e |ROBO

TRAINING

ACADEMY

PRESENCIAL — 100% PRACTICO

PROGRAMACION
DE ROBOTS
FANUC

CURSO BASICO + CURSO AVANZADO

FANUC r-301B

Controladores R-30iB Mate Plus y R-301A
Mate. 32 horas de formacion en dos niveles.

32 2 10

HORAS NIVELES CUPO MAX.




RUTA DE FORMACION FANUC

DOS NIVELES, UN SOLO CAMINO

NIVEL 1 - BASICO NIVEL 2 - AVANZADO

CURSO BASICO DE PROGRAMACION  CURSO AVANZADO DE
PROGRAMACI PROGRAMACION

DN
Este curso te ensenaragesde cero a programar robots
Disenado para profesionales que desean dominar la

programacion estructurada, optimizar tiempos de ciclo,
automatizar celdas complejas y resolver fallas complejas
en controladores R-30i1B y R-30IA.

Industriales, dominar la [6gica de movimiento y operar
de forma segura utilizando los controladores R-30iB
Mate Plus y R-30iA Mate.

16 9 médulos Sin requisitos 16 8 moédulos Requiere Basico
horas horas
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i CONVIERTETE EN UN

i ESPECIALISTA EN ROBOTS
i ROBOTS INDUSTRIALES
::lgi sOlidas y desarrollar habilidades aplicables desde el primer

dia en entornos reales de produccion.

Programa 100% técnico-practico

50% teoria / 50% practica

Contenido alineado a la industria 4.0
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DATOS DEL CURSO

BASICO Y AVANZADO, LADO A LADO

CONCEPTO BAS|CO
Duracion 4 dias (Lunes a Jueves) - 16 horas
Modalidad Presencial: en sitio o nuestras

instalaciones

Nivel Basico

Cupo Hasta 10 personas

Médulos 9 madodulos

Controladores FANUC R-30iB Mate Plus y R-30iA Mate
Requisito No se requieren conocimientos previos

en programacion de robots

AVANZADO

4 dias (Lunes a Jueves) - 16 horas

Presencial: en sitio o huestras
instalaciones

Avanzado

Hasta 10 personas

8 modulos

FANUC R-30iB Mate Plus y R-30iA Mate

Conocimientos basicos de
automatizacion o haber cursado el nivel
basico



AMBOS NIVELES

¢POR QUE TOMAR ESTE CURSO EN ROBOTRAINING?

0 Programa100% técnico-practico con robots FANUC 02 Formacién en dos de los controladores mas utilizados
1 reales. 2 enlaindustria.

03 Instructor con experiencia en automatizacién y control 04 Contenido alineado a estandares actuales de Ia

3  de procesos industriales. 4  industria 4.0.

05 Grupos reducidos para atencién personalizada en 06 Conocimiento Util desde el primer dia: todo enfocado a

laboratorio. aplicacion en campo.



ENFOQUE DE CADA NIVEL

QUE TE LLEVAS DE CADA CURSO

BASICO AVANZADO

Enfoque en fundamentos: programacion, operacion segura y Formacion especializada en optimizacion, macrosy logica
|0gica de movimiento. avanzada de control.

Aprenderas a diagnosticar alarmasy recuperar la operacion Enfoque en programacién avanzada, rutinas KAREL /TP e
del robot. iInteroperabilidad.

Desarrollaras confianza para programar robots FANUC en Aprenderas a diagnosticar fallas complejas, depurar coédigo y
entornos reales. optimizar tiempos de ciclo.

Obtendras bases sdlidas para continuar con el nivel avanzado. Desarrollaras dominio total para estructurar proyectos de

automatizacion de alto nivel.



PERFIL DEL PARTICIPANTE

¢A QUIEN ESTA DIRIGIDO?

- Estudiantes y técnicos en mecatronica o robodtica - Estudiantes de mecatrdonica, automatizacion o robadtica

- Personas con conocimientos basicos de electronica - Técnicos e ingenieros interesados en robdtica FANUC

- Interesados en iniciar en la automatizacion industrial - Personas con conocimientos basicos de automatizacion
No se requieren conocimientos previos en No se requieren conocimientos previos en
programacion de robots. programacion FANUC.




COMPETENCIAS

COMPETENCIAS QUE ADQUIRIRAS

BASICO

- Comprender la arquitectura del robot FANUC y su controlador
- Crear programas y registrar posiciones

- Configurar velocidades y trayectorias

- Dominar sistemas de coordenadas (Joint, World, User, Tool)

- Aplicar [6gica de control en programacion

- Manejar registros y estructuras basicas

- Diagnosticar fallas y realizar backups

AVANZADO

- Comprender la arquitectura de un sistema robotico industrial

- Configurar y operar el controlador FANUC mediante el iPendant

- Desarrollar rutinas de movimiento y |[6gica de programacion en
Teach Pendant

- Programar trayectorias, posiciones y senales industriales
- Implementar rutinas de control e interaccidn con periféricos

- Diagnosticar entradas, salidas, alarmas y senales del robot



MODELO DE ENSENANZA

50% TEORIA 50% PRACTICA

- Clases tedrico-practicas (50% teoria / 50% practica)
- Curso personalizado con atencion directa
- Evaluacion por desempeno y participacion

- Espacios equipados con tecnologia real de la industria

GRUPOS DE 10 EQUIPO REAL
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TEMARIO

17 TEMAS EN DOS NIVELES

BASICO - 9 TEMAS AVANZADO - 8 TEMAS

1. Arquitectura del sistema y hardware de control 1. Repaso de fundamentos esenciales del curso basico

2. Seguridad integral y normas 2. Configuracion de precision y dinamica del robot

3. Control del iPendant: navegacion y menus 3. Algebra de posiciones y direccionamiento indirecto

4. Creacion de programasy logica de movimiento 4. Control de E/S del robot y periféricos directos

5. Configuracion y calidad de movimiento 5. Control de flujo avanzado, interrupciones y procesos paralelos
6. Sistemas de coordenadas en FANUC 6. Seguridad de celda, zonas de interferencia y paletizado

7. Logica de control y ajuste de trayectorias 7. Automatizacion con macros y modificacion masiva de

.. e trayectorias
8. Edicidon avanzada y modularizacion Y

9. Diagndstico, continuidad operativa y seguridad de datos < DiRgnesies el Ssiem, iesglrlees i remesieizaeien



TEMARIO - TEMAS 1Y 2

BASICO / AVANZADO

BASICO

TEMA 1. ARQUITECTURA DEL SISTEMA Y HARDWARE DE
HARDWARE DE CONTROL

1.1 Topologia del controlador R-30iB y el brazo robdtico
1.2 Movimientos del brazo: los 6 ejes y sus alcances

1.3 Electronica de control: procesador, memoria y energia
1.4 Panel de control (SOP)

TEMA 2. SEGURIDAD INTEGRAL Y NORMAS

2.1 Uso del interruptor de seguridad (deadman)
2.2 Paros de emergenciay reinicios del sistema
2.3 Normas de ingreso y trabajo en la celda

AVANZADO

MODULO 1. REPASO DE FUNDAMENTOS ESENCIALES
ESENCIALES DEL CURSO BASICO

1.1 Estructura y navegacion del iPendant

1.2 Diferenciacion y aplicacion de tipos de movimiento
1.3 Cimientos de la memoria global

1.4 Estructuras de control de flujo basicas

1.5 Buenas practicas de retoque profesional
1.6 Modularizacion inicial

MODULO 2. CONFIGURACION DE PRECISION Y
DINAMICA DEL ROBOT

2.1 Calibracion de la herramienta (TCP)
2.2 Calculo y configuracion manual de payload
2.3 Calibracion de marcos de usuario (user frames)

2.4 Validacion de precision y verificacion geomeétrica



TEMARIO - TEMAS3Y 4

BASICO / AVANZADO

Y4

TEMA 3. CONTROL DEL IPENDANT: NAVEGACION Y MENUS

3.1 Encendido, apagado y funciones de |la pantalla tactil
3.2 Anatomiay layout del iPendant
3.3 Dominio del teclado: SHIFT, COORD, RESET, MENU, DATA y SELECT

3.4 Lectura de alarmas y estados del robot

TEMA 4. CREACION DE PROGRAMAS Y LOGICA DE MOVIMIENTO

4.1 Creacion y nomenclatura de archivos
4.2 Pasos para grabar y registrar posiciones
4.3 |Instrucciones de movimiento en FANUC

AVANZADO

MODULO 3. ALGEBRA DE POSICIONES Y
DIRECCIONAMIENTO INDIRECTO

3.1 Correcciones geomeétricas por codigo
3.2 Direccionamiento indirecto avanzado

3.3 Manipulacion matematica de coordenadas por elemento

MODULO 4. CONTROL DE E/S DEL ROBOT Y PERIFERICOS
PERIFERICOS DIRECTOS

4.1 Configuraciéon y mapeo de E/S digitales
4.2 Programacién y manejo de E/S

4.3 Control directo de actuadores y herramental mediante
senales del robot

4.4 Monitoreo, forzado y simulacion de E/S desde el iPendant



TEMAR'O ° TEMAS 5 Y 6 BASICO / AVANZADO

BASICO AVANZADO

TEMA 5. CONFIGURACION Y CALIDAD DE MOVIMIENTO MODULO 5. CONTROL DE FLUJO AVANZADO,
5.1 Ajuste de velocidad en porcentaje y milimetros INTERRUPCIONES Y PROCESOS PARALELOS
5.2 Paradas de precision total 5.1 Programacion de ciclos condicionales complejos
5.3 Movimientos fluidos y curvas (CNT) 5.2 Control de interrupciones por tiempo de espera

5.3 Busqueda tactil de piezas y paros de trayectoria dindmicos

TEMA 6. SISTEMAS DE COORDENADAS EN FANUC

6.1 ; Qué son los sistemas de coordenadas?

5.4 Programacion multitarea y légica en segundo plano

6.2 Sistema de coordenadas Joint MODULO 6. SEGURIDAD DE CELDA, ZONAS DE

6.3 Sistema de coordenadas World INTERFERENCIA'Y PALETIZADO

6.4 Sistema de coordenadas User 6.1 Definicion de zonas seguras y posiciones de referencia

6.5 Sistema de coordenadas JGFRM 6.2 Rutinas de recuperacién operativa, retiro seguro de celda y
6.6 Sistema de coordenadas Tool retorno a home

6.3 Conceptos de estibado industrial y programacion de matrices
de paletizado



TEMAR'O ° TEMAS 7 Y 8 BASICO / AVANZADO

BASICO AVANZADO

TEMA 7. LOGICA DE CONTROL Y AJUSTE DE TRAYECTORIAS MODULO 7. AUTOMATIZACION CON MACROS Y
;BAY&GIQ&I%veriﬁcacién: modo Step y ejecucion inversa MODIFICACION MASIVA DE TRAYECTORIAS

7.2 Registros (R) y registros de posicion (PR) 7.1 Creacion de rutinas auxiliares mediante macros e integracion
7.3 El método de retoque de teclas de acceso rapido en el iPendant

7.4 Control de flujo: LBL, IMP LBLy WAIT 7.2 Reubicacion dinamica de programas mediante Program Shift

7.5 Toma de decisiones internas: IF/SELECT
7.3 Generacion de trayectorias simétricas en espejo

TEMA 8. EDICION AVANZADA Y MODULARIZACION

8.1 Herramientas de edicion estructural

MODULO 8. DIAGNOSTICO DEL SISTEMA, RESGUARDOS
RESGUARDOS Y REMASTERIZACION

8.1 Gestion de respaldos del sistema: copia de archivosy respaldo
de imagen

8.2 Copiado y duplicado de bloques de programa
8.3 Uso de subrutinas y llamada de programas

8.4 Comentarios y renumeracion , o _ o
8.2 Diagndstico de alarmas de sistema, codigos de falla y borrado

de errores

8.3 Procedimientos de recuperacion del cero mecanico del robot



TEMARIO ° CIERRE DE CADA NIVEL BASICO / AVANZADO

TEMA 9. DIAGNOSTICO, CONTINUIDAD OPERATIVA Y El nivel Avanzado cierra con el Médulo 8. Los dos temarios
Y SEGURIDAD DE DATOS estan enfocados exclusivamente a programacion; no
9.1 Diagndstico e interpretacion de alarmas comunes iIncluyen temas de mantenimiento.

9.2 Recuperacion operativa: limite de eje y colisiones
9.3 Protocolo de recuperacion: backup
9.4 Fundamentos de masterizacion y restauracion de la posicion Zero

Al terminar el Avanzado dominas la programacion
Al terminar el Basico tienes las bases para continuar estructurada, la optimizacion de ciclo y el diagnodstico de
directamente con el nivel Avanzado. fallas complejas en controladores R-30iB y R-30iA.



INSTRUCTORES

APRENDE DE EXPERTOS

MTRO. JOSE EDGAR MANJARREZ

Ingeniero de Aplicaciones y Proyectos - IPR México
Maestria en Direccion de Proyectos - Universidad Tecnoldgica de

México

Con amplia experiencia en proyectos de automatizacion, se
especializa en la integracidon de robots industrialesy PLCs.
Actualmente lidera soluciones técnicas para clientes industriales,
capacitacion de personal y gestion logistica para IPR México.
Ademas, es instructor en RoboTraining desde 2022.

LIC. MARIANNE LEILANI SANCHEZ VEGA

Instructora en formacion — RoboTraining
Estudiante de Ingenieria Mecatréonica — UNITEC

Marianne apoya como instructora en sesiones practicas. Posee
experiencia directa en programacion de robots ABB y KUKA. Su
enfoque esta en el acompanamiento estudiantil y en |a
facilitacion del aprendizaje técnico en entornos educativos.



SOBRE ROBOTRAINING

REAL ROBOTS. REAL
TRAINING.

RoboTraining es un sistema educativo especializado en
automatizacion y robdtica industrial. Formamos profesionales
capaces de integrarse rapidamente a la industria mediante un
modelo practico, flexible y enfocado en |la realidad del entorno
productivo.

Gracias a nuestra alianza con |IPR México, hoy contamos con
mas de 8 cursos técnicos de alto impacto en sectores como
automotriz, hospitalario y electrénico.

S8+ 3

CURSOS TECNICOS SECTORES ATENDIDOS



CURSOS FANUC - BASICO Y AVANZADO

o@@ RO BO

A/ TRAINING

ACADEMY

HAB LE M OS D E TU Av. Central 206, San Pedro de los Pinos, Alvaro
s Obregdn, Ciudad de México
CA PAC I TAC I O N Tel. 55 5668 6063 WhatsApp: 55 2494 4511

Cursos en nuestras instalaciones o en sitio, para cursos@robotraining.com.mx
www.robotraining.com.mx

personas y para equipos de trabajo.
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