka KRC2.
Mahle (DE) Robot Kuka. Aplikacja: Przenoszenie, frezowanie i oczyszczanie
cylindréw silnikéw samochodéw uzytkowych.
Robot Kuka — Programowanie robotéw — Kuka VKRC2.
WSS LY VKRC2. Aplikacja: przenoszenie blokow silnika.
Programowanie robota przemystowego: Kuka KRC2.
Mahle (DE) Robot Kuka. Aplikacja: Przenoszenie, frezowanie i oczyszczanie
cylindréw silnikow samochodéw ci¢zarowych.
Watts — Landau Rotode o Serwis i uruchomienie produkcji po kolizji robota
przemystowego Kuka KRC2.
(DE) KRC2. | S }
Aplikacja: przenoszenie, zatadunek maszyn.
BBS - Schiltach Robot Kuka. PiocRii R cani g | s KREJ (i1}
Przeprogramowanie linii do produkcji felg Ferrari.
(DE) KRCI1. . A [ ]
Aplikacja: przenoszenie, zatadunek i roztadunek maszyn.
Programowanie robota: Kuka KRC2. Programowanie
Gebrueder 2 p I B )
: Robot Kuka. zaawansowanych funkcji do automatycznego wyszukiwania
Gienanth — ; ; ¢ L
Eisenberg (DE) KRC2. powierzchni. Studium wykonalnosci.
g Aplikacja: frezowanie blokéw silnikow statkow.
Rohwedder — Robot Kuka. Programowanie, konfiguracja i uruchomienie stanowiska z
. robotem Kuka KRC2.
Bermatingen (DE) KRC2. 11 j
Aplikacja: przenoszenie.
Programowanie, konfiguracja i uruchomienie stanowiska do
BBS Herbolzheim Robot Kuka. rozciaggania felg aluminiowych réznych typéw z robotami
(DE) KRC2. przemystowymi Kuka KRC2.
Aplikacja: przenoszenie, zatadunek i roztadunek maszyn.
OPEL Antwerp Robot Fanuc. Programowanie robotéw: Fanuc RJ2.
(BE) RJ2. Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie, spawanie MIG/MAG.

produkcyjnym felg aluminiowych.
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RIAL - Stalowa

Robot portalowy ze
sterowaniem Kuka.

Programowanie, konfiguracja i uruchomienie manipulatora
wyposazonego w serwonapedy 1 sterowanie Kuka KRC2.
Modyfikacja danych maszynowych sterowania Kuka.

Wola (PL) KRC2 Aplikacja: przenoszenie, zatadunek i roztadunek
. przeno$nikéw tasmowych w ruchu, synchronizacja z
przenosnikami.
Programowanie robotéw przemystowych: Fanuc RJ2 w
OKE;JNB(()IC)III;IH Robcl){tll;anuc. standardzie opla.

Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe.

Eisenmann (DE)

Robot portalowy ze
sterowaniem Kuka.

Programowanie, konfiguracja i uruchomienie manipulatora
wyposazonego w serwonapedy i sterowanie Kuka KRC?2.
Modyfikacja danych maszynowych sterowania Kuka.
Aplikacja: przenoszenie, zatadunek i roztadunek

KRE. przenosnikow taSmowych w ruchu, synchronizacja z
przenosnikami.
OPEL Bochum Robi e Programowanie robs(i;(;\ga;r)(rjz;:lgsizwych: Fanuc RJ3 w
A3370 (DE) RJ3. ' i U
Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe.
OPEL Bochum Robory I Programowanie robsci:;\g aﬁ)flzz(;ranc})/si;)wych: Fanuc RJ2 w
A3301 (DE) RI2. . 4 giain
Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe.
OPEL Bochum Programowanie robotéw przemysl(?wych: Fanuc RJ2,
Roboty Fanuc. Fanuc RJ3 w standardzie opla.
A3301, A3370 5 T . ; K r
(Astra 2004, Zafira) RJ2 RJ3. plikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, spawanie
i MIG/MAG.
Fanuc ! . e .
i ot Robot Fanuc. Prowadzenie szkolen z zakresu programowania i obstugi
prog RJ2 RJ3. robotéw przemystowych Fanuc z systemem RJ2 i RJ3.
erung — Schulung.
Nadzoér nad produkcja oraz szkolenie pracownikéw stuzb
3 utrzymania ruchu z zakresu obstugi i programowania
Y Bozpan T, <o, robotéw Kuka VKRC?2. Spawalnia VW CADDY.
Caddy (PL) VKRC2. =l In ; ; FEL
Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, klejenie,
spawanie.
VW Wolfsburg A5 Roboty Kuka. KO'Ilflgl.JI:aCJa i programowanie rot?otow Kuka VKRC@.
Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, klejenie,
- Golf V (DE) VKRCI. . = )
spawanie. Nadzor nad produkcja.
VW Wolfsburg A5 Rolihiddic K(?nflg.u'raCJa i programowanie robotow FANUC RJ 3'.
Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, klejenie,
- Golf V (DE) RJ3. ) P i
spawanie. Nadzor nad produkcja.
VW Wolfsburg Konfiguracja i programowanie robotéw Kuka VKRCI.
Roboty Kuka. ol ] . ..
AUTO 5000 Turan Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, klejenie,
VKRCI. : 2 .
(DE) spawanie. Optymalizacja pracy robotow.
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A3 Quattro (DE) VKRC2. DR ming e R RH S
Optymalizacja programow i czasu cyklow.
Konfiguracja i programowanie robotéw Kuka VKRC1 1
VW Hannover TS5 Kuka Roboter. VKRC2.
(DE) VKRC1 VKRC2. Aplikacja: przenoszenie, zgrzewanie punktowe, klejenie,
spawanie, cigcie plazmg. Nadzor nad produkcja.
Aplikacje:

Przenoszenie, Zgrzewanie punktowe, Klejenie, Spawanie MIG/MAG/TIG, Clinch’owanie(TOX),
Spawanie bolcow(TUCKER), Ciecie plazmg, Lutowanie MIG, Paletyzacja, Depaletyzacja,
Frezowanie, Szukanie, Zatadunek i Roztadunek maszyn, Oczyszczanie elementéw, Synchronizacja z
przeno$nikiem.

Programowanie sterownikow PLC Siemens S7-300, S7-400. Programowanie paneli operatorskich
WinCC Flexible.
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