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Steigen Sie ganz
einfach in die
Automatisierung ein

Wir bei Universal Robots sind Giberzeugt, dass Ausbildung
einer der Grundpfeiler fiir den Anwendungserfolg unserer
Roboter ist. Mit dem Ziel, die Automatisierung fiir jeden
zuganglich zu machen, haben wir eine einzigartige und
preisgekronte Trainingsplattform ins Leben gerufen, der
bereits mehr als 125.000 Nutzer weltweit angehoren.

Uber die Kombination aus unserer Online-Academy und
den praxisnahen Prasenztrainings erméglichen wir unseren
Anwendern, das nétige Know-How fiir die Implementierung
und Programmierung unserer Cobots zu erwerben.

Mit diesem Schulungskatalog mdchten wir lhnen unser
gesamtes Trainingsportfolio im Detail vorstellen. So haben
Sie die Moglichkeit, sich bereits im Vorfeld genaustens
Uber die Schulungsinhalte zu informieren und die fiir Sie
interessanten Trainings auszuwahlen.

Ergreifen Sie lhre Chance, die %
Programmierung unserer Roboter
zu erlernen. Unsere leichtverstandlichen
Schulungsmodule wurden entwickelt,
um in interaktiven Simulationen
praktisches Wissen zu erwerben und
so den Lernerfolg zu maximieren.

Mehr als

Nutzer weltweit

Einflihrung
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Wir wollen fir unsere Anwender das gesamte Potenzial

der Automatisierung nutzbar machen und sind iberzeugt,
dass dies mit Hilfe eines hochwertigen Schulungskonzeptes
gelingt. Daher bieten wir unseren Kunden neben Online-
Schulungen auch die Mdglichkeit, an unseren Prasenz-
trainings teilzunehmen. Die Grundlagen unseres Konzepts
in allen autorisierten Trainingszentren sind:

Qualitativ hochwertige Trainings nach
modernen Lehrkonzepten

Praxisorientierte Trainings nach dem
Motto “Learning by doing”

Autorisierte Trainer und Trainingspartner
nach strengen Zertifizierungs-Richtlinien

Hier geht's zur Academy:
urrobots.com/academy.de

Script
Training
2,5 Tage
Advanced Interface
Training Training
2 Tage 2 Tage

Safet
) 'y Core Training (e-Series)
Training 9 5 Tage
1 Tag = 1ag

Online Training

(e-Series)

Hinweis: Unsere Trainings bauen aufeinander auf.

Industrial

L Service
Communication .
o Training
Training 3 Tage
2 Tage g

Core Training (CB3)
2,5 Tage

Online Training

(CB3)

Einflihrung

Service
Training (light)
1 Tag

Operator
(Hands on)
2 Tage


https://academy.universal-robots.com/de/
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Werden Sie Teil unserer
Online-Academy und lernen
Sie, Cobots zu programmieren.

Interaktiyv,
kostenlos,
einfach

Unsere Online-Academy verfolgt das Ziel,
die Programmierung unserer Roboter fir
alle zuganglich zu machen. Die 14 kosten-
losen E-Learning-Module bieten schnelle,
praktische Lernerfolge durch interaktive
Simulationen. Registrieren Sie sich fir die
Universal Robots Online-Academy und
erwerben Sie die notigen Grundlagen fir
unsere Prasenztrainings.

% Jetztloslegen unter:
urrobots.com/tracks

e-Series Core Track

Modul 1

Der Roboter auf
einen Blick

7 min

Modul 4

Ein Programm
erstellen

12 min

Modul 7

Sicherheits-
einstellungen

15 min

Modul 9
Programmfluss
16 min

Modul 2

Vorbereitung
einer Aufgabe

6 min

Modul 5

Interaktion
mit externen
Geraten

11 min

Modul 8
Optimierung
6 min

e-Series Pro Track

Modul 10

Koordinaten-
systeme

13 min

Modul 3

Werkzeug-
einrichtung

17 min

Modul 6

Steuernvon
Foérderbandern

10 min

Modul 11

Kraftsteuerung

12 min

e-Series Application Track

Modul 12
Palettierung
15min

Modul 13
Schrauben
13 min

Modul 14

Maschinen-
beschickung

25 min

Sie mussen kein Programmierer sein,
um lhren e-Series-Cobot einzurichten.

Automatisierung
fur alle zuganglich

Die Universal Robots Online-Academy ist unser
Online-Schulungsprogramm und wird lhnen helfen,
sich schnell das notwendige Wissen anzueignen, um
grundlegende Programmierungen zu realisieren und
das notige Vorwissen fiir unsere Prasenztrainings zu
erwerben.

In den 8 Grundmodulen des Core Tracks lernen Sie,
wie ein Programm erstellt und ein Werkzeug konfigu-
riert wird. Des Weiteren simulieren Sie die Interaktion
mit externen Geraten, konfigurieren Sicherheitsein-
stellungen fir lhren Cobot und erlernen, wie eine
Applikation optimiert wird.

Zusatzlich stehen Ihnen die 3 Module des Pro Tracks
zur Verfligung, die tiefergreifendes Wissen vermitteln,
sowie die 3 Module des Application Tracks, in denen
Sie das Erstellen komplexer Anwendungen erlernen.
In allen Modulen werden praxisnahe Beispiele und
interaktive Animationen verwendet, um das Lernen
zu erleichtern.

Mit hochmodernen Robotersimulationen bietet Ihnen
die Online-Academy die Mdglichkeit, sich die Grund-
lagen der Cobot-Programmierung zu erschlieRen, ohne
auf den physischen Roboter zugreifen zu miissen. Wir
machen die Roboter-Programmierung einfach, damit
jeder automatisieren kann.

% Hier geht's zur Online-Academy:
urrobots.com/eLearning

Online-Academy

24/7

online verfiigbar

Wabhlen Sie lhr Training in Deutsch,
Englisch, Spanisch, Franzdsisch,
Italienisch, Polnisch, Portugiesisch,

Russisch, Tirkisch, Chinesisch,
Tschechisch, Rumanisch, Koreanisch,
Japanisch, Thai oder Ungarisch.



https://academy.universal-robots.com/de/kostenloses-e-learning
https://academy.universal-robots.com/de/kostenloses-e-learning/e-learning-fuer-die-e-series/
https://academy.universal-robots.com/de/kostenloses-e-learning
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Operator Hands-on Training

Beschreibung der Module Modul 2:

Um den Lerneffekt zu maximieren, werden Einschalten & Initialisieren
in den Modulen dieses Trainings zunachst
die theoretischen Konzepte vorgestellt, um
diese anschliefRend durch praktische
Ubungen umzusetzen.

Operator Hands-on
Training

Nachdem Sie sich mit den technischen Grundlagen
Ihres Cobots vertraut gemacht haben, beginnen
Sie die ersten Schritte an einem realen Roboter. Sie
lernen, wie der Cobot eingeschaltet und initialisiert
wird. Sie bekommen praktische Losungen an die
Hand, wie Sie lhren Cobot freifahren kénnen, noch
bevor er vollstandig eingeschaltet ist. Eine solche
Vorgehensweise ist beispielsweise hilfreich, wenn

Nach Abschluss unserer Online-Academy bietet Ihnen das Operator

Hands-on Training die Mdglichkeit, die Grundlagen zum Umgang mit

Cobots praxisnah zu erleben. In der Schulung wird lhnen punktgenau

unter der Anleitung unserer zertifizierten Trainer das Wissen vermittelt,

das Sie in Ihrem Alltag benétigen. Modul O:

OnIine-Academy derkaObOtfr Slsh r?ich EmferdKotlllsmn in einer
Dieses Training ist fiir Sie das richtige, wenn Sie bisher keinerlei Program- . L o verkiemmten Fosition betindet.
. : . . In diesem Modul erhalten Sie eine Einfiihrung
miererfahrung haben und es Ihre Aufgabe ist, Maschinen zu Giberwachen . ) . .
. . . . o in das kostenlose E-Learning. Sie werden Lernziele:
und zu bedienen, in denen auch ein Roboter integriert ist. Im Operator ) ) ) ) o
anschliefend die Kern-Module der Online- Korrektes Einschalten und Initialisieren

Hands-on Training erlangen Sie alle notigen Kenntnisse fiir lhren
alltaglichen Umgang mit unserem Cobot. Im Fokus dieses Trainings
steht nicht die Programmierung, sondern die Bedienung eines bereits

Academy bearbeiten, um die Benutzeroberflache des Cobots
kennen zu lernen. Freifahren noch vor dem vollstandigen

. Einschalten
programmierten Cobots. .
B Tage Lernziele:
D Module Fur die Schulung ist kein Vorwissen zum Programmieren notwendig — ST T @1 EEEEmberiEEne
Kennenlernen der Grundbefehle Modul 3:

die Inhalte und Lernziele beziehen sich rein auf den praktischen

Umgang mit Robotern in der Produktionsumgebung.

Nach Abschluss des eintagigen Trainings haben Sie die
Grundlagen |hres Cobots kennengelernt und werden

- mit dem Hardware-technischen Aufbau des
Roboters vertraut sein,

+ sich auf der Bedieneroberflache zurechtfinden und
bestehende Programme laden und ausfiihren kdnnen,

+ in der Lage sein, kleine Programmanderungen
vorzunehmen und

+ einfache Fehlermeldungen einschatzen und
richtig darauf reagieren kdnnen.

Voraussetzungen:

+ KEINE Programmiererfahrung notwendig

Modul 1:
Hardware

Im ersten Modul werden Sie mit der Hardware
Ihres Cobots vertraut. Sie lernen wie der Roboter
zu montieren ist und welche Robotertypen es gibt.
Neben deren jeweiligen Arbeitsrdumen werden
auch ihre Spezifikationen erldutert

Lernziele:
Kennenlernen der Roboter-Hardware
Montage der Roboter

Werkzeug einrichten

Je nach Applikation, ist am Roboter ein Werkzeug
montiert. Wie solche Werkzeuge eingerichtet
werden und wie lhnen die Assistenten des Roboters
dabei helfen, erfahren Sie in diesem Modul.

Lernziele:
Anwendung der Assistenten
Korrekte Einstellung von Werkzeugdaten

Modul 4:
Bewegen & Freifahren

In diesem Modul lernen Sie ausfiihrlich die
verschiedenen Bewegungsarten des Roboters
kennen und wie Sie ihn im Falle einer drohenden
Kollision freifahren kénnen.

Lernziele:

Bewegen des Roboters
Ein Gefiihl fir den Roboter bekommen

1
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Modul 5:
Umgang mit Programmen

Aufgrund der hohen Flexibilitdt des Roboters kann

er fiir viele verschiedene Aufgaben genutzt werden.

Wie die jeweiligen Programme erstellt, gespeichert
und wieder geladen werden kdnnen, wird in diesem
Modul vermittelt. AuBerdem werden Sie |hr erstes
einfaches Programm an einem realen Roboter
erstellen.

Lernziele:
Erstellen und Speichern von Programmen
Laden und Ausflihren von Programmen

Modul 6:
Programm-Modifikation

Programme kdnnen je nach Anforderung unter-
schiedlich komplex sein. Die fiir eine Pick-and-
Place Applikation relevanten Befehle lernen Sie
im sechsten Modul kennen. Damit konnen Sie Ihr
Programm aus dem vorherigen Modul anpassen
und erweitern.

Lernziele:
Ansteuerung von UR+ Produkten
Anpassen eines bestehenden Programms

Modul 7:
Modi/Benutzerlevel

Ist Ihr Cobot im Einsatz, gibt es zwei verschiedene
Betriebsmodi, zwischen denen Sie wechseln

kdonnen: den Automatik- und den Manuellen Modus.

AulRerdem lasst sich der Roboter lokal Giber das
Teach Pendant, aber auch von extern ansteuern
(Fernsteuerung). In diesem Modul lernen Sie
deshalb die Unterschiede kennen und wann sie
wie zu verwenden sind. Zudem erfahren Sie,
welche Funktionen Ihnen in welchem Modus
zur Verfligung stehen.

Lernziele:
Modi und Benutzerlevel unterscheiden
und korrekt nutzen

Modul 8:
Sicherheitseinstellungen

Die Anwendungen mit lhrem Cobot miissen sicher
gestaltet werden, um das Risiko von Kollisionen im
Arbeitsbereich so weit wie moglich zu reduzieren.
In diesem Modul lernen Sie die grundlegenden
Sicherheitsfunktionen kennen und wie sich diese
auf den Roboter auswirken. Dieses Wissen wird
Ihnen dabei helfen, das Verhalten lhres Cobots in
der Produktionsumgebung richtig einzuschatzen.

Lernziele:
Kennenlernen der Sicherheitseinstellungen
und deren Auswirkungen
Bedienen eines Roboters, der durch die
Sicherheitseinstellungen eingeschrankt ist

Operator Hands-on Training

Modul 9:
Fehleranalyse

Um kleinere Zwischenfalle mit lhrem Cobot

so schnell wie moglich |[6sen und bestimmte
Fehlermeldungen einschatzen zu kénnen,
lernen Sie in diesem Modul einige dieser Fehler-
meldungen und deren Ursachen sowie die
korrekten Maflnahmen zur Behebung kennen.

Lernziele:
Fehlermeldungen richtig diagnostizieren
und einschéatzen
Einleitung der korrekten MaBnahme

Modul 10:
Support

Hier stellen wir Ihnen die Online-Ressourcen vor,
die Ihnen unterstiitzend zur Verfligung stehen.
Unsere Support-Website enthalt eine Vielzahl

an nutzlichen Informationen und kostenlosen
Download-Materialien, mit denen Sie den Nutzen
Ihres Cobots maximieren. Zudem liegt der Fokus
in diesem Modul darauf, wie Sie bei einem even-
tuellen Defekt handeln, damit die Applikation
schnellstmoglich wieder lauft.

Lernziele:
Support-Ressourcen kennenlernen
Support-Tools richtig nutzen
Richtige Vorgehensweise bei einem Support-Fall

13
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I/0

2,5 Tage

1

Module

Core
Training

Nach Abschluss unserer Online-Academy bietet Ihnen das Core Training

die Moglichkeit, das erlernte Wissen an einem realen Cobot zu vertiefen

und die grundlegenden Fahigkeiten zur Programmierung zu erwerben. Unter
der Anleitung unserer zertifizierten Trainer lernen Sie an realitdtsnah aus-
gestatteten Schulungszellen, wie Sie verschiedene Applikationen program-
mieren. Das Core Training steigt, anders als das Operator Training, tiefer in
die Programmierung des Cobots ein und bezieht sich nicht primar auf die
Bedienung und Handhabung des Roboters.

Dieser Kurs ist fiir Sie der richtige, wenn Sie nach der Online-Schulung
lernen mochten, wie man einen Roboter auf praktische Weise programmiert
und die meistgenutzten Anwendungen realisiert. Nitzlich ist er auch fiir
diejenigen, die mit den Fahigkeiten des Roboters experimentieren mochten,
um dessen Anwendungsmaoglichkeiten in den eigenen Produktions-
prozessen zu evaluieren.

Nach Abschluss des zweieinhalbtagigen Trainings werden Sie in
der Lage sein,
+ den Roboter in seinen Grundfunktionen sicher zu programmieren,

+ Programme fiir verschiedene, typische Anwendungen wie Pick-and-Place,
Palettieren, Polieren oder Dosieren zu erstellen und zu optimieren,

+ Peripheriegerate wie Sensoren, Greifer oder Forderbander am Roboter
anzuschlieRen und diese aus dem Roboterprogramm heraus anzusteuern
und abzufragen,

+ Logiken in Ihr Roboterprogramm zu integrieren,
- die Sicherheitseinstellungen des Roboters korrekt zu konfigurieren und

+ Werkzeuge und Online-Ressourcen zu nutzen, die lhnen bei der
Programmierung von Anwendungen zur Verfiigung stehen.

Voraussetzungen:
+ Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy

+ KEINE Programmierkenntnisse erforderlich

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zunédchst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend durch praktische Ubungen
umzusetzen. Am Ende jedes Moduls kann jeder
Teilnehmer eine Selbsteinschatzung der erzielten
Ergebnisse vornehmen.

Modul 1
Pick-and-Place Applikation

Sie sind bereit, lhre erste Anwendung zu program-
mieren. Die Pick-and-Place-Applikation, an der Sie
bereits wahrend der Online-Schulung gearbeitet
haben, soll nun mit einem realen Roboter und
realem Equipment umgesetzt werden.

Lernziele:
Bewegen des Roboters mithilfe der
Registerkarte ,Bewegen”
Anwenden der im Online-Training erworbenen
Fahigkeiten am realen Roboter

Modul 2:
Sicherheitseinstellungen

Eine funktionale Anwendung ist bereits vorhanden,
diese muss jedoch noch sicher gestaltet werden.
In diesem Modul besteht Ihre Aufgabe darin, die
am Roboter zur Verfligung stehenden Sicherheits-
funktionen auf die bestehende Pick-and-Place-
Applikation anzuwenden, um das Risiko von
Kollisionen im Arbeitsbereich weitmdglichst

zu reduzieren. Dazu nutzen Sie beispielsweise
Sicherheitsebenen, Gelenkbegrenzungen sowie
Geschwindigkeits- und Kraftbegrenzungen.

Lernziele:
Richtige Nutzung und Konfiguration der zur
Verfligung stehenden Sicherheitsfunktionen

Core Training

Modul 3:
Optimierung einer
Pick-and-Place Applikation

Sie haben die Pick-and-Place-Anwendung bereits
in Modul 1 erstellt und auch die Sicherheitsein-
stellungen auf diese Applikation angewandt. lhre
nachste Aufgabe ist die Optimierung hinsichtlich
der Wegpunkte, der Programmstruktur sowie

der Zykluszeit.

Lernziele:
Verwenden der korrekten Bewegungsarten
Verstandnis tber und Nutzen von Blendradien
Konfigurieren von Geschwindigkeit und Beschleuni-
gung bei Bewegungen und einzelnen Wegpunkten
Aufbau einer libersichtlichen Programmstruktur

Modul 4:
Autostart von Programmen

Fiir manche Anwendungen kann es sinnvoll sein,
dass der Roboter nach dem Einschalten ein
bestimmtes Programm automatisch ladt und startet.
In diesem Modul besteht Ihre Aufgabe darin, den
Roboter so zu konfigurieren, dass er beim Einschal-
ten automatisch bzw. liber definierte Eingange initi-
alisiert wird und lhr Programm aus Modul 3 startet.

Lernziele:
Konfigurieren eines Standardprogrammes,
welches beim Einschalten des Roboters
automatisch geladen und gestartet wird

Modul 5:
Programmablauf

In diesem Modul besteht die Aufgabe darin, eine
Qualitatskontrolle in Thre Anwendung einzubinden.
Dazu missen Sie ein Unterprogramm hinzufiligen,
das mittels eines If-/Else-Befehls jedes flinfte
Werkstick zur Qualitatskontrolle aussortiert.

Lernziele:
Nutzen und Konfigurieren des If-/Else-Befehls
Erstellen und Nutzen von Variablen
Einfligen und Aufrufen von Unterprogrammen
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Modul 6:
Palettierung

Nun ist es lhre Aufgabe, lhrer Applikation eine
Palette hinzuzufiigen, um die fertig verpackten
Werkstlcke lagern zu kdnnen. Zur Realisierung
dieser Aufgabe steht Ihnen der integrierte Palettier-
Assistent zur Verfiigung, mit dessen Hilfe Sie
innerhalb kurzer Zeit eine komplette Palettierung
programmieren konnen.

Lernziele:
Nutzen und Konfigurieren des Palettier-Assistenten

Modul 7:
Kraftfunktion (einfach)

In diesem Modul lernen Sie, wie Sie den Kraft-
Assistenten (einfach) konfigurieren und die

Daten des Kraftmomenten-Sensors auslesen.
Programmieren Sie den Cobot so, dass er die Hohe
eines Stapels erkennt und das Werkstiick von der
erkannten Hohe aufnimmt.

Lernziele:
Einfligen und Verwenden von Threads
Konfiguration des Kraft-Assistenten (einfach)
Auslesen und Nutzen der Daten des integrierten
Kraftmomenten-Sensors

Modul 8:
Prozessanwendung
mit Bedienerauswahl

In diesem Modul erstellen Sie eine neue Anwendung,
in der Sie das Auftragen von Klebstoff auf drei ver-
schiedene Teile simulieren. Durch eine Eingabe Uber
das Teach Pendant entscheiden Sie, auf welchem
der Werkstiicke Klebstoff aufgetragen wird.

Lernziele:
Konfiguration von TCP, Orientierung und Nutzlast
mithilfe der zur Verfligung stehenden Assistenten
Verwenden der Schleifen und Switch/Case
Befehle
Zuweisung eines variablen Werts durch
den Benutzer

Modul 9:
Flexible Neueinrichtung

Ihre nachste Aufgabe ist es, wieder simuliert Kleb-
stoff aufzutragen. Die Herausforderung bei dieser
Applikation besteht darin, dass sich das Logo an
unterschiedlichen Positionen befinden kann. Da
es nicht sinnvoll ist, die Programmierung jedes
Mal von neuem zu erstellen, muss eine andere
Lésung her: Eine Programmierung relativ zu einem
Koordinatensystem.

Lernziele:
Erstellung eines Koordinatensystems (Ebene)
Programmierung relativ zu einem
Koordinatensystem

Modul 10:
Umsetzungsplan

Um keine wichtigen Punkte zu vergessen, mdchten
wir lhnen einen Umsetzungsplan vorstellen. Dieser
soll lhnen als Hilfestellung oder Leitlinie zur
Realisierung von Anwendungen dienen.

Lernziele:
Verwenden einer strukturierten Methode
(10 Schritte), um die Komplexitadt der Auto-
matisierungsmaoglichkeiten mit lhrem Cobot
zu identifizieren und zu bewerten

Modul 11;
Online-Ressourcen

Im letzten Modul stellen wir [hnen vor, wie Sie die
Support-Website nutzen und an wichtige Informa-
tionen gelangen. Mit unserer Support-Website steht
Ihnen ein Tool zur Verfiigung, das viele niitzliche
Informationen enthélt, wie beispielsweise:

Kostenlose Softwareupdates, User-,

Service- und Script-Manuals

CAD-Daten von Roboter, Teach Pendant

und Controller

Kostenloser Offline-Simulator

Digitale Dokumentationen

Hilfeartikel zu den unterschiedlichsten Themen

Simulator-basiertes

Core Training

Core Training (e-Series)

Derselbe Umfang und dieselben Inhalte, wie in
unserem zuvor beschriebenen Core Training und
wie gewohnt unter der Leitung unserer zertifizierten
Trainer - nur eben 100 % virtuell.

Dank unseres browserbasierten Simulators kon-
nen die praktischen Aufgaben des Core Trainings
komplett virtuell bearbeitet werden. Sie sind mit
dem Trainer und den anderen Teilnehmern Gber
ein Videokonferenzsystem wie Microsoft Teams,
Zoom oder dhnliches verbunden. Die theoretischen
Grundlagen werden, wie aus unseren Prasenztrai-
nings gewohnt, durch unsere zertifizierten Trainer
erklart und anhand von Live-Demos am realen
Roboter veranschaulicht. Selbst darauf miissen Sie
im Onlineformat unseres simulatorbasierten Core
Trainings nicht verzichten. Per Mausklick schaltet

der Trainer bei Demonstrationen von der Power
Point auf die Roboterkamera um, gleichzeitig
konnen Sie die Schritte auf dem Teach Pendant
verfolgen. Selbst beim Losen der praktischen
Aufgaben ist der Aufwand fiir Sie als Teilnehmer
minimal, da die Simulationsumgebung im Browser
l[auft und keine Installation notwendig ist. Die
Zugangsdaten zum Simulator und zum Online-
meeting werden bereits einige Tage vor dem
Training automatisiert an Sie versendet.

Identische Dauer und Inhalte zum
Préasenz Core Training

Bequem von zuhause oder aus dem Biiro
Keine Reisekosten

17
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2 ) Tage

7 ) Module

Advanced
Training

Um lhr erlangtes Wissen aus dem Core Training zu vertiefen und
komplexere Herausforderungen bei der Programmierung von Cobots zu
meistern, bieten wir lhnen das Advanced Training. Auch in dieser Schulung

setzen Sie unter der Anleitung unserer zertifizierten Trainer theoretische

Inhalte in praxisnahen Aufgaben direkt am Roboter um.

Dieser Kurs richtet sich dabei an diejenigen, die anspruchsvolle

Anwendungen mit ihren Cobots kennenlernen mochten, um deren

Umsetzung in den eigenen Produktionsprozessen zu bewerten.
Nach Abschluss des Advanced Trainings sind Sie in der Lage,

Roboterprogramme professionell und strukturiert zu erstellen,
grundlegende Funktionen in der URScript-Programmierung zu nutzen,

mit Pose-Variablen und einigen wichtigen URScript-Funktionen
zu arbeiten,

Programmierungen relativ zu einem eigenen Koordinatensystem zu
erstellen und die Verschiebung des Koordinatensystems innerhalb
des Roboterprogramms zu realisieren,

Applikationen mit mehreren TCPs (Tool Center Point) zu erstellen,
den Assistenten Conveyer Tracking (FlieBbandverfolgung) und

neben der Kraftfunktion (einfach) aus dem Core Training
nun auch die Kraftfunktionen Bewegung, Rahmen und
Punkt zu nutzen.

Voraussetzungen:

Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy

Erfolgreicher Abschluss des Core Trainings

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zundchst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend mit praktischen Ubungen
umzusetzen. Am Ende jedes Moduls kann jeder
Teilnehmer eine Selbsteinschatzung der erzielten
Ergebnisse vornehmen.

Modul 1:
Programmstruktur

Sie mochten eine CNC-Maschine mit Werkstlicken
beladen und diese Werkstilicke anschlieRend auf
einem Forderband ablegen, wo sie von Kiihl-
schmierstoffen befreit werden. Am Ende des Bands
soll der Cobot das Werkstiick aufnehmen und es
zur Qualitatskontrolle bringen. Wenn die Kamera,
welche die Qualitat analysiert, nicht innerhalb von
drei Sekunden ein “High”-Signal ausgibt, ist die Qua-
litat des Teils nicht optimal. Handelt es sich um ein
minderwertiges Werkstlick, ist es die Aufgabe des
Roboters, das Werkstiick zum Ausschuss zu brin-
gen. Ist die Qualitat gut, soll der Cobot das Teil auf
die Position fiir Gutteile bringen. Am Beispiel dieser
Anwendung lernen Sie, wie Sie ein Programmab-
laufdiagramm erstellen und eine gute Programm-
struktur umgesetzt wird.

Lernziele:
Planen eines Roboterprogramms mithilfe
eines Programmablaufdiagramms
Programmieren mit einer leicht zu wartenden
und erweiterbaren Struktur
Korrektes Verwenden von Ordnern und
deren Benennung

Advanced Training

Modul 2:
Grundlagen URScript

Sie organisieren eine Hausmesse. Fiir diese soll

als Kundenmagnet ein Getrankeautomat mithilfe
unseres Roboters programmiert werden. Dabei
fragt der Roboter die Besucher iiber das Teach Pen-
dant, was sie trinken mochten und in welcher Men-
ge. Um diese Anwendung zu realisieren, bendtigen
Sie die Scriptfunktionen, die Sie zuvor im theoreti-
schen Teil kennenlernen.

Lernziele:
Erstellung eigener Scriptfunktionen
Parameter an Funktionen tibergeben
und aus Funktionen zuriickgeben
Indexieren von Pose- und/oder List-Variablen

Modul 3:
Pose-Variablen

Ihre Aufgabe besteht in diesem Modul

darin, eine Pick-and-Place-Anwendung zu
programmieren, die eine (simulierte) Kamera als
Sonderfunktion enthélt. Diese ,Kamera“ erkennt
die genaue Position des Werkstiicks, das der
Cobot anschlieBend aufnimmt. Zuséatzlich soll

die Applikation eine Routine fiir eine sichere
Startposition enthalten. Der Roboter soll beim
Neustart eines Programms in eine sichere Position
fahren, bei der Kollisionen ausgeschlossen sind.

Lernziele:
Aufbau einer Pose-Variable
Verwenden von pose_add() und pose_trans()
Unterschiede zwischen pose_add() und pose_
trans()
Nutzung des Script-Befehls get_actual_tcp_

pose()
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Modul 4:
Koordinatensysteme

In diesem Modul programmieren Sie eine Klebe-
applikation. Die Herausforderung hierbei ist, dass
der Roboter auf eine ganze Palette an Teilen Kleb-
stoff auftragen soll. Das Werkstiick in Form eines
Logos soll dabei nur einmalig relativ zu einem
Koordinatensystem eingelernt werden. Die Teile
auf der Palette soll der Roboter nur durch die
Verschiebung der Koordinatensystem-Variablen
abarbeiten.

Lernziele:
Ein Koordinatensystem als Variable nutzen
Programmieren relativ zu einer
Koordinatensystem-Variable
Programmierung auf ein anderes
Koordinatensystem libertragen
Verschieben bzw. Bewegen von
Koordinatensystem-Variablen

Modul 5:
TCP fur Fortgeschrittene

Hier programmieren Sie ein weiteres Mal eine
Klebeapplikation. Fiir diese spezielle Applikation
werden jedoch zwei unabhangige TCPs fiir zwei
verschiedene Klebediisen bendétigt. Beide Klebe-
diisen (TCPs) miissen eingelernt werden. Im
Programm soll der Roboter automatisch
zwischen ihnen umschalten.

Lernziele:
Einlernen der Position und Orientierung
eines TCP
Anpassen des Schwerpunkts innerhalb
des Roboterprogramms
Umschalten zwischen zwei TCPs in
einem Roboterprogramm

Modul 6:
FlieBbandverfolgung

Erstellen Sie eine Applikation, die mit Hilfe des
Assistenten “FlieBbandverfolgung” Werkstiicke
von einem laufenden Férderband aufnimmt. Dafiir
verfahrt der Roboter in der identischen Richtung
und Geschwindigkeit, wie sich das Férderband
bewegt. So ist es kein Problem, die Teile von dem
laufenden Band aufzunehmen.

Lernziele:
Konfigurationen fiir den Assistenten
,FlieBbandverfolgung”
Assistent ,FlieBbandverfolgung“in
einem Programm nutzen
Werkstiicke von einem laufenden
Forderband aufnehmen

Modul 7:
Kraftfunktion (erweitert)

Sie mochten mithilfe der Kraftfunktion und des
integrierten Kraftmomenten-Sensors ein rundes
sowie ein rechteckiges Werkstiick entgraten. lhre
Aufgabe ist es, eine Machbarkeitsstudie durchzu-
fiihren, um festzustellen, ob die Anforderungen
mit einem Cobot umzusetzen sind. Fiihren Sie
dazu einige Tests mit dem Werkstiick durch.

Lernziele:
Die verschiedenen Arten der Kraftfunktion
unterscheiden

Konfiguration der verschiedenen Kraftfunktionen

Advanced Training
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Industrial
Communication
Training

Bei simplen Applikationen ist der Cobot in der Lage, mit Peripheriegeraten
wie Greifern, Sensoren oder anderen Aktoren zu kommunizieren. Hierbei
lauft die Kommunikation (iber einfache, digitale Signale, wahrend die
Sensoren und Aktoren direkt mit der I/0-Schnittstelle im Controller

bzw. am Werkzeugflansch des Roboters verbunden sind. Fiir komplexere
Applikationen ist es hingegen oft erforderlich, dass der Roboter mit

einer SPS, einem HMI oder anderen Peripheriegeraten kommuniziert

und Daten austauscht.

Dieses Training ist das richtige fiir Sie, wenn Sie nach Absolvieren
des Core Trainings wissen mochten, wie der Roboter in eine Feldbus-
kommunikation einzubinden ist.

Nach Abschluss des Industrial Communication Trainings sind Sie in der
Lage, folgende Kommunikationsmaoglichkeiten an Ihrem Roboter zu nutzen,
wobei dem Modul “Profinet” aufgrund der hohen Nachfrage im
europaischen Raum die meiste Aufmerksamkeit geschenkt wird:

Modbus TCP FTP
Ethernet Sockets

Dashboard Server
Ethernet/IP

Profinet
(kompletter zweiter Tag des Trainings)

Voraussetzungen:
Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy
Erfolgreicher Abschluss des Core Trainings
Empfohlen: Erfolgreicher Abschluss des Advanced Trainings

Wichtig: Erfahrungen im Umgang mit dem TIA-Portal von Siemens

2 Tage
6 ) Module




24

R
UNIVERSAL ROBOTS

Modul 1:
Modbus TCP

Sie mochten das Palettierverfahren in Ihrer
Fertigungslinie automatisieren. Auf dem Forder-
band dieser Linie laufen zwei verschiedene
Produkte (Stock-Keeping Units, kurz SKU), die
aktuell von einem Mitarbeiter identifiziert werden
missen. Fiir die automatische Identifizierung der
SKU implementieren Sie an einer festen Position,
oberhalb des Forderbands, ein Bildverarbeitungs-
system, das ausschlieBlich iber Modbus-TCP
kommunizieren kann.

Lernziele:
Konfigurieren der Netzwerkeinstellungen
des Roboters
Verbinden des Roboters mit einem Modbus-
Device
Erstellen einer Anwendung, mit der der Roboter
Daten an das Modbus-Device sendet und von
diesem empfangt
Zugriff auf die internen Modbus-Register
des Roboters

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zunachst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend mit praktischen Ubungen
umzusetzen. Am Ende jedes Moduls kann jeder
Teilnehmer eine Selbsteinschatzung der erzielten
Ergebnisse vornehmen.

Modul 2/3:
FTP-und Dashboard-Server

In lhrer aktuellen Anwendung sollen Programme
Uber FTP gesendet und remote iiber eine Steuerein-
heit gestartet werden. Dabei soll der Zustand des
Roboters jederzeit ferniiberwacht sowie einige der
Funktionen in Polyscope gesperrt werden, um den
Zugriff durch externe Bediener einzuschranken.

Lernziele:
Ubertragen von Dateien iiber das Netzwerk
Aktivieren, Laden und Ausfiihren von
Programmen per Fernsteuerung

Modul 4:
Socket Kommunikation

Im nachsten Schritt fligen Sie lhrer Anwendung
zusatzliche Linien zur Pick-and-Place-Anwen-
dung mit Bildverarbeitung hinzu. Fiir die neue
Linie wurde allerdings ein anderes Bildverar-
beitungssystem ausgewahlt, das nur Gber TCP/IP
kommunizieren kann. Die Prozesse der neuen
Anwendung entsprechen noch denen der vorheri-
gen. lhre Aufgabe ist es, die neue Schnittstelle

zu testen.

Lernziele:
Herstellen von Socket-Verbindungen zwischen
Roboter und externen Geraten
Verwendung des Roboterprogrammes zur Annah-
me/ Anderung von Eingaben von einem Server
Senden und Empfangen mehrerer Variablentypen

Modul 5:
Ethernet/IP-Adapter

Nach der Implementierung des Bildverarbeitungs-
systems mochten Sie, dass der Cobot mit einem
SPS-Gerat kommuniziert, um Ausgangssignale
flr einen anderen Prozess in der Linie auszulésen.
In diesem Modul handelt es sich um eine
Ethernet/IP-SPS.

Lernziele:
Richtige Konfiguration der Netzwerk-
einstellungen des Roboters und der SPS
Senden und Empfangen unterschiedlicher
Datentypen zwischen Roboter und SPS

Industrial Communication Training

Modul 6:
Profinetl/O

Sie mochten lhre Anlage komplett liber eine SPS
steuern. Die Anlage besteht aus einem Zufiihrband,
einem Bearbeitungszentrum, zwei Robotern und
einem Forderband fiir den Abtransport.

Folgende Funktionen sollen mdglich sein:
Automatische Initialisierung
Starten, Stoppen und Pausieren des Programms
Fehleranzeige auf einer LED

Ihre Aufgabe besteht darin, die Anforderungen mit-
hilfe einer Siemens-SPS und der Kommunikation
via Profinet 1/0 zu realisieren.

Lernziele:
Richtige Konfiguration der Netzwerkeinstellungen
des Cobots und der SPS
Senden und Empfangen unterschiedlicher
Datentypen zwischen Roboter und SPS
Integration der Dashboard-Kommunikation
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2 ) Tage

6 ) Module

Interface
Training

Mit Hilfe unseres Interface Trainings erwerben Sie die notwendigen Fahig-
keiten, um mit Ihrem Cobot in Echtzeit aus der Ferne zu kommunizieren
und ihn zu steuern. Dafiir werden Sie in diesem Training die verschiedenen
Client-Schnittstellen, die in Ihrem Roboter verfligbar sind, kennenlernen.

Dieses Training ist fiir Sie geeignet, wenn Sie nach dem Core Training den
Status lhres Cobots extern iberwachen, ihn vollstandig Gber eine externe
Software steuern oder spezifische Prozessdaten iber TCP/IP-Ethernet-
Sockets mit PCs oder anderen Geraten austauschen mochten.

Im Interface Training werden Sie im Detail mit folgenden Themen
vertraut gemacht:

Grundlagen der Programmierung in Python
Grundlagen der Programmierung in URScript
Ethernet Socket-Kommunikation
Client-Schnittstellen (Port 30001-30003)
Real Time Data Exchange (RTDE)

XML-RPC Communication

Voraussetzungen:
Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy
Erfolgreicher Abschluss des Core Trainings
Empfohlen: Erfolgreicher Abschluss des Advanced Trainings

Wichtig: Erfahrungen in der Programmierung mit Python

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zunachst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend mit praktischen Ubungen
umzusetzen. Am Ende jedes Moduls kann jeder
Teilnehmer eine Selbsteinschatzung der erzielten
Ergebnisse vornehmen.

Modul 1:
URScript

Fiir viele fortgeschrittene Anwendungen, wie das
Nutzen von Schnittstellen, werden die Grundlagen
der Programmierung mit URScript benétigt. Dieses
Modul dient dazu, die Basics, die bereits im Advan-
ced Training vermittelt wurden, zu wiederholen.

Lernziele:
Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen
Verwenden einer Funktion oder eines Scripts
gemeinsam mit Roboterbefehlen

Modul 2;
Socket-Kommunikation

Eine einfache TCP/IP Socket-Kommunikation ist
sehr hilfreich fiir die Kommunikation zwischen
Cobot und anderen Geraten. Bei dieser Art der
Kommunikation ist der Roboter der Client, wo-
hingegen die anderen Gerate die Rolle der Server
innehaben. Die Server warten auf dem Socket nach
einer Verbindungsanforderung des Clients. In
diesem Modul dient der Roboter als Client und der
Laptop stellt den Server dar. Verwenden Sie fiir
diese Ubung ein Programm zum Testen der
Socket- Verbindungen.

Lernziele:
Herstellen von Socket-Verbindungen zwischen
Roboter und externen Geraten
Verwendung des Roboterprogramms zur Annah-
me und Anderung von Eingaben von einem Server
Senden und Empfangen mehrerer Variablentypen

Interface Training

Modul 3:
Client-Schnittstellen
(Port 30001-30003)

In diesem Modul dient der Cobot als Server und der
Laptop als Client. Es sollen iber das Primary- oder
Secondary-Interface Scriptbefehle an den Roboter
gesendet werden. Finden Sie mithilfe des Script-
manuals heraus, welche Scriptbefehle fir die
Aufgaben bendétigt werden und testen Sie diese.

Lernziele:
Verwendung des Roboters als Server
Steuerung des Roboters mithilfe von URScript

Modul 4:
Programmierung

Dieses Modul vermittelt, wie Socket-Verbindungen
programmiert und Daten (iber diese ausgetauscht
werden. Behandelt wird die Anbindung der Roboter-
schnittstellen an eigene Server bzw. Client Anwen-
dungen.

Lernziele:
Vertraut werden mit einer einfachen
Python-Syntax
Verwenden von Python zur Erzielung
unterschiedlicher Ergebnisse
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Modul 5:
Echtzeit-Datenaustausch

Die RTDE-Schnittstelle (Real Time Data Exchange) wurde
zuletzt in unseren Cobots implementiert, um die Integration
externer SW-Anwendungen und deren Ausfiihrung in Echt-
zeit zu erleichtern. Dazu soll die Schnittstelle mit der GUI
und der Robotersteuerung interagieren konnen. In diesem
Modul erfahren Sie anhand eines Beispiels, welche Mdglich-
keiten die RTDE-Schnittstelle bietet und wie Sie diese in
Ihrer Anwendung einsetzen kdnnen.

Lernziele:
- Ausflihrung des RTDE-Beispiels
- Anderung eines bestehenden Scripts

Modul 6:
XML/RPC

XML-RPC ist eine Remote Procedure Call-Methode, die XML
verwendet, um Daten zwischen Programmen lber Sockets
zu Ubertragen. Damit kann die Steuerung Methoden bzw.
Funktionen (mit Parametern) auf einem entfernten
Programm oder Server aufrufen und strukturierte Daten
zurlickholen. Wie Sie diese Vorteile fir sich nutzen konnen,
erfahren Sie in diesem Modul.

Lernziele:

+ Ausfiihren des XML/RPC-Beispiels

- Anderung des bestehenden Scripts

+ Hinzufligen von Funktionen zu einem Programm

Interface Training
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1) Tag
7 ) Module

Service
Training (light)

Erste Anwendungen kdnnen mit unseren Cobots innerhalb von Stunden
oder wenigen Tagen umgesetzt werden. Damit lhr Cobot auch weiterhin
konstant produktiv bleibt, sollten Sie mogliche Fehler effizient dia-
gnostizieren und beheben kénnen.

Unser Service Training (light) ermoglicht Ihnen nach Abschluss des

Core Trainings einen Einstieg ins Thema Service. Gemeinsam mit unseren
zertifizierten Trainern lernen Sie anhand praktischer Ubungen, wie Sie
Fehler zielgerichtet diagnostizieren und beheben.

Dieses Training eignet sich fir Sie, wenn Sie in der Verantwortung stehen,
eine Anlage instand zu halten, indem Sie defekte Teile am Roboter nicht
selbst reparieren, sondern austauschen. Damit Sie hierzu in der Lage sind,
werden wir Sie insbesondere im Bereich Fehlermeldungen mit der

Soft- und Hardware lhres Cobots vertraut machen.

Nach Abschluss des Service Trainings (light) sind Sie in der Lage,
komplette Baugruppen (Roboterarm oder Controller) zu tauschen,
eine ggf. nétige Datenilibertragung korrekt durchzufiihren,
gangige Fehlermeldungen zu beheben und

die Soft- und Hardware lhres Cobots zu verstehen.

Voraussetzungen:
Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy

Erfolgreicher Abschluss des Operator (Hands-on) Training

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, werden
die Trainingsmodule zunachst in der Theorie
vorgestellt, um diese anschlieend durch
praktische Ubungen zu vertiefen.

I}{Iodul 1:
Ubersicht und Einblicke

In diesem Modul erhalten Sie von uns einen Uber-
blick tiber die verschiedenen Robotergenerationen
und ihre Besonderheiten. AuRerdem zeigen wir
Ihnen die Unterscheidungsmerkmale und die
Struktur von Seriennummern, damit Sie sicher
erkennen kdonnen, mit welchem Roboter Sie arbei-
ten. Sie erhalten aulRerdem einen Einblick in das
Innere eines Controllers.

Lernziele:
Unterscheidungsmerkmale der verschiedenen
Robotergenerationen kennen
Seriennummern interpretieren konnen

Service Training (light)

Modul 2:
Updates

In diesem Modul stellen wir lhnen vor, wie Sie
Softwareupdates an lhrem Roboter durchfiihren
und wie Sie entscheiden kénnen, ob ein Software-
update notig ist. Wir geben Ihnen auRerdem Tipps
aus der Praxis an die Hand, worauf bei Software-
updates geachtet werden sollte.

Lernziele:
Softwareupdates herunterladen
Wissen dariiber, wie Softwareupdates durch-
zufiihren sind und worauf dabei zu achten ist
Softwareupdates durchfiihren

Modul 3:
Fehleranalyse

Im Modul Fehleranalyse stellen wir lhnen Strate-
gien vor, mit denen Sie Fehler analysieren und
eingrenzen konnen. AulRerdem erfahren Sie, welche
Fehler an Roboterarm, Controller, Teach Pendant
und in Programmen auftreten bzw. gemacht wer-
den kénnen. Dabei erlangen Sie ebenfalls interes-
sante Einblicke in die Hardware und nitzliches
Hintergrundwissen.

Lernziele:
Fehler erkennen und eingrenzen kdnnen
Wissen zu Fehlerphdnomenen und wie
darauf zu reagieren ist
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Modul 4:
Verwendung des UR Log
Viewers

Der UR Log Viewer ist eine Software und ein
hilfreiches Werkzeug, wenn es darum geht, Fehler
zu identifizieren und LogFiles zu analysieren. In
diesen sogenannten LogFiles werden alle in der
Roboter-Lebenszeit aufgetretenen Fehler chronolo-
gisch gespeichert. Mit dem UR Log Viewer kdnnen
Sie diese Dateien untersuchen und auswerten. In
diesem Modul machen wir Sie mit der konkreten
Anwendung und Nutzung dieser Software vertraut.

Lernziele:
Wissen liber den Aufbau von LogFiles
Handhabung des UR Log Viewers

Modul 5:
Datensicherung
und Datentragererstellung

Wird ein Cobot aufgrund eines Fehlers aus-
getauscht, missen die Programme von der
Speicherkarte des defekten auf die des neuen
Roboters libertragen werden. |hre Aufgabe ist es,
eine solche Datensicherung und Ubertragung
sicher durchzufiihren. Sie lernen zudem die
verschiedenen Moglichkeiten der Daten-
sicherung kennen.

Lernziele:
Wissen Uber die verschiedenen Arten
der Datensicherung
Erstellung eines neuen Datentragers

Modul 6:
Kompatibilitaten
von Baugruppen

Im Fehlerfall kann es niitzlich sein, wenn Sie an
einem defekten Roboter Komponenten eines
anderen, vielleicht grade nicht genutzten Roboters
verwenden konnen. Dafiir ist es jedoch wichtig

zu wissen, welche Komponenten miteinander
kompatibel sind.

Lernziele:
Kompatibilitdt von Komponenten kennenlernen
Austausch von Komponenten

Modul 7:
Service-Prozesse und
vorbeugende Instandhaltung

Im letzten Modul fiihren wir Sie in unsere Service-
Prozesse ein. Wir zeigen lhnen, wie Sie mit unse-
rem Technical Support via der Plattform myUR
kommunizieren und von welchen Service-Vorteilen
Sie profitieren konnen. Zudem lernen Sie, wie Sie
Ihren Roboter fiir den Versand vorbereiten und
welche MaRnahmen Sie zur vorbeugenden
Instandhaltung treffen konnen.

Lernziele:
Service-Prozesse kennenlernen
Roboter fiir Versand vorbereiten
MaRnahmen zur vorbeugenden Instandhaltung
richtig umsetzen

Service Training (light)
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3 Tage
10) Module

Service
Training

Nach dem Core Training bietet Ihnen das Service Training einen tiefer-
gehenden Einblick in das Thema Service. Auch hier erhalten Sie unter der
Anleitung unserer zertifizierten Trainer eine praktische Schulung an unseren
Cobots. Dabei wird sowohl auf die CB3-Serie als auch auf die e-Series
eingegangen.

Dieses Training eignet sich fiir Sie, wenn Sie Fehler innerhalb der Hardware
sowie in Roboterprogrammen identifizieren und beheben wollen. Es richtet
sich ebenfalls an alle, die bei Bedarf Servicearbeiten am Cobot durchfiihren
miissen. Im Gegensatz zu unserem Service Training (light) werden Sie in
unserem Service Training auch dazu ausgebildet, einzelne Komponenten
wie Gelenke, das Safety-Control-Board, das Motherboard oder die Span-
nungsversorgung zu tauschen. Ihnen wird anhand praktischer Fehlersuchen
am Roboter vermittelt, welche Fehlersymptome auf welche defekten
Komponenten hindeuten.

Nach Abschluss des Service Trainings

kennen Sie den elektrischen und mechanischen Aufbau des Roboterarms
und Controllers,

sind Sie mit dem Zusammenwirken der Hardwarekomponenten vertraut,
verstehen Sie den Aufbau und die Wirkungsweise der UR Software,

sind Sie in der Lage, eine praktische Fehlersuche am Roboterarm und
Controller durchzufiihren (dies ist mit praktischen, kleinen Projektarbeiten
an einem realen Roboter der primére Teil des Trainings) und

konnen Sie einen CB3.0-Roboter hardwareseitig auf einen CB3.1 updaten.

Voraussetzungen:
Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy
Erfolgreicher Abschluss des Core Trainings

Hinweis: Um an der praktischen Fehlersuche teilnehmen zu kénnen,
miissen Teilnehmer Elektrofachkrafte sein. Sollte diese Voraussetzung
auf Sie nicht zutreffen, konnen Sie NICHT an den praktischen Ubungen
zur ,Fehlersuche im Controller” teilnehmen.

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zunéachst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend durch praktische Ubungen
umzusetzen. In unserem Service Training bean-
spruchen die Ubungen die meiste Zeit. In diesen
flihren Sie die reale Fehlersuche an echten Robo-
tern durch. Dazu gehort selbstverstandlich nicht
nur die Fehlersuche, sondern auch der Einbau
funktionierender Komponenten.

Modul 1
Allgemeine Hinweise

In diesem Modul werden allgemeine Konzepte,
Werkzeuge und notwendige VorsichtsmalRnahmen
thematisiert, die wahrend des Trainings sowie eines
realen Serviceeinsatzes zu beriicksichtigen sind.

Lernziele:
Auswirkungen von ESD auf elektronische
Komponenten kennenlernen und vermeiden
Uberblick liber das UR Service Kit gewinnen
Nutzen der Online-Ressourcen fiir Diagnose,
Service und Wartung

Modul 2:
Ubersicht Uiber das System

Um bei Diagnose- oder Serviceaufgaben am Cobot
effizient und sicher zu handeln, ist es unerlasslich,
die Hardware zu kennen. In diesem Modul lernen
Sie die verschiedenen Generationen und Modelle
unserer Roboter kennen, sowie ihre wichtigsten
technischen Eigenschaften.

Lernziele:
Kennenlernen der verschiedenen
Robotermodelle und Generationen

Service Training

Modul 3:
Fehlersuche

Wir mochten, dass Zwischenfille, die Sie mit lhrem
Roboter haben, so schnell wie méglich gelost wer-
den. In diesem Modul lernen Sie alle Werkzeuge
kennen, die wir Ihnen zur Verfligung stellen, um bei
einem Ausfall moglichst schnell und effizient eine
Diagnose stellen zu kdnnen.

Lernziele:
Vorgehensweise bei Fehlern
Kennenlernen der LogFiles, des Support
Log Reader und des LogAnalyzer

Modul 4:
Aufbau des Roboterarms

In diesem Modul lernen Sie die einzelnen Kompo-
nenten lhres Roboterarms und die grundlegenden
Funktionsprinzipien dahinter kennen. Sie fiihren
praktische Fehlersuchen durch und lben, wie die
haufigsten Fehler diagnostiziert und korrekt gelost
werden. Sie werden vertraut mit dem Tausch eines
Gelenks an lhrem Cobot.

Lernziele:
Erwerben detaillierter Kenntnisse tber
die Hardware Ihres Roboterarms
Kennenlernen des Aufbaus von Gelenk
und Getriebe
Ersetzen eines Gelenks
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Modul 5:
Aufbau des Controllers

Aus welchen Komponenten unser Controller
besteht, lernen Sie in diesem Modul. Sie werden mit
den Funktionsprinzipien der einzelnen Komponen-
ten und ihrer Beziehung zueinander vertraut. Durch
praktische Ubungen erwerben Sie das notwendige
Wissen fiir die Diagnose und Behebung von Fehlern
und das Ersetzen eines Bauteils im Controller lhres
Roboters.

Lernziele:

- Kennenlernen der Hardware lhres Controllers
(CB3 und e-Series)

+ Ersetzen der verschiedenen Komponenten
im Controller

+ Upgrade eines CB3.0 Controllers auf CB3.1

+ Nutzen des FTP-Servers

- Diagnose und Losung der haufigsten Fehler

Modul 6:
Aufbau der Software

Polyscope ist unsere GUI und die damit bekanntes-
te Komponente der Software. Sie ist jedoch nicht
die einzige, die auf lhrem Cobot lduft. In diesem
Modul lernen Sie die gesamte Software-Architektur
Ihres Cobots kennen und wie die verschiedenen
Teile zueinanderstehen. Sie erwerben die Kenntnis-
se und Fahigkeiten, um die haufigsten Probleme
im Zusammenhang mit der Software bzw. der Pro-
grammierung zu diagnostizieren und zu I6sen. Sie
lernen auch, wie Sie die Software auf Ihrem Cobot
aktualisieren und somit von den neuen Funktionen
profitieren kdnnen, die wir regelmaRig kostenlos
integrieren.

Lernziele:

- Kennenlernen der Software-Architektur

- Haufige Fehler bei der Programmierung
und deren Auswirkung

Modul 7:
Sicherheitsrelevante Bauteile

Die sichere Zusammenarbeit mit dem Cobot ist
eine seiner elementarsten Funktionen. In diesem
Modul wird ausfiihrlich auf das Sicherheitssystem
und alle Sicherheitsfunktionen, die Ihr Roboter
beinhaltet, eingegangen. Sie erlernen, die haufigs-
ten Fehler wahrend der Inbetriebnahme der Sicher-
heitssysteme zu vermeiden sowie zu beheben.
Zudem werden Sie mit dem Zusammenwirken

der Sicherheitskomponenten vertraut gemacht.

Lernziele:

+ Fundierte Kenntnisse des Sicherheitssystems
in Ihrem Cobot

- Diagnose und Losung der haufigsten Fehler

Modul 8:
Vorbeugende Instandhaltung

Im Vergleich zu herkdmmlichen Industrierobotern
sind unsere Cobots wartungsfrei. Dennoch kénnen
Sie bestimmte MalRnahmen praventiv durchfiihren,
um unerwartete Stillstande zu vermeiden, die lhre
Produktion beeintrachtigen kdnnten. In diesem
Modul lernen Sie, welche Mdglichkeiten Ihnen

fur die vorbeugende Instandhaltung zur Verfligung
stehen und wie Sie diese selbst durchfiihren
konnen.

Lernziele:
- Tipps fir eine vorbeugende Instandhaltung
an lhrem Roboter

Modul 9:
Fallbehandlung

Ein Teil lhres Cobots muss ersetzt oder zur
Reparatur eingeschickt werden, damit er wieder
voll funktionsfahig ist? Unser Ziel ist es, dies in
Rekordzeit zu erreichen. In diesem Modul lernen
Sie, wie Sie die Bearbeitungszeit bei Gewabhrleis-
tungs- oder Service-Fallen positiv beeinflussen
konnen.

Lernziele:
Kenntnisse (iber die Support-Prozesse
und Kommunikation bei Ausfallen

Service Training

Modul 10:
Projektarbeiten

Ein optimaler Lerneffekt wird durch die praktische
Umsetzung der erlernten Kenntnisse erzielt. Daher
besteht dieses Modul aus kleinen Projektarbeiten,
die in 2er-Teams ausgefiihrt werden.

Lernziele:

- Kalibrierung eines Roboterarmes
- Datenlbertragung

- Applikations-Check

+ LogFiles Analyse

+ Gelenktausch e-Series
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Safety
Training

Sicherheit ist fir Roboteranwendungen — wie bei jedem anderen Maschi-
nentyp — eine zwingend erforderliche gesetzliche Anforderung. Die kollabo-
rative Robotik verandert dabei das traditionelle Paradigma beim Einsatz von
Industrierobotern, indem sie es ermdglicht, unter bestimmten Umstanden
auf eine Schutzumhausung zu verzichten. Im Gegensatz zu herkommlichen
Industrierobotern wird das erforderliche Sicherheitsniveau fiir die Mensch-
Roboter-Kollaboration erreicht, indem die Kraft und Leistung, die der Robo-
ter ausiiben kann, so begrenzt wird, dass er bei Kollision keine Verletzungen
verursacht. Die Vorteile dieser Art des Zusammenarbeitens liegen auf der
Hand: geringerer Platzbedarf, niedrigere Anlagenkosten, h6here Produktivi-
tat und hohere Qualitat der hergestellten Produkte.

Fir die Inbetriebnahme einer kollaborativen Anwendung ist die Einhaltung
der europaischen Richtlinien notwendig. Dieses Training dient als Hilfsmittel
fiir Konstrukteure, Hersteller und Anwender von Maschinen sowie fiir das
gesamte damit verbundene Personal, um die Anforderungen der Europaischen
Maschinenrichtlinie 2006/42/CE und der damit harmonisierten Normen
nachzuvollziehen.

Nach Abschluss des Safety Trainings

kennen Sie den Zusammenhang zwischen technisch relevanten
Rechtsvorschriften und Regeln,

haben Sie einen Uberblick iiber die 42/2006/EG (Maschinenrichtlinie),
sind Sie vertraut mit der 9. Verordnung zum Produktsicherheitsgesetz,

verstehen Sie die Zusammenhange und rechtlichen Bedeutungen der
relevanten Normen und Rechtsvorschriften (EN ISO 10218 / EN 1SO 13849 /
TS 15066) und

kennen Sie die relevanten Inhalte der zuvor genannten Normen und
Rechtsvorschriften.

Voraussetzungen:

Fiir dieses Training gibt es keine Voraussetzungen. Trotzdem wiirden
wir lhnen den Abschluss unserer Online-Academy empfehlen.

Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, werden die
Trainingsmodule zunachst in der Theorie vorge-
stellt, um diese anschlielRend durch praktische
Ubungen zu vertiefen.

Modul 1:
Zusammenhange
des technischen Rechts

Bevor wir in das Thema “Sicherheit von Cobots”
einsteigen, lernen Sie zunachst die wichtigsten
Grundbausteine dieses Bereiches kennen. Auf
diesen wird in den spater folgenden Modulen
aufgebaut. In Modul 1 werden die Zusammenhéange
von Richtlinien und Normen thematisiert sowie die
Rechtsstellung dieser beiden entscheidenden
Komponenten im EU-Harmonisierungskonzept.

Lernziele:
Kennenlernen des EU-Harmonisierungskonzepts
und wie es aufgebaut ist
Vertraut werden mit den Rechtsstellungen von
Richtlinien und Verordnungen
Unbestimmte Rechtsbegriffe im technischen
Recht verstehen

Modul 2:
Produkthaftung

Im deutschen Recht sind zwei Arten der Produkt-
haftung verortet: Die Haftung im BGB sowie im Pro-
duktsicherheitsgesetz. In diesem Modul lernen Sie
die Unterschiede beider Haftungsarten kennen und
die aus ihnen folgenden Pflichten. Dazu werden die
Arten der Produktfehler und mogliche Haftungs-
ausschliisse thematisiert.

Lernziele:
Arten der Produkthaftung unterscheiden
Mit den Verkehrssicherungspflichten gemal des
Produkthaftungsgesetzes vertraut werden
Mogliche Haftungsausschliisse kennen

Safety Training

Modul 3:
Risikobeurteilung

Eine tragende Saule der Maschinenrichtlinie ist die
Risikobeurteilung. Daher ist das Wissen zur Durch-
flihrung einer Risikobeurteilung fiir jeden Integrator
und Maschinenbauer unabdingbar. Gemeinsam
behandeln wir den interaktiven Prozess zur Durch-
fihrung gem. der EN ISO 12100 und die Inhalte

und Teildisziplinen gem. EN ISO 12100.

Lernziele:
Richtige Benennung der Teildisziplinen einer
Risikobeurteilung
Inhalte einer Risikobeurteilung kennenlernen
Risikobewertung anhand von Schwere des Scha-
dens und Eintrittswahrscheinlichkeit vornehmen

Modul 4:
Muster Risikobeurteilung

Fir kollaborative Anwendungen ist bei der
Durchfiihrung einer Risikobeurteilung die ISO TS
15066 z.Z. absolut maRgebend. Speziell bei der
Risikobewertung wird oft auf diese technische
Spezifikation zuriickgegriffen. Da bei der Ausle-
gung Fehlinterpretationen méglich sind, wird In
diesem Modul die richtige Anwendung des
Anhang A der ISO TS 15066 behandelt.

Lernziele:
Kollisionsszenarien bewerten
Kraft- und Druckwerte des Anhang A
interpretieren
Durchfiihren einer Messung zur Bestimmung
von Kraft und Druck
Berechnung der Transferenergien bei Kollisionen
im freien Raum
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Modul 5:
Performance-
Level und Kategorie

Ein oft diskutiertes Thema im Bereich der

Robotik ist die Forderung nach einem bestimmten
Performance-Level sowie einer Systemarchi-
tektur. Diese Forderungen werden hier genauer
beleuchtet. Die Zusammensetzung und der
Hintergrund des Performance-Levels sowie der
Aufbau und die Funktionsweise des Sicher-
heitssystems werden besprochen.

Lernziele:
Besseres Verstandnis liber das Performance-
Level und dessen Berechnung aneignen
Aufbau des Sicherheitssystems kennenlernen
Die Unterscheidung zwischen Performance-
Level Kategorie 3 und Kategorie 2

Modul 6:
Zustimmtaster

Der Wunsch nach einem Zustimmtaster kommt
immer wieder auf. Richtig ist, dass die EN ISO
10218:2011 eine Forderung fiir einen Zustimm-
taster enthalt. Allerdings wird diese in der ISO TS
15066 fiir kollaborierende Robotersysteme
relativiert. Was gilt nun also? Wann bendétige ich
einen Zustimmtatser und wann nicht? Diese
Frage wird in diesem Modul geklart.

Lernziele:
Beantworten konnen, in welchen Féllen ein
Zustimmtaster benétigt wird und wann kollabo-
rative Anwendungen auch ohne Zustimmtaster
betrieben werden kdnnen

Modul 7:
Die CE-Erklarung

Am Ende jeder Applikation steht nach erfolgreich
durchgefiihrter Risikobeurteilung die CE-Kon-
formitatserklarung. Eine CE-Einbauerklarung liefert
jedoch auch der Roboterhersteller. Wo liegen die
Unterschiede und wie sehen die Inhalte aus? Dies
und welche Méglichkeiten es gibt, um die Kon-
formitat mit der Maschinenrichtlinie festzustellen,
lernen Sie in diesem Modul.

Lernziele:
Arten der Konformitatsfeststellung kennenlernen
Mit der CE-Konformitats- und Einbauerklarung
vertraut werden

Script
Training

Sie mochten lhren Cobot nicht lediglich tGber die GUI programmieren,
sondern alle Méglichkeiten und Funktionalitdten nutzen? Dann empfehlen
wir Ihnen unser Script Training, in dem Sie lernen, Ihren Cobot mit URScript
Zu programmieren.

Der primare Zweck dieses Trainings besteht darin, Ihnen den Umgang mit
unserem Script Manual beizubringen und zu zeigen, wie Sie mit dessen
Hilfe Losungen fiir Inren Cobot erarbeiten kdnnen. Zudem soll lhnen dieses
Training die Vielfalt an Moglichkeiten aufzeigen, die bei der Programmie-
rung mithilfe von URScript zur Verfligung stehen.

Nach Abschluss des Script Trainings sind Sie in der Lage,

Variablen, Schleifen und Abfragen in URScript zu programmieren,
eigene Funktionen zu erstellen und aufzurufen,

mit Pose-Variablen zu rechnen und entsprechende bestehende
Scriptfunktionen zu nutzen,

Bewegungen, angefangen von linearen bzw. Gelenk-Bewegungen bis
hin zu eigenen Bahnplanungsbefehlen, in URScript zu programmieren,

die Kraftbefehle in URScript zu nutzen und

ein Thread-Handling (parallele Prozesse) in URScript anzulegen.

Voraussetzungen:
Erfolgreicher Abschluss der Online-Academy
Erfolgreicher Abschluss des Core Trainings
Erfolgreicher Abschluss des Advanced Trainings

Wichtig: Da unser Script Training sehr anspruchsvoll ist, empfehlen wir
Ihnen die Teilnahme, wenn Sie bereits Programmiererfahrungen haben
(unabhangig von der Programmiersprache).

2,5 Tage
7 ) Module
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Beschreibung der Module

Um den Lerneffekt zu maximieren, wird in jedem
Trainingsmodul zunachst die Theorie vorgestellt,
um diese anschlieRend mit praktischen Ubungen
umzusetzen.

Modul 1:
Variablen, Schleifen und
If-Abfragen

Nach einer kurzen Wiederholung aus dem
Advanced Training, welche Variablentypen und
Vergleichsoperatoren in URScript verfligbar sind,
folgt der direkte Einstieg in die Programmierung
von If-Abfragen und Schleifen. Dazu lernen Sie die
Erstellung und Indexierung von Arrays. Anhand
einer praktischen Ubung wird das theoretisch
erlangte Wissen vertieft.

Lernziele:
Kennenlernen der verfligharen Variablentypen
Vertraut werden mit Vergleichsoperatoren
Programmierung von If-Abfragen in URScript
Indizierung von Arrays durchfiihren

Modul 2:
Funktionen

In diesem Modul lernen Sie die Programmierung
eigener Funktionen, und wie diesen Variablen und
Werte tibergeben werden kénnen. Dazu iiben Sie,
eine Rickgabe aus der Funktion zu realisieren.
Anhand von Best Practice-Beispielen erkennen

Sie, wie eigene Funktionen ein Programm erheblich
verkiirzen konnen. Zur Vertiefung des theoreti-
schen Wissens folgen fiinf praktische Aufgaben.
Die letzte und anspruchsvollste Aufgabe beinhaltet
die Programmierung eines rekursiven Algorithmus.

Lernziele:
Syntax eigener Funktionen erstellen
Ubergabe von Variablen und Werten an
Funktionen programmieren
Riickgabe von Variablen und Werten aus
Funktionen
Vertraut werden mit rekursiven Funktionsaufrufen

Modul 3:
Pose Manipulation

Nach einer kompakten Wiederholung zum Thema
Pose-Variablen werden lhnen die URScript-Funktio-
nen vorgestellt, die Ihnen bei der Programmierung
mit Pose-Variablen zur Verfligung stehen.

Lernziele:
Ubersicht tiber die zur Verfiigung stehenden
URScript-Funktionen fiir die Verrechnung von
Pose-Variablen

Modul 4:
Bewegungsbefehle 1

Bisher haben wir den Cobot liber die Fahrbefehle
von Polyscope bewegt. Dies ist jedoch ebenso in
URScript moglich. In diesem Modul lernen Sie die
URScript-Befehle zur Bewegung des Roboters ken-
nen. Zudem wird lhnen vorgestellt, mithilfe welcher
Script-Befehle Sie eine Pose-Variable in einen
Gelenkwinkel umrechnen kdnnen und umgekehrt.
Ihre Aufgabe ist es, eine Palettierfunktion zu erstel-
len, bei der Sie die Funktionen praktisch umsetzen
konnen.

Lernziele:
Bewegung des Roboters mithilfe von
URScript-Befehlen
Berechnen der “Forward Kinematics” und
“Inverse Kinematics”
Kreisbewegungen in URScript programmieren

Script Training

Modul 5:
Bewegungsbefehle 2

Was passiert, wenn Sie die Pfeil-Tasten im Bewe-
gungsbildschirm des Cobots betatigen? Sie fahren
den TCP des Roboters solange in die gewabhlte
Richtung, wie die Taste bestatigt wird. Zur Realisie-
rung eines solchen Verhaltens lernen Sie in diesem
Modul den speedl()-Befehl und seine Konfiguration
kennen. Auch der verwandte Befehl speed;j() wird
Ihnen vorgestellt. Zudem verwenden Sie den Befehl
servoj(), mit dessen Hilfe Sie lhre eigene Bahn-
planung realisieren konnen. Ihre Aufgabe besteht
darin, eine solche Bahnplanung zu realisieren und
die vorgestellten Befehle korrekt zu nutzen.

Lernziele:
Umgang mit den Scriptbefehlen speedI(),
speedj(), servoj(), stopl() und stopj() lernen
Umsetzen einer eigenen Bahnplanung

Modul 6:
Kraft-Befehle

In diesem Modul lernen Sie, wie Sie die Kraftfunk-
tion des Roboters in URScript nutzen. Anschlielend
ist es lhre Aufgabe, ein Programm in URScript zu
schreiben, welches auf Hindernisse reagieren kann
und den Roboter in einer solchen Situation zu
seinem Startpunkt zuriickkehren lasst.

Lernziele:
Nutzen der Kraftfunktion in URScript

Modul 7:
Thread-Handling

Threads werden Ihnen bereits aus anderen
Trainings vertraut sein. Jedoch haben wir diese
parallelen Prozesse bisher nur in Polyscope
verwendet. In diesem Modul setzen Sie einen
parallelen Prozess in URScript um. Dazu entwickeln
Sie eine Palettierapplikation, die mit einer
Kollisionserkennung ausgestattet ist.

Lernziele:
Thread-Handling in URScript programmieren
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Werden Sie
Schritt fur Schritt
zum Cobot-Experten

Wir wollen es lhnen so einfach wie moglich machen, das
gesamte Potenzial Ihrer Cobots auszuschopfen. Aufbauend

auf unsere Online-Academy, kénnen Sie in unseren Prasenz-
trainings lhr Cobot-Wissen praxisnah und unter der Anleitung
echter Experten vertiefen. Neben unserem Trainingszentrum

in Mlnchen bieten Ihnen viele weitere autorisierte Trainings-
zentren unserer Partner in Deutschland, Osterreich und Schweiz
diese qualitativ hochwertigen Schulungen an. Trainieren Sie in
kleinen Gruppen mit modernsten Schulungszellen!

Nutzen Sie lhre Chance und melden Sie %
sich fiir ein Training in lhrer Nahe an.

Trainingszentren

Trainingszentren & Partner
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In diesen Trainingszentren
konnen Sie unsere
Prasenzschulungen besuchen

UNIVERSAL ROBOTS

JUGARD+KUNSTNER

AX
y

Adolf
NEUENDORF

—— Metzingen

Universal Robots GmbH

Minchen willich*
Jugard & Kiinstner GmbH R '
Altdorf b. Niirnberg, Unterfohring und Gera

Adolf Neuendorf GmbH I\N\l\
Berlin

Willich Elektrotechnik GmbH
Bebra

AiCoBot

#allintelligentcobots
Miiller Maschinentechnik GmbH

Diren

AN

<
AiCoBot GmbH A K p I
Ofterdlngen ENGINEERING
KPI GmbH ECOSPHEREF’
Zimmern ob Rottweil
Altdorfb. Niirnberg
ECOSPHERE GmbH & Co. KG
Fichtenau — Fichtenau
Lorenscheit Automatisierungs-Technik GmbH
Metzingen (Gohrde) —— Ofterdingen — Unterfohring
—— Modnchweiler — Miinch -_
NEXT robotics GmbH & Co. KG  Zimmern ob Rottweil anenen —)‘T
Monchweiler
CHROMOS Group AG CHROMOS
Dielsdorf Dielsdorf
—— Dornbirn

WIFI Vorarlberg Innsbruck WIFI
Dornbirn

WK OE]
Schmachtl GmbH
Linz

SCHMACHTL

Zentrum fiir Produktion, Robotik & Automatisierung

Innsbruck
ZENTRUM FUR
PRODUKTION, ROBOTIK &
AUTOMATISIERUNG
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Universal Robots

Trainingszentrum Miinchen

Unser modernes Schulungszentrum in Miinchen verfligt
Uber insgesamt drei Schulungsrdaume, in denen sowohl
theoretische als auch praktische Inhalte vermittelt werden.
Fir die praxisnahe Anwendung der Lehrinhalte stehen fiinf
Schulungszellen zur Verfligung, an denen jeweils bis zu
zwei Teilnehmer gemeinsam arbeiten kdnnen. Jede Zelle
ist mit einem unserer hochmodernen Roboterarme, zwei
Forderbandern, einem I/0-Simulator, einer Siemens-SPS
und einem UR+ Greifer ausgestattet. Zusatzlich stehen
mehrere Roboter verschiedener Generationen bereit, um
im Rahmen unseres Service & Troubleshooting Trainings
das zielgerichtete Fehlersuchen zu erlernen.

In unserem Trainingszentrum am Standort Miinchen konnen

Sie sich fiir alle angebotenen Prasenzschulungen anmelden.

Trainingszentren & Partner

Universal Robots

Teradyne Robotics (Germany) GmbH
Zielstattstr. 36

81379 Miinchen

Deutschland

+49 89 121 897 20
training.we@universal-robots.com
www.universal-robots.com/de

R
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Jugard & Kunstner

Authorized Training Centers
Altdorf b. Nurnberg, Unterfohring und Gera

Schulungsraum

ﬂ\

Schulungsraum
Gera

Die Jugard + Kiinstner GmbH ist Spezialist fiir Produktion

und Automation. Das familiengefiihrte Unternehmen in vierter
Generation baut fortgehend seine Kompetenzen in den
Bereichen Aluminium-Profilsysteme und Robotik aus. Das
Produktportfolio im Bereich Robotik ist dabei speziell auf die

kollaborierenden Roboter von Universal Robots zugeschnitten.

Als Partner bietet Ihnen J+K neben Losungen mit unseren
Cobots auch Schulungen vor Ort an. In den modernen,
klimatisierten Schulungsraumen erlernen Sie an praxisnahen
Schulungsstationen unter Anleitung zertifizierter und
erfahrener Trainer den sicheren Umgang mit unseren Cobots.

Folgende Prasenzschulungen werden an den Standorten
Altdorf, Unterfohring und Gera angeboten:

+ Core Training (e-Series)

- Core Training (CB3)

- Service Training (light)

+ Operators Hands On Training

Trainingszentren & Partner

Jugard & Kiinstner GmbH
Weidentalstr. 45

90518 Altdorf bei Niirnberg
Deutschland

Jugard & Kiinstner GmbH
Beta-Stralle 10E
85774 Unterfohring

Deutschland

Jugard & Kiinstner GmbH
Untermhauser Stralle 59 ¢
07548 Gera

Deutschland

+49 9187 936 69 0
schulung@jk.de

www.jk.de

Unterféhring J_I_K

JUGARD+KUNSTNER
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Willich Elektrotechnik

Authorized Training Center Bebra

Willich Elektrotechnik GmbH macht Elektrotechnik aus Leiden-
schaft. Das zukunftsorientierte Unternehmen erschliel3t sich

seit 1985 zunehmend neue Geschaftsbereiche und hat Kernkom-
petenzen in den Bereichen Automatisierungs-, Gebaudesystem-,
Fertigungs- und Umwelttechnik aufgebaut. Als langjahriger
Partner bietet Willich Losungen rund um unsere Cobots sowie

Prasenzschulungen mit erfahrenen und zertifizierten Trainern an.

Folgende Prasenzschulungen werden
am Standort Bebra angeboten:

- Core Training (e-Series)

+ Core Training (CB3)

+ Advanced Training

- Service Training (light)

- Operator Hands on Training

Willich Elektrotechnik GmbH
(Schulungs- und Ausstellungscenter)
Im Bilder 16

36479 Bebra

Deutschland

+49 6622 9277 0
www.willich.de

willich
ELEKTRO
TECHNIK GMBH

Adolf Neuendorf

Authorized Training Center Berlin

Die Adolf Neuendorf GmbH ist ein seit 1909 bestehendes
Berliner Unternehmen, dessen Kernkompetenzen in den
Bereichen Automation, Werkzeuge, Maschinen, Betriebs-
einrichtungen und Arbeitsschutz liegen. Als Partner bietet
Ihnen Neuendorf die Méglichkeit, die Programmierung von
Cobots in modernen Raumlichkeiten und unter der Anlei-
tung zertifizierter und erfahrener Trainer zu erlernen. Daflir
stehen vier Schulungszellen mit den neuesten Cobots der
e-Series fiir Sie bereit.

Folgende Prasenzschulungen werden
am Standort Berlin angeboten:

+ Core Training (e-Series)

Trainingszentren & Partner

Adolf Neuendorf GmbH
Santisstralle 83/85
12277 Berlin
Deutschland

+49 30 742 05 222
automation@adolf-neuendorf.de

www.adolf-neuendorf.de
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AiCoBot

Authorized Training Center Ofterdingen

Als Deutschlands dienstéltester Distributor von Universal Robots
sind wir bei AiCoBot stolz darauf, Sie mit unserem Fachwissen
und unserer langjahrigen Erfahrung in verschiedenen Industrie-
bereichen zu unterstiitzen. Unsere langjahrige Hingabe fir Ihre
Zufriedenheit zeigt sich darin, dass wir konsequent jedes Projekt
mit dem Ziel der maximalen Kundenzufriedenheit umsetzen.

In unserem modernen und neu erbauten Schulungszentrum in
Ofterdingen ist es unser Ziel, als zertifizierter UR-Schulungspart-
ner, Sie als Anwender in einfachen Schritten und mit praxisnahen
Lerninhalten auf Ihren neuen Roboter-Mitarbeiter vorzubereiten.

Folgende Prasenzschulungen werden
am Standort Ofterdingen angeboten:

+ Core Training (e-Series)
+ Advanced Training

AiCoBot GmbH
Weiherrain 4
72131 Ofterdingen
Deutschland

+49 7473 923 84 80
training@AiCoBot.de

www.aicobot.de

Ai

#all
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cobots

KPI

Authorized Training Center
Zimmern ob Rottweil

Wir von KPI sind langjahriger Partner und Certified System
Integrator (CSI) von Universal Robots und spezialisiert auf die
Integration von Cobots und Industrierobotern.

In unserem zertifizierten Schulungszentrum in Zimmern bei
Rottweil bringen wir lhnen, in einer neuen und modernen
Schulungsatmosphare die Cobots von Universal Robots naher.

Neben dem Lernen aus theoretischen und praxisnahen Ubungen,
profitieren Sie auch von den hilfreichen Tipps unserer erfahren-
den Applikationsingenieure und Schulungsleitern.

Fiir die praktische Umsetzung der Inhalte sind moderne
Schulungsstationen eingerichtet. Jede Station ist mit einem
Cobot, zwei Forderbandern, einem I/0-Simulator als HMI und
UR+ Greifer ausgestattet. Darliber hinaus konnen Sie durch
unser zusatzlich integriertes Safety-Konzept unterschiedliche
Betriebszustande CE-konform testen.

Folgende Prasenzschulungen werden am
Standort Rottweil angeboten:

- Core Training (e-Series)
- Advanced Training

Trainingszentren & Partner

KPI GmbH

Albring 5

78658 Zimmern ob Rottweil
Deutschland

+49 741 206 792-0
training@kpi.de

www.kpi.de

7 KPI

ENGINEERING
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ECOSPHERE GmbH & Co. KG

Authorized Training Center Fichtenau

ECOSPHERE ist ein innovatives Unternehmen, das sich auf
modularen Maschinenbau und die Entwicklung von Automatisie-
rungslosungen konzentriert. Wir bieten nachhaltige und intelli-
gente Technologien, um die Produktionsprozesse unserer
Kunden effizienter zu gestalten. Mit unserem umfassenden
Serviceangebot - von individueller Beratung liber Konzeption bis
hin zur Integration kollaborativer Leichtbauroboter — unterstiitzen
wir Unternehmen dabei, ihre Produktivitat zu steigern und Wett-
bewerbsvorteile zu erlangen. Weiterhin haben Interessierte die
Moglichkeit, die Automatisierungstechnologien und -systeme
von ECOSPHERE im hauseigenen Experience Center in Aktion zu
sehen, zu testen und mehr tiber deren Anwendung zu erfahren.
Als autorisierter Trainingspartner bietet das Unternehmen auBer-
dem professionelle Schulungsprogramme an, um Anwender in
der effektiven und sicheren Nutzung von kollaborierenden
Robotern (Cobots) zu schulen.

Folgende Prasenzschulungen werden
am Standort Fichtenau angeboten:

Core Training (e-Series)

ECOSPHERE®

Am Zigeunerweiher 6
74579 Fichtenau
Deutschland

Alte PostralRe 11/ Halle 3
74579 Fichtenau
Deutschland

+49 7962 711680
training@ecosphere-automation.de

www.ecosphere-automation.de

Trainingszentren & Partner

Muller Maschinentechnik GmbH

Authorized Training Center Diren

Seit dem Jahr 2000 bietet Miiller Maschinentechnik innovative
Losungen in den Bereichen Komponenten, Baugruppen und Auto-
mation an. Als mittelstandisches Unternehmen mit tiber 60 Mit-
arbeitern deutschlandweit und tiber 100 internationalen Partnern
streben wir danach, die Produktivitat unserer Kunden bei gleich-
bleibender Qualitat der Endprodukte zu steigern, Kosten zu sen-
ken und langfristig die Wettbewerbsfahigkeit zu sichern. In der
Produktsparte Automation haben wir uns auf kollaborierende
Roboter, kurz: Cobots von Universal Robots, spezialisiert.

Unsere langjahrigen Erfahrung mit Automationskomponenten,
Baugruppenentwicklung und Robotik ermdglicht es uns, Ihnen
innovative und malRgeschneiderte Lésungen anzubieten.

Hierbei betreuen wir Sie gerne von der technischen Beratung
Uber die mechanische und elektrische Konstruktion bis hin zur
Inbetriebnahme.

Als langjahriger Partner von Universal Robots stehen wir unseren
Kunden in unserem modernen Trainingscenter in Diren, mit
unseren erfahrenen zertifizierten Trainern zur Verfiligung. Erfah-
ren auch Sie an unseren Schulungszellen, wie der Einstieg in die
Robotik mit kollaborierenden Robotern funktioniert.

Folgende Prasenzschulungen werden am
Standort Diiren angeboten:

Core Training (e-Series)
Operator Hands-on Training

Miiller Maschinentechnik GmbH
Felix-Wankel-StraBe 11
52351 Diiren

Deutschland

+49 2421 49548 25
training@mueller-maschinentechnik.de

www.mueller-maschinentechnik.de

Mdiller
Maschinentechnik

ECOSPHERE’

GmbH & Co. KG
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Trainingszentren & Partner

NEXT robotics GmbH & Co. KG

Authorized Training Center Monchweiler

Das Unternehmen versteht sich als forschungsnahes
Vertriebs- und Entwicklungsbdiro fiir neuartige Robotertechnik
mit den Ausrichtungen Leichtbaurobotik, Advanced Robotics und

Cobotics. Schwerpunkte bilden menschenfreundliche, kooperati- NEXT robotics GmbH & Co. KG

ve Roboterarme aus der Leichtbaurobotik, End-Of-Arm-Tooling Ginsterweg 6
(EOAT) wie Robotergreifer, Robotersensorik fiir eine erhéhte 78087 Ménchweiler
Prozessfahigkeit und mobile Roboterplattformen - einfach, S

customized und multi-funktional, from Research to Industry. +49 7721 995 52-0

Der Vertrieb beinhaltet technologiebegleitende, unterstiitzende contact@next-robotics.de
Dienstleistungen in den Bereichen Engineering, Programmierung
und Modularisierung, Customizing fiir kundenspezifische,

Lorenscheit Automatisierungs- negrative Anvendungen
TeCh N i k G m b H Folgende Présenzschulungen werden

am Standort Monchweiler angeboten:

www.next-robotics.de

Authorized Training Center Metzingen - Core Training (e-Series)

Die Lorenscheit Automatisierungs-Technik GmbH ist ein 2010
gegriindetes Familienunternehmen mit Sitz in Dahlenburg und
Zweigniederlassung in Metzingen. Sie beliefert Kunden mit Kompo- Lorenscheit Automatisierungs-
nenten und Komplettldsungen rund um den Bereich der Automati- Technik GmbH

sierungs-Technik. Sie hat einen vollstandigen Komponentenbau-

kasten fiir Leichtbauroboterapplikationen, mit dem ihre Kunden ihre LS

.. . T .. Marienauer Weg 7-9
Automatisierungsaufgabe eigenstandig I16sen konnen. Am Standort 21368 Dahlenburg
Metzingen fiihrt die Lorenscheit Automatisierungs-Technik GmbH Deutschland

als langjahriger Partner von Universal Robots regelmaRig die Funkti-
onen und Einsatzmdglichkeiten der UR Cobots vor und geben Ihnen

Zweigniederlassung:
. . ) . o o O An der BundesstraBe 2 a
dabei das Wissen mit, das Sie bendtigen fiir einen unkomplizierten, 29473 Metzingen (Gohrde)

reibungslosen Einsatz in Ihrem Unternehmen. In kleinen Gruppen Deutschland
und mit verschiedenen Testaufbauten lernen Sie praxisnah den
Umgang mit den Robotern.

+49 5862 20 80
info@moving-production.com

Folgende Prasenzschulungen werden www.moving-production.com
am Standort Metzingen angeboten:

+ Core Training (e-Series)
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Schmachtl

Authorized Training Center Linz

Als 1936 gegriindetes Familienunternehmen ist Schmachtl heute
fiihrender Anbieter von Produkt- und Systemlosungen fiir die
Industrie sowie Kooperations- und Distributionspartner fiir techno-
logiefiihrende Hersteller. Das Schulungszentrum von Schmachtl in
Linz ist aufgrund seiner Lage ideal erreichbar fiir Teilnehmer:innen,
die aus ganz Osterreich anreisen. Die zertifizierten Trainer von
Schmachtl vermitteln ihr Wissen rund um Cobots von Universal
Robots anhand einer didaktisch durchdachten Schulungszelle mit
2 Forderbandern, einem 1/0 Simulator und einem UR+ Greifer.

Folgende Prasenzschulungen werden
am Standort Linz angeboten:

+ Core Training (e-Series)
+ Advanced Training

Schmachtl GmbH
Pummererstrale 36
4020 Linz

Osterreich

+43 732764 60
automation@schmachtl.at

www.schmachtl.at

SCHMACHTL

Zentrum fur
Produktion, Robotik
& Automatisierung

Authorized Training Center
Innsbruck

Das Zentrum fiir Produktion, Robotik & Automatisierung — eine
gemeinsame Initiative der Industriellenvereinigung (1V) Tirol und
der Unternehmerischen Hochschule® MCI — macht aktuelle und
aufkommende Technologien sowie methodische Vorgehensweisen
in verschiedenen Unterbereichen des Themenfeldes ,Produktion”
fir Unternehmen nutzbar. Durch die enge Zusammenarbeit mit
Kooperationspartnern stehen im Zentrum fiir Produktion, Robotik &
Automatisierung fundiertes und praxisnahes Wissen sowie aktuellste
und aufkommende Technologien zur Verfligung und werden standig
weiterentwickelt. Somit kdnnen auf einer ,test before invest” Basis
innovative Losungen geschaffen und evaluiert werden.

Folgende Prasenzschulungen werden am
Standort Innsbruck angeboten:

+ Core Training (e-Series)

Trainingszentren & Partner

Zentrum fiir Produktion,

Robotik & Automatisierung

MCI Management Center Innsbruck
Internationale Bildung &

Wissenschaft GmbH
MaximilianstralBe 2
6020 Innsbruck
Osterreich

ZentrumPRA@mci.edu
research.mci.edu/de/pra

ZENTRUM FUR

AUTOMATISIERUNG

6l

PRODUKTION, ROBOTIK &
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WIFI Vorariberg

Authorized Training Center Dornbirn

Das WIFI ist eine Serviceeinrichtung der Wirtschaftskammer-
Vorarlberg. Wir haben den Auftrag, die in der Wirtschaft Tatigen
zu unterstitzen, damit sie den Aufgaben von heute und den
Herausforderungen von morgen besser begegnen kénnen.
Unsere Ziele sind eine Verbesserung der fachlichen und
unternehmerischen Qualifikationen sowie Hilfestellung bei
unternehmensspezifischen Fragen. Dabei orientieren wir uns WIFI Vorarlberg

an den aktuellen Erfordernissen der Wirtschaft und den g:ggh;’;f;[:fne 2
Bedirfnissen unserer Kammermitglieder. Osterreich
Folgende Prasenzschulungen werden am +43 5572 3894 425
Standort Dornbirn angeboten: iierelagiiile:

www.vlbg.wifi.at

Core Training (e-Series)

CHROMOS Industrial

Authorized Training Center Dielsdorf

Messen, priifen, iberwachen, analysieren, visualisieren,
automatisieren, produzieren: Unter dem Dach von CHROMOS
Industrial finden Industrie, Medizin, Bildung und Forschung
die Werkzeuge, um im Zeitalter der Industrie 4.0 konkurrenz-
fahig zu bleiben.

Folgende Prasenzschulungen werden am
Standort Dielsdorf angeboten:

Core Training (e-Series)
Advanced Training

Trainingszentren & Partner

CHROMOS Group AG
Niederhaslistrasse 12
8157 Dielsdorf

Schweiz

academy@chromosgroup.ch
+41 044 855 50 50

www.chromosgroup.ch

C cHrROMOS

INDUSTRIAL
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Sie haben Interesse
an unseren Trainings?
Wir beraten Sie gerne!

Kontakt

Universal Robots

Teradyne Robotics (Germany) GmbH
Zielstattstr. 36

81379 Miinchen

Deutschland

+49 89 121 89 72-0
training.we@universal-robots.com
https://academy.universal-robots.com/de



mailto:training.we%40universal-robots.com?subject=
https://academy.universal-robots.com/de

