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1. WSTEP

Czes$¢ szczegotowa informatora o0 egzaminie zawodowym sktada sie ze Wstepu (1.) i dwdch rozdziatow (2. i 3.):

e 2. INFORMACJA O ZAWODZIE, rozdziat zawiera informacje o kwalifikacjach wyodrebnionych w zawodzie, zadania
zawodowe i mozliwosci ksztatcenia w zawodzie wynikajace z podstawy programowej dla zawodu

o 3. WYMAGANIA EGZAMINACYJNE Z PRZYKLADAMI ZADAN, rozdziat zawiera przyktadowe zadania do czesci pisemnej
i cze$ci praktycznej egzaminu.

Przyktadowe zadania zamieszczone w czeéci szczegdtowej informatora nie wyczerpujg wszystkich mozliwych zadan, ktére mogg
wystapi¢ w arkuszach egzaminacyjnych. Informator nie moze tez by¢ gtdwng wskazdwka do planowania procesu ksztatcenia
w zawodzie, gdyz ksztatcenie powinno odbywac sie zgodnie z programami nauczania opracowanymi wedtug obowigzujace;
podstawy programowe] ksztatcenia w zawodzie szkolnictwa branzowego.

Egzamin zawodowy sktada sie z dwoch czesci: pisemnej i praktyczne.

Cze$¢ pisemna egzaminu, ktora jest przeprowadzana na sali egzaminacyjnej z wykorzystaniem elekironicznego systemu
przeprowadzania egzaminu zawodowego, trwa 60 minut i jest w formie testu pisemnego sktadajacego sie z 40 zadan zamknietych.
Kazde zadanie zawiera cztery odpowiedzi do wyboru, z ktérych tylko jedna jest poprawna. Za poprawne rozwigzanie zadan w czesci
pisemnej mozna uzyska¢ maksymalnie 40 punktow.

Czes¢ praktyczna egzaminu polega na wykonaniu przez zdajacego na stanowisku egzaminacyjnym zadania praktycznego, ktorego
rezultatem moze by¢ wyréb, ustuga lub dokumentacja. Ocena wykonania zadania jest przeprowadzana zgodnie z zasadami
oceniania ustalonymi przez Centralng Komisje Egzaminacyjna.

Wiecej ogélnych informacji 0 egzaminie zawodowym znajduje sie w czesci ogolnej informatora, dostepnej na stronie internetowe;
Centralnej  Komisji  Egzaminacyjnej  (https://cke.gov.pl/egzamin-zawodowy/egzamin-zawodowy-formula-2019/informatory-
wyposazenie-osrodkow/informatory).

Wszystkie akty prawne, w tym podstawa programowa, sg dostepne na stronie internetowej Centralnej Komisji Egzaminacyjnej
(www.cke.gov.pl) oraz na stronach internetowych okregowych komisji egzaminacyjnych.



2. INFORMACJE O ZAWODZIE

2.1 Kwalifikacje wyodrebnione w zawodzie

Symbol kwalifikacji Nazwa Kwalifikacji

ELM.07 Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki

ELM.08 Eksploatacja i programowanie systeméw robotyki
2.2 Zadania zawodowe

Absolwent szkoty prowadzacej ksztatcenie w zawodzie technik robotyk powinien byé przygotowany do wykonywania zadan
zawodowych:

1) w zakresie kwalifikacji ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki:
a) wykonywania montazu urzadzen i systemow robotyki,

b) uruchamiania urzadzen i systemow robotyki,

c) obstugi urzadzen i systemow robotyki;

2) w zakresie kwallifikacji ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow robotyki:
a) programowania urzadzen i systemow robotyki,

b) eksploatacji urzadzen i systemow robotyki,

c) diagnostyki i konserwacji urzadzen i systeméw robotyki.

2.3 Mozliwosci ksztatcenia w zawodzie

Od roku szkolnego 2021/2022 ksztatcenie w zawodzie technik robotyk moze by¢ realizowane w technikum oraz na kwalifikacyjnych
kursach zawodowych.



Kwalifikacja ELM.07 Montaz, uruchomienie i obstuga systeméw robotyki

Wymagania egzaminacyjne to sprawdzane na egzaminie zawodowym efekty ksztatcenia i kryteria ich weryfikacji zapisane
w jednostkach efektow ksztatcenia dla danej kwalifikacji w podstawie programowej ksztatcenia w zawodzie szkolnictwa branzowego
(https://cke.gov.pl/akty-prawne).

3.1 Przyktady zadan do czesci pisemnej egzaminu

3.3.1 ELM.07.1 Bezpieczenstwo i higiena pracy

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1) rozrdznia pojecia zwigzane z bezpieczenstwem 1) rozpoznaje symbole zwigzane z bezpieczeristwem
uktadow robotyki i higieng pracy, ochrong uktadow robotyki i higieng pracy, ochrong
przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna, ochrong przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna, ochrong
srodowiska i ergonomia, zgodnie z normami srodowiska i ergonomig
bezpieczenstwa oraz przepisami krajowymi

Przyktadowe zadanie 1.

Cechg charakterystyczng urzadzen elektrycznych oznaczonych przedstawionym znakiem jest

A. zasilanie napieciem tréjfazowym.

B. zasilanie bardzo niskim napigciem.

C. potrdjne zabezpieczenie zwarciowe.

D. zastosowanie izolacji podwdjnej lub wzmocnione;.

Odpowiedz prawidtowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) stosuje zasady bezpieczenstwa pracy z uktadami 3) definiuje zagrozenia jakie mogg wystepowac przy
robotyki, zgodnie z obowigzujacymi normami obstudze, naprawie, konserwacji, programowaniu
oraz czyszczeniu uktadow robotyki

Przykladowe zadanie 2. AT e

—

Na przedstawionej sytuacji, zagrozeniem dla obstugi jest Pim— i
= - .
A. razenie napieciem fazowym. NI
B. razenie napieciem miedzyfazowym. A
C. wejscie w strefe zagrozong wybuchem. & |
D. duze ryzyko dotkniecia goracej powierzchni. D R‘ %
A ‘ PE]
Odpowiedz prawidiowa: B .




3.3.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) Kklasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe 1) rozpoznaje roboty ze wzgledu na budowe
i funkcjonalno$¢ jednostki kinematycznej
Przyktadowe zadanie 3. r —

Przedstawiony na rysunku manipulator posiada g ’ %

A. dwie pary kinematyczne.
B. cztery pary kinematyczne.
C. pie€ par kinematycznych. 1
D. sze$¢ par kinematycznych.
2e
Odpowiedz prawidiowa: B O
Jednostka efektow ksztatcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki
Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
5) charakteryzuje uktady sterowania stosowane 2) rysuje schematy blokowe uktadow
w robotyce sterowania
Przyktadowe zadanie 4.
x £ M G Y
= i 1

G

2

Dla ukfadu przedstawionego na rysunku transmitancje zastepcza obliczono prawidtowo w przypadku

+G i

x| =2y, X, G | v, 2 616 2 L g6 |
I+ GG, 1-G,G, ’
A. B. C. D.

Odpowiedz prawidiowa: A




Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9) charakteryzuje uktady sterowania stosowane 6) rozpoznaje regulatory
w robotyce

Przyktadowe zadanie 5.

1)

r »

Na rysunku przedstawiono odpowiedz regulatora na skok jednostkowy. Dotyczy to regulatora

A P
B. PI
C. PD
D. PID

Odpowiedz prawidlowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
6) charakteryzuje zrobotyzowane procesy 1) opisuje procesy technologiczne wykorzystujgce
produkcyjne roboty podczas:
a) spawania (MIG, MAG, TIG, plazmowe,
laserowe, hybrydowe)

Przyktadowe zadanie 6.
Skrotem MIG/MAG oznaczona jest technika faczenia metali metodg

lutowania lutem migkkim.

zgrzewania elektrooporowego.

spawania tukowego elektroda topliwg w ostonach gazowych.

spawania tukowego elektroda nietopliwg (wolframowg) w ostonach gazowych

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: C




Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) rozrdznia czeSci maszyn i urzadzen w systemach 5) Kklasyfikuje przektadnie mechaniczne
robotyki w systemach robotyki

Przyktadowe zadanie 7.
Na ktérym rysunku przedstawiono schemat rysunkowy przektadni zebatej katowe;??

R i

Odpowiedz prawidiowa: A

Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9) okresla budowe i zasady dziatania maszyn 3) okresla parametry techniczne maszyn
i urzadzen stosowanych w robotyce i urzadzen stosowane w robotyce

Przyktadowe zadanie

Silnik, ktorego tabliczke znamionowg przedstawiono na rysunku, przenaczony jest do pracy

A. cigglej.

B. dorywcze;.

C. przerywanej.

D. przerywanej z duzg liczba faczen i hamowaniem elektrycznym.

Odpowiedz prawidiowa: A




Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9) okresla budowe i zasady dziatania maszyn 3) okresla parametry techniczne maszyn i urzadzen
i urzadzen stosowanych w robotyce stosowane w robotyce

Przykiadowe zadanie 9.
Na tabliczce znamionowej silnika 0 mocy PN = 20 kW, oznaczono rodzaj pracy: S3 40%. Oznacza to, ze przy

10 minutowym cyklu pracy moze pracowac obcigzony

mocg znamionowa przez 10 min, a potem musi by¢ wytaczony przez nastepne 10 min.
mocg znamionowg przez 4 min, a nastepnie musi by¢ wytaczony na 6 min.

mocq 8 kW przez 4 min, a potem mocg 12 kW przez 6 min.

40% mocy znamionowej przez 10 min.

oSow>

Odpowiedz prawidiowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
10) rozroznia materiaty konstrukcyjne 4) okre$la wtasciwosci i zastosowanie materiatow
i eksploatacyjne maszyn i urzadzen eksploatacyjnych w robotyce (oleje, smary, ciecze
stosowanych w robotyce chtodzaco- - smarujace, paliwa, uszczelnienia
techniczne

Przyktadowe zadanie 10.
W napedzie hydraulicznym chwytaka manipulatora przeznaczonym do pracy w warunkach, gdzie istnieje grozba
kontaktu z otwartym ptomieniem, nalezy stosowac ciecz o0znaczong symbolem

HTG
HFA
HT
HV

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: B

10



Jednostka efektow ksztafcenia:

3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki
Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

12) rozrdznia elementy i podzespoty elektryczne
i elektroniczne

5) rozréznia podstawowe elementy obwoddw
elektrycznych oraz uktaddw elektronicznych

Przyktadowe zadanie 11.
Na rysunku przedstawiono symbol graficzny

A. transila.

B. dynistora.

C. transoptora.
D. transformatora.

Odpowiedz prawidiowa: C

Ve o

Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

13) rozrdznia pojecia zwigzane z pradem
i napieciem elektrycznym

3) wyznacza parametry w prostych obwodach
nierozgatezionych i rozgatezionych pradu statego

Przyktadowe zadanie 12.

jest réwna

RZ=1Q
RZ=9Q
RZ=0,1Q
RZ=0Q

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: D

Rezystancja zastepcza obwodu przedstawionego na rysunku

R1=10 R6=1Q

A

R8=1Q

11




Jednostka efektow ksztafcenia:
3.1.2 ELM.07.2 Podstawy robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

16) charakteryzuje budowe, parametry i funkcje
elementow, podzespotow i zespotdw
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

1) rozrdznia elementy, podzespoty i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne, takie jak: typy sitownikow, typy
zawordw (w tym zawory odcinajgce), wyspy zaworowe,
sprezarki, rodzaje przewodow, rodzaje ztaczy, typy
ssawek, zbiorniki na medium zasilajace, typy
manometréw, dedykowane typy czujnikow

Przyktadowe zadanie 13.

Na rysunku przedstawiono symbol graficzny

filtra i manometru.
zaworu redukcyjnego.

oSow>

Odpowiedz prawidiowa: C

zespotu przygotowania powietrza ztozonego z filtra i regulatora cisnienia i manometru.
zespotu przygotowania powietrza ztozonego z filtra, regulatora cisnienia i smarownicy.

12




3.1.3 ELM.07.3 Montaz urzadzen i systemoéw robotyki

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.3 Montaz urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) rozrdznia przyrzady pomiarowe stosowane 2) opisuje wtasciwo$ci metrologiczne przyrzaddw
podczas obrobki recznej i maszynowej pomiarowych
stosowanej w robotyce

Przyktadowe zadanie 14.

60

50
il

150Q/V PRLT 103 3812043(77
10A~28mQ —16,5uH G,8..1...1,5U
20A—10mR— 4,1uH ks

MADE IN POLAND

Stata miernika przedstawionego na rysunku wynosi

k =20V/dz
k = 20A/dz
k =20W/dz
k =10W/dz

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: C

13




Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.3 Montaz urzadzen i systemoéw robotyki

podzespotow i zespotdw mechanicznych
stosowanych w robotyce

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
5) wykonuje montaz i demontaz elementéw, 1) okre$la sposéb montazu elementéw, podzespotow

i zespotow mechanicznych stosowanych w robotyce

Przyktadowe zadanie 15.
Przedstawiony sposob potaczenia piasty z watem to potgczenie

srubowe.

spawane.

posrednie wpustowe.
bezposrednie wielokatne.

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: C

3.1.4 ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

robotyki

1) opisuje zasade dziatania urzadzen i systemow 1) wyjasnia zasade dziatania czujnikdw i przetwornikdéw

pomiarowych, {j. czujnikow potozenia

i przemieszczenia, czujnikow predkosci, czujnikdw
dotykowych i optycznych, czujnikow obecnosci

i zblizenia, czujnikdw sit i momentow, czujnikdw
ugiecia, czujnikow przechytu, czujnikéw odlegtosci,
czujnikdw ruchu, czujnikdw cisnienia, czujnikow
temperatury

Przyktfadowe zadanie 16.
Na rysunku przedstawiono symbol czujnika zblizeniowego

optycznego.
magnetycznego.
pojemno$ciowego.
ultradzwiekowego.

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: B

14




Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje zasade dziatania urzadzen i systeméw 1) wyjasnia zasade dziatania czujnikdw i przetwornikow

robotyki

pomiarowych, tj. czujnikdw potozenia

i przemieszczenia, czujnikow predkosci, czujnikow
dotykowych i optycznych, czujnikéw obecnosci

i zblizenia, czujnikow sit i momentow, czujnikow
ugiecia, czujnikdw przechytu, czujnikéw odlegtosci,
czujnikdw ruchu, czujnikow cisnienia, czujnikow
temperatury

Przyktadowe zadanie 17.

Do pomiaru sit i naprezen mechanicznych w zrobotyzowanych stanowiskach stuzy czujnik

kontaktronowy.

POjemnoSCiowy.
ultradzwiekowy.
tensometryczny.

Cow>

OdpowiedzZ prawidtowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje zasade dziatania urzadzen i systemow 10) wyjasnia dziatanie systemow bezpieczenstwa

robotyki

w systemach robotyki

Przyktadowe zadanie 18.
Ktdre stwierdzenie jest prawdziwe?

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: D

Roztgcznik umozliwia samoczynne wytgczanie pradow przecigzeniowych.

Wytacznik nadpradowy umozliwia samoczynne wytgczanie tylko pradow przecigzeniowych.
Odtgcznik umozliwia samoczynne wytaczanie pradéw zwarciowych.

Odtacznik stuzy do zapewnienia widocznej przerwy w obwodzie i nie posiada komory gaszeniowe;.

15




Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje zasade dziatania urzadzen i systeméw 3) wyjasnia dziatanie uktaddw przenoszenia napedow
robotyki stosowanych w urzadzeniach i systemach robotyki

Przykifadowe zadanie 19.

a)

Na zatgczone;j ilustracji przedstawiono chwytaki (w kolejnosci)

A a
B. a
C. a
D. a

zewnetrzny i b) wewnetrzny
zewnetrzny i b) zewnetrzny

wewnetrzny i b) zewnetrzny
wewnetrzny i b) wewnetrzny

~— — — —

Odpowiedz prawidfowa: A

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) wykorzystuje uktady zasilajace urzadzen 1) rozpoznaje uktady zasilajace urzadzen i systemow
i systemow robotyki robotyki

Przyktadowe zadanie 20.
W filmie przedstawiono rozruch

silnika pier§cieniowego.

bezposredni silnika klatkowego skojarzonego w trojkat.
bezposredni silnika klatkowego skojarzonego w gwiazde.
silnika klatkowego za pomocg przetacznika gwiazda/trojkat.

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: C
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.4 Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) stosuje elementy urzadzen i systemoéw robotyki

1) dobiera elementy urzadzen i systemdw robotyki
w oparciu o0 dane znamionowe

Przykifadowe zadanie 21.

D =40 mm
D=32mm
D =50 mm
D=63mm

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: D

Dany jest sitownik dwustronnego dziatania, zasilany ci$nieniem 5 bar. Uzyskana sita pchajgca sitownika przy
sprawnosci n = 0,8 to 1,25 kN. Wskaz poprawng $rednice D, sitownika o skoku 100 mm.

3.1.5 ELM.07.5 Obstuga urzadzen i systeméw robotyki

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.07.5 Obstuga urzadzen i systemdw robot

robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) monitoruje prace urzadzen i systemow 1) dobiera sposoby monitorowania pracy urzadzen

elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych
i mechanicznych w systemach robotyki

Przyktadowe zadanie 22.
robota stuzy

higrometr.
manometr.
wakuometr.
wiskozymetr.

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: B

Do bezposredniego monitorowania ci$nienia sprezonego powietrza w obwodzie zasilania pneumatycznego chwytaka
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3.1.6 ELM.07. 6 Jezyk obcy zawodowy

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.6 Jezyk obcy zawodowy

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) postuguje sie podstawowym zasobem 1) rozpoznaje oraz stosuje srodki jezykowe
srodkow jezykowych w jezyku obcym umozliwiajgce realizacje czynnosci zawodowych
nowozytnym (ze szczegdlnym w zakresie:
uwzglednieniem $rodkéw leksykalnych), a) czynnosci wykonywanych na stanowisku pracy,
umozliwiajacym realizacje czynnosci w tym zwigzanych z zapewnieniem bezpieczenstwa
zawodowych w zakresie tematdw zwigzanych: i higieny pracy
c) z dokumentacjg zwigzang z danym zawodem

Przyktadowe zadanie 23.

Specifications Range Digital Multimeter

Certifications CE/RoHS/cETLus

Safety ratings CAT 11l 1000V/CAT IV 600V

AC voltage (V) 1000V +(0.8%+10)
DC voltage (V) 1000V +(0.05%+5)
AC current (A) 20A 1(0.8%+10)
DC current (A) 20A 1(0.5%+10)
Resistance (Q) 220MQ 1(0.5%+10)
Capacitance (F) 220mF +(3%+5)
Frequency (Hz) 220MHz 1(0.01%+5)
Bandwidth (Hz) 40~10kHz

Na podstawie zataczonego fragmentu dokumentacji mozna stwierdzi¢, ze

zakres pomiaru czestotliwosci wynosi 0,5GHz.

mozliwa jest analiza Fouriera przebiegdw napieciowych.

mozliwy jest pomiar napigecia przemiennego o warto$ci maksymalnej 1kV i statego 2kV.
mozliwy jest pomiar napiecia przemiennego o warto$ci maksymalnej 1kV i statego 1kV.

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: D
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Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.07.6 Jezyk obcy zawodowy

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
5) zmienia forme przekazu ustnego 2) przekazuje w jezyku polskim informacje
lub pisemnego w jezyku obcym nowozytnym sformutowane w jezyku obcym nowozytnym
w typowych sytuacjach zwigzanych
z wykonywaniem czynnosci zawodowych

Przykifadowe zadanie 24.
Dzieki zastosowaniu PWM (Pulse Width Modulation) mozliwa jest regulacja warto$ci

wartosci skutecznej napiecia.
czestotliwosci napiecia.
okresu przebiegu.
czestotliwosci probkowania.

cow>

Odpowiedz prawidfowa: A

3.1.7 ELM.07. 7 Kompetencje personalne i spoteczne.

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07. 7 Kompetencje personalne i spoteczne

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
6) doskonali umiejetno$ci zawodowe 2) okresla zakres umiejetno$ci i kompetencji
niezbednych w wykonywaniu zawodu

Przyktadowe zadanie 25.
Do kompetencji niezbednych do pracy w zespole nie naleza;

komunikacja werbalna i niewerbalna.

kontrola uczu¢, wyrazanie emocji, radzenie sobie z krytyka.

umiejetnos¢ nazywania probleméw i rozmawiania o nich, rozwigzywania konfliktow.

potrzeba ciggtego doradzania innym w kwestiach nie zwigzanych z obowigzkami zawodowymi.

oCow>

Odpowiedz prawidiowa: D
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3.1.8 ELM.07.8 Organizacja pracy matych zespotéw

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.8 Organizacja pracy matych zespotow

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) komunikuje sie ze wspdtpracownikami ) stosuje zasady zachowania sie w grupie zgodne
zZ przyjetymi normami spotecznymi

Przyktadowe zadanie 26.
Co sprzyja dobrej komunikacji i budowaniu pozytywnych relacji w zespole?

A. Personalne krytykowanie btedoéw na forum catego zespotu.

B. Moralizowanie: perswadowanie, ,wygtaszanie kazan”, méwienie drugiej osobie, co powinna zrobic.

C. Rozkazywanie: zarzadzanie, komenderowanie, wydawanie dyspozycji, nakazywanie drugiej osobie
robienia tego co ma by¢ zrobione.

D. Precyzyjne przekazywanie komunikatow, postugiwanie sie jezykiem, ktory jest dla kazdego zrozumiaty i dla
nikogo nie jest obrazliwy.

Odpowiedz prawidiowa: D
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3.2. Przyktad zadania do czesci praktycznej egzaminu
Na ilustracjach przedstawiono widok ptytki sterownika prostego robota (Rysunek 1.) oraz schemat potaczen (Rysunek 2.).
Po zapoznaniu sie z dokumentacjg techniczng uktadu oraz specyfikacjg ptytki, sprawdz sprawno$¢ wybranych ponizej
elementdw i napraw uszkodzenia.
W tym celu, wykorzystujac funkcje dostepne w multimetrze, dokonaj kontroli:
— bezpiecznika,
— kondensatorow,
— diody sygnalizacyjnej,
—  brzeczyka.
Spostrzezenia zanotuj w Tabeli 1.
Zmierz rezystancje miedzy wskazanymi punktami uktadu sterujacego (Tabela 2.)
Zamontuj chwytak na ramieniu robota zgodnie z instrukcjg przedstawiong na Rysunku 3.

Ramie zamocuj na ptytce montazowej. Podtacz serwomechanizm ramienia do sterownika.

Zataduj do sterownika program testujacy dziatanie serwomechanizmu. Program znajduje sie¢ w dokumentacji zataczone;
do arkusza egzaminacyjnego (oraz w folderze Egzamin na pulpicie komputera).

Podtacz odpowiednie napiecie zasilajgce i uruchom uktad.

Sprawdz poprawno$¢ dziatania uktadu. Spostrzezenia zanotuj w Tabeli 3.

Zadanie wykonaj na przygotowanym stanowisku wyposazonym w niezbedne materiaty, narzedzia i urzadzenia.
Pamigetaj o przestrzeganiu przepisow BHP.
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Dokumentacja techniczna (fragment)
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bezpiecznik
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—————

dioda
sygnalizacyjna

Rysunek 1. Widok ptytki od strony elementow
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c) potaczenie bezpiecznika

d) potaczenia diody testujacej

Rysunek 2. Schemat potaczen
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Nakretka nylonowa M3
Kotnierz ®3*10

Sruba M3*8
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Rysunek 3. Instrukcja montazu ramienia i chwytaka
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Dokumentacja techniczna ukfadu (fragment)

Zasilanie:

Uktad moze by¢ zasilany napieciem 7 + 11 V (zalecane 8 + 10 V). Plytka wyposazona jest w zabezpieczenie przed
odwrotnym podtaczeniem zasilania, bezpiecznik polimerowy i wigcznik. Napiecie podane na ztgcze zasilania
wykorzystywane jest do zasilania dwéch silnikéw DC oraz do serwomechanizmu. Zworka umozliwia odtaczenie napiecia
od napeddw.

Sterowanie napedami:
Sterownik silnikébw DRV8835 umozliwia poditaczenie dwdch napedow DC. Silniki zasilane sg za posrednictwem
kondensatordw filtrujacych zabezpieczajacych przed zaktdceniami generowanymi przez napedy.

Elementy sygnalizacyjne:
Dioda PWR sygnalizuje poprawne zasilanie i uruchomienie uktadu. Do testowania robota stuzy dioda D13 i brzeczyk
Z generatorem.

Specyfikacja plytki
Mostek H (sterownik silnikow DC):
Dwukanatowy sterownik DRV8835,
Zasilanie silnikéw od 7V do 11V,
Wbudowane kondensatory filtrujgce zaktocenia,
Mozliwos¢ regulacii kierunku oraz predkosci obrotow,
Napedy podtgczane przez ztacza srubowe,
Ztacze dla serwomechanizmu:
Zasilanie serwomechanizmu: 5V (przez osobny stabilizator),
Serwo podfgczane przez zigcze typu goldpin (GND, VCC, PWM),
8-kanatowy ekspander portow (MCP23008),
Odbiornik podczerwieni (TSOP2236),
Przycisk (podtaczony przez filtr RC),
Buzzer z generatorem,
Dioda $wiecaca podtgczona do Arduino,
Dwie diody $wiecace sygnalizujgce zasilanie (elektroniki oraz napeddéw),
Dodatkowe ztgcza goldpin:
UART,
12C,
Wyprowadzenia wolnych pinéw 1/O Arduino,
Zasilanie:
Napiecie wejsciowe 7-11V (zalecane 8-10V),
Bezpiecznik polimerowy,
Zabezpieczenie przed odwrotnym podtaczeniem zasilania,
Suwakowy wigcznik zasilania,
Zworka umoZzliwiajgca odtgczenie zasilania dla napedéw.
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Program testujacy dziatanie serwomechanizmu

@ serwo | Arduino 1.8.7 - X

Plik Edytuj Szkic Narzedzia Pomoc

#include <Serveo.h>

Servo serwomechanizm;
int pozycja = 0;
int zmiana = 6;
void setup ()
{
serwomechanizm.attach(9);
}
void loop()
{
if (pozycja < 180) {
serwomechanizm.write (pozycja);

} else I
pozycja = 0;
}
pozycja = pozycja + zmiana;
delay(200);
}

bajtoéw dla zmien h lokalr . Maksimum to

#include <Servo.h>
Servo serwomechanizm;
int pozycja = 0;

int zmiana = 6;

void setup()

{

serwomechanizm.attach(9);
}
void loop()
{
if (pozycja < 180) {
serwomechanizm.write(pozycja);
} else {
pozycja = 0;
}
pozycja = pozycja + zmiana;
delay(200);
}
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Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie podlegac bedzie 5 rezultatow:

wyniki sprawdzenia elementow — Tabela 1.,
usuniete uszkodzenia,

wyniki pomiarow rezystancji — Tabela 2.,
montaz ramienia i chwytaka,

podtaczenie napiecia zasilajacego i zatadowania programu testujgcego

dziatanie uktadu — Tabela 3.

oraz przebiegi kontroli ptytki sterownika robota, montazu chwytaka na ramieniu robota i kontroli poprawno$ci dziatania

uktadu.

Tabela 1. Wyniki kontroli elementéw

Wynik pomiaréw: Uszkodzenie*
Lp. Element Kontrolowany element Wartc?é(: Jednostka | TAK NIE
z pomiaru
1. Bezpiecznik Wartos¢ rezystancj:
2. Kondensator C1 Warto$¢ pojemnosci:
3. Kondensator C2 Wartos¢ pojemnosci:
4. Dioda sygnalizacyjna | Napiecie w kierunku przewodzenia:
5 Dioda sygnalizacyjna | Napiecie w kierunku zaporowym:
5. Brzeczyk Wartos¢ rezystancji:

*zaznacz X zgodnie ze stwierdzonym stanem elementu

Tabela 2. Wyniki pomiaru rezystancje miedzy wybranymi punktami uktadu sterujacego

Lp. Punkty pomiarowe Rezystancja Jednostka miary
1. D13/GND
2. D12/GND
3. D8/GND
4. D7/GND
5. AO0/GND
6. 5V/ GND
7. A2/ GND
8. A3/ GND
9. A4/ GND
10. A5/ GND
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Tabela 3. Dziatanie uktadu

Lp. Wynik testowania dziatania uktadu

TAK* NIE*

1 Dioda sygnalizacyjna Swieci

Brzeczyk generuje dzwiek cigagty

Ustawienie przefacznika w pozycje OFF wytacza zasilanie

Po zatadowaniu programu ramig wykonuje cyklicznie obrét o 180°

(&2 BN~ B ST B G ]

Chwytak zaciska sie

*zaznacz X zgodnie ze stwierdzonym stanem elementu

Efekty ksztatcenia sprawdzane przyktadowym zadaniem praktycznym wraz z kryteriami weryfikacji:

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

7) stosuje zasady bezpieczenistwa pracy z uktadami
robotyki zgodnie z obowigzujgcymi normami

10) stosuje zasady bezpieczenstwa podczas naprawy
uktaddéw robotyki

8) stosuje srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej
podczas wykonywania zadan zawodowych

3) wykorzystuje Srodki ochrony indywidualnej i
zbiorowej na stanowisku pracy

4) wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej podczas
podtaczania urzadzen do sieci elektrycznej lub
pneumatycznej

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.07.3. Montaz urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

5) wykonuje montaz i demontaz elementow,
podzespotéw i zespotdw mechanicznych stosowanych w
robotyce

1) okresla sposdb montazu elementéw, podzespotow
i zespotdéw mechanicznych stosowanych w robotyce
2) okresla czynnosci zwigzane z montazem

i demontazem elementdw, podzespotéw i zespotow
mechanicznych stosowanych w robotyce

3) przygotowuje stanowisko do montazu i demontazu
elementéw, podzespotdw i zespotdéw mechanicznych
stosowanych w robotyce

4) dobiera narzedzia do montazu elementéw
podzespotéw i zespotdw mechanicznych stosowanych
w robotyce

5) taczy elementy, podzespoty i zespoty mechaniczne
stosowane w robotyce

6) postuguje sie dokumentacjg techniczng podczas
montazu elementdéw, podzespotdéw i zespotéw
mechanicznych stosowanych w robotyce

1) rozréznia elementy dokumentacji technicznej
dotyczacej montazu elementéw, podzespotéw

i zespotdéw mechanicznych stosowanych w robotyce

2) sprawdza zgodnos$¢ montazu elementdw,
podzespotéw i zespotdw mechanicznych stosowanych
w robotyce z dokumentacjg techniczng

3) okresla niezgodnos¢ wykonanych prac montazowych
elementow, podzespotdw i zespotdw mechanicznych z
dokumentacjg techniczna
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7) dobiera narzedzia i metody pomiaru wielkosci
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych stosowanych w robotyce

1) opisuje metody pomiaréw wielkosci elektrycznych w
obwodach elektrycznych i uktadach elektronicznych

2) rozpoznaje przyrzgdy pomiarowe stosowane w
elektrotechnice i elektronice

4) dobiera przyrzady do pomiaru wielkosci
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych

5) wykonuje pomiary parametréw wielkosci
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych

8) wykonuje montaz i demontaz elementdéw,
podzespotéw i zespotdw elektrycznych i elektronicznych
stosowanych w robotyce

1) okresla sposdéb montazu elementéw, podzespotow i
zespotow elektrycznych i elektronicznych stosowanych
w robotyce

2) okresla czynnosci zwigzane z montazem i
demontazem elementdéw, podzespotdw i zespotow
elektrycznych i elektronicznych stosowanych w
robotyce

3) przygotowuje stanowisko do montazu i demontazu
elementéw, podzespotdw i zespotow elektrycznych i
elektronicznych stosowanych w robotyce

4) dobiera narzedzia do montazu elementow,
podzespotéw i zespotéw elektrycznych

i elektronicznych stosowanych w robotyce

5) taczy elementy, podzespoty i zespoty elektryczne i
elektroniczne stosowane w robotyce

6) usuwa btedy wystepujace podczas montazu
elementéw, podzespotdw i zespotdw elektrycznych i
elektronicznych stosowanych w robotyce

7) dobiera narzedzia do demontazu elementdw,
podzespotéw i zespotdw elektrycznych

i elektronicznych stosowanych w robotyce

9) postuguje sie dokumentacjg techniczng podczas
montazu elementdéw, podzespotdéw i zespotéw
elektrycznych i elektronicznych stosowanych w robotyce

1) rozréznia elementy dokumentacji technicznej
dotyczacej montazu elementdéw, podzespotdw i
zespotow elektrycznych i elektronicznych stosowanych
w robotyce

2) sprawdza zgodno$¢ montazu elementéw,
podzespotéw i zespotdw elektrycznych i
elektronicznych stosowanych w robotyce z
dokumentacja techniczna

3) okresla niezgodnos$¢ wykonanych prac montazowych
elementéw, podzespotdw i zespotow elektrycznych

i elektronicznych z dokumentacja techniczna
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Jednostka efektow ksztatcenia:

ELM.07.4. Uruchamianie urzadzen i systeméw robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

2) wykorzystuje uktady zasilajgce urzadzen i systemdw
robotyki

2) uruchamia uktady zasilajgce urzadzen i systemow
robotyki

4) wykorzystuje oprogramowanie kontrolujgce prace
urzadzen i systeméw robotyki

3) uruchamia oprogramowanie kontrolujgce prace
urzadzen i systeméw robotyki

4) ocenia dziatanie urzadzen i systeméw robotyki na
etapie uruchamiania oprogramowania kontrolujgcego
prace tych urzadzen i systemow

Jednostka efektow ksztatcenia:

ELM.07.5. Obstuga urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

5) obstuguje urzadzenia i systemy robotyki zgodnie z
dokumentacjg techniczng

1) korzysta z dokumentacji technicznej oraz instrukcji
obstugi urzadzen i systemow robotyki

2) przygotowuje do pracy urzadzenia i systemy robotyki
3) wykorzystuje funkcje uruchamiania i zatrzymywania
urzadzen i systemow robotyki z pulpitu operatorskiego
wyposazonego w przyciski sterownicze lub z
dotykowego panelu operatorskiego

4) uzywa funkcji bezpieczenstwa w stanach awaryjnych
urzadzen i systemow robotyki

Inne zadania praktyczne z zakresu kwalifikacji ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow

robotyki moga dotyczyé, np.:

— wykonania montazu, uruchomienia i obstugi uktadu elektropneumatycznego sterowanego

mikroprocesorowo;

— wykonywania montazu i uruchomienia uktadu sterowania stycznikowo-przekaznikowego;
— wykonywania montazu i uruchomienia ukfadu sterowania elektropneumatycznego;

— obstugi uktadu sterowania stycznikowo-przekaznikowego;

— obstugi uktadu sterowania elektropneumatycznego;

— obstugi uktadu sterowania elektrycznego ze sterowaniem mikroprocesorowym;

— obstugi uktadu sterowania elektropneumatycznego ze sterowaniem mikroprocesorowym.
— uruchamiania uktaddw i instalacji elektronicznych;

— montowania uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw;

— uruchamiania uktaddéw i systemdéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.
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Kwalifikacja ELM.08 eksploatacja i programowanie systemow robotyki
3.3 Przyktady zadan do czesci pisemnej egzaminu

3.3.1 ELM.07.2. Podstawy robotyki

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.2. Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) klasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe 2) rozpoznaje roboty ze wzgledu na budowe
i funkcjonalno$¢ jednostki kinematycznej

Przyktadowe zadanie 1.
Ktory z fancuchow kinematycznych zapewnia 3 translacyjne stopnie swobody swojej koncowce i moze byc

wykorzystany jako podtarcuch ramienia w konstrukcji uniwersalnego robota o 6 stopniach swobody?

¢,4 g—ﬁﬁ
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Odpowiedz prawidiowa: B
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.2. Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) klasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe 3) opisuje poszczegdine rodzaje robotow
i funkcjonalnosc¢

Przykifadowe zadanie 2.
Ktora, z przedstawionych ponizej konstrukcji ramienia robota, jest okreslana jako SCARA?

Odpowiedz prawidiowa: C

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.2. Podstawy robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2) charakteryzuje zastosowanie robotéw 2) opisuje elementy przemystu 4.0 5.0
w kontekscie przemystu 4.0 i 5.0 oraz sztucznej
inteligencii

Przykfadowe zadanie 3.
Ktory, z wymienionych obszardw, jest elementem nalezacym do tzw. 11 filarow Przemystu 4.0.

A. Internet Rzeczy (loT - Internet of Things) i systemy cyber-fizyczne,
B. Cyberinwigilacja robotéw i pracownikéw oraz sztuczna inteligencja
C. Rzeczywistos¢ wirtualna i kosmonautyka

D. Druk 3D i rozwinigte biotechnologie

Odpowiedz prawidtowa: A
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3.3.2 ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) postuguje sie oprogramowaniem 5) wyjasnia znaczenie instrukcji ruchu takich jak ,od
do programowania robotéw przemystowych punktu do punktu”, ruch liniowy, ruch po tuku
w systemach robotyki

Przykifadowe zadanie 4.
Przemieszczenie narzedzia robota w przestrzeni roboczej od punktu A do punktu B po linii prostej

jest najprostszym rodzajem ruchu robota, z punktu widzenia jego sterowania.
wymaga duzej liczby obliczen w sterowniku robota.

jest najszybszym mozliwym sposobem zmiany pofozenia narzedzia.
wymaga minimalnej liczby obliczen w sterowniku robota.

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) postuguje sie oprogramowaniem 5) wyjasnia znaczenie instrukcji ruchu takich jak ,od
do programowania robotéw przemystowych punktu do punktu”, ruch liniowy, ruch po tuku
w systemach robotyki

Przykfadowe zadanie 5.
Przy programowaniu ruchu narzedzia, z interpolacjq kotowg w przestrzeni roboczej od punktu P1 do P2, nalezy
podaé

tylko punkty P1i P2.

punkty P1i P2 oraz $rodek okregu trajektorii.

punkty P1, P2, oraz pomocniczy punkt na trajektorii kotowe;.
punkty P1, P2, oraz dwa pomocnicze punkty na trajektorii kotowe;j.

oCow>

Odpowiedz prawidiowa: C
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) opracowuje projekt wdrozenia aplikacii 6) opisuje sposdb definiowania punktow
zrobotyzowanych w przestrzeni roboczej robota

Przykifadowe zadanie 6.
Wspdtrzedne konfiguracyjne, stosowane w systemach programowania robotow, to

A.
B. kartezjanskie wspotrzedne pozadanego potozenia narzedzia, okre$lone wzgledem uktadu wspdtrzednych

C.

D.

przemieszczenia w weztach kinematycznych manipulatora robota.

narzedzia.

kartezjanskie wspotrzedne pozadanego pofozenia narzedzia okreslone wzgledem globalnego,
inercjalnego uktadu wspotrzednych stanowiska robota.

katy Eulera, okreslajace orientacje kazdego z uktadow wspotrzednych przypisanych do weztow tancucha
kinematycznego manipulatora robota, podane wzgledem uktadu wspdtrzednych stanowiska robota.

Odpowiedz prawidiowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) opracowuje projekt wdroZenia aplikacii 6) opisuje sposdb definiowania punktow
zrobotyzowanych w przestrzeni roboczej robota

Przyktadowe zadanie 7.
Robotyzacja spawania tukowego przynosi szereg korzysci. Ktéra z wymienionych ponizej nie jest zwigzana
z robotyzacjg tego procesu?

Cow>

Osiagniecie statej doktadnosci spawania.

Zmniejszenie kosztow wyposazenia stanowiska spawalniczego.

Wyeliminowanie cztowieka ze szkodliwego i niebezpiecznego procesu.

Uwolnienie cztowieka od konieczno$ci trzymania ciezkich narzedzi i pracy w niewygodnej pozyciji.

Odpowiedz prawidtowa: B

33




Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemdéw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) opracowuje projekt wdrozenia aplikacii 6) opisuje sposdb definiowania punktow
zrobotyzowanych w przestrzeni roboczej robota

Przykifadowe zadanie 8.
Pod pojeciem robota wspdtpracujgcego, tzw. cobota, kryje sie robot

monitorowany za pomocg Internetu.

zdolny do wspdtpracy z innymi robotami.

wspotpracujacy z innymi urzadzeniami takimi jak centra obrobkowe lub maszyny pomiarowe.

0 szczegolnych cechach, pozwalajacych na bezpieczng wspodtprace z czlowiekiem we wspotdzielone;
przestrzeni robocze;.

cow>

Odpowiedz prawidtowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
6) postuguje sie Srodowiskiem do programowania 1) przeprowadza pomiar bazy i narzedzia
robotow w trybie off line

Przyktadowe zadanie 9.
Programowanie robotéw w trybie off-line to

A. zdalne programowanie robotéw z wykorzystaniem komputera podigczonego do sieci komputerowe;.

B. programowanie robotow z wykorzystaniem panelu operatorskiego bez dostepu do sieci komputerowe;.

C. tworzenie programéw bez dostepu do robota i z wykorzystaniem systemu symulacji robotéw i ich
otoczenia.

D. tworzenie programéw dla robotow poza linig produkcyjng z wykorzystaniem specjalnego robota
dedykowanego do uruchamiania programoéw.

Odpowiedz prawidiowa: C
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemdéw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) przygotowuje roboty przemystowe do pierwszego 3e) ustawia pozycje home dla danego typu robota
uruchomienia

Przykifadowe zadanie 10.
Instrukcja programowania ruchu PTP (ang. Point-To-Point) — od punktu do punktu — stuzy do zadania ruchu

cow>

po linii prostej pomiedzy dwoma punktami w przestrzeni zadaniowe;.

z ekstrapolacjg kotowg pomiedzy dwoma punktami przestrzeni zadaniowe;.

z ekstrapolacjg liniowg w przestrzeni zadaniowej, pomiedzy dwoma jej punktami.

po dowolnej trajektorii, wynikajacej z niezbednej zmiany konfiguracji robota pomiedzy konfiguracjami
odpowiadajacymi punktom koncowym w przestrzeni zadaniowe.

Odpowiedz prawidtowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) przygotowuje roboty przemystowe do pierwszego 3e) ustawia pozycje home dla danego typu robota
uruchomienia

Przyktadowe zadanie 11.
Procedura pomiaru narzedzia robota polega na

A
B.

C.

D.

zwymiarowaniu mechanicznego elementu, stanowigcego narzedzie robota.

zrzutowaniu narzedzia robota na ptaszczyzny XY, XZ oraz YZ inercjalnego, bazowego uktadu
wspotrzednych robota.

okresleniu pozycji oraz orientacji uktadu wspotrzednych narzedzia wzgledem uktadu wspotrzednych
kotnierza nadgarstka robota.

wyznaczeniu pozycji uktadu wspotrzednych narzedzia (tzw. punktu TCP) oraz orientacji tego uktadu,
wzgledem globalnego, inercjalnego uktadu wspdtrzednych stanowiska robota.

Odpowiedz prawidiowa: D
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3.3.3 ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemoéw robotyki

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje warunki uzytkowania urzadzen 2) wyznacza warunki bezpiecznego uzytkowania
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacjg, urzadzen i systemdw robotyki
techniczno-ruchowg

Przyktadowe zadanie 12.

System klucza sterujacego, stosowany dla zapewnienia bezpieczenstwa, przedstawiony na zamieszczonej ilustracj,
nie przewiduje

wejscia za ostong po zatrzymaniu pracy automatycznej systemu(Rys. 2.).

uruchomienia pracy automatycznej, poprzez wiozenie klucza sterujgcego za ostong (Rys. 3.).
uruchomienia trybu nastawczego, poprzez wiozenie klucza w sterujgcego za ostong (Rys. 3).

wyjecia klucza sterujacego z zewnatrz ostony stanowiska, celem zatrzymania automatycznego trybu
pracy systemu zrobotyzowanego (Rys.1.).

COw>

Odpowiedz prawidtowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje warunki uzytkowania urzadzen 2) wyznacza warunki bezpiecznego uzytkowania
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacjg, urzadzen i systemow robotyki
techniczno-ruchowg

Przyktadowe zadanie 13.
Przedstawiony na ilustracji czujnik stuzy do pomiaru

,
-
*»

1

luminacji.

dziatajacej na niego sity.

ci$nienia atmosferycznego.

pradu twornika silnika elektrycznego.

Cow>
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Odpowiedz prawidtowa: B
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemdéw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje warunki uzytkowania urzadzen 5) ocenia dziatanie systemow bezpieczenstwa
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacjg stosowanych w robotyce
techniczno-ruchowg

Przyktadowe zadanie 14.
Wskazniki niezawodnos$ci przekaznikow bezpieczenstwa urzadzen i systemow robotyki to

SIL (Safety Integration Level) i PL (Performance Level).

PL (Performance Level) i SPI (Safety Performance Indicator).

SLS (Safety Limited Speed) i MTBF (Mean Time Between Failures).

MTBF (Mean Time Between Failures) i SPI (Safety Performance Indicator).

Cow>

Odpowiedz prawidiowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) opisuje warunki uzytkowania urzadzen 5) ocenia dziatanie systemow bezpieczenstwa
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacijg stosowanych w robotyce
techniczno-ruchowg

Przyktadowe zadanie 15.

A D ma A ooy T e
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W zatgczonym filmie pokazano ekranu panelu sterowniczego robota na tej podstawie okresl, co przedstawiajg dwa
rzedy liczb w sekcji Joint Monitor — Pose info w dolnej czesci tego ekranu, czytajac od gory?

A. Biezace wspdirzedne kartezjanskie uktadu narzedzia (pozycja i orientacja) oraz wspotrzedne weztowe
(ztaczowe) tego uktadu.

B. Biezace wspdirzedne weztowe (zlaczowe) uktadu narzedzia oraz biezace wspdtrzedne kartezjanskie tego
ukfadu

C. Biezace wspotrzedne kartezjanskie manipulowanego obiektu oraz ich odpowiedniki ztgczowe

D. Parametry konfiguracji robota oraz prady silnikow poszczegoinych osi.

Odpowiedz prawidiowa: A
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemdéw robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) wykonuije przeglady techniczne zgodnie
z instrukcjg obstugi i uzytkowania urzadzen
i systemow robotyki

5) wykorzystuje dokumentacje techniczno-
ruchowg urzadzen i systemow robotyki
podczas przegladu technicznego

Przyktadowe zadanie 16.

Ktory z elementdw, w $wietle Dyrektywy Maszynowej, mozna poming¢ w  instrukcji obstugi robota?

A. Dane o zachowaniu robota w sytuacjach awaryjnych.

B. Ostrzezenia o niedozwolonym sposobie uzytkowania robota.

C. Opis, w jakim odstepie czasu i w jaki sposdb serwisowac robota.

D. Opis robota z rysunkami i schematami oraz opis przewidywanego zastosowania.

Odpowiedz prawidtowa: C

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) opisuje warunki uzytkowania urzadzen
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacijg
techniczno-ruchowq

5) wykorzystuje dokumentacje techniczno-
ruchowg urzadzen i systemow robotyki
podczas przegladu technicznego

Przyktadowe zadanie 17.

Na ktérym rysunku przedstawiono wynik powtarzania tej samej operacji umiejscowienia koricowki robota w srodku

okregdw, w sytuacji stosunkowo matej doktadnosci ale duzej powtarzalno$ci pozycjonowania robota?

X
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Odpowiedz prawidiowa: C
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3.3.4 ELM.08. 5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki

Jednostka efektow ksztatcenia:
ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen 1) wskazuje parametry podlegajace diagnostyce
i systemow robotyki urzadzen i systemdw robotyki zgodnie
z dokumentacjg techniczno-ruchowg

Przykifadowe zadanie 18.
Odtworzenie kolejnosci zaistniatych w przeszto$ci stanow, ktére doprowadzity do awarii robota jest badaniem
diagnostycznym nazywanym

prognozowaniem.
diagnozowaniem.
monitorowaniem.
genezowaniem.

Cow>

OdpowiedzZ prawidtowa: D

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen 1) wskazuje parametry podlegajace diagnostyce
i systemow robotyki urzadzen i systemow robotyki zgodnie
z dokumentacjg techniczno-ruchowg

Przyktadowe zadanie 19.
Ktéra, z ponizszych charakterystyk, moze petnic role zaleznosci diagnostycznej danego robota?

A. Zaleznos¢ sztywnosci manipulatora od obcigzenia zewnetrznego koncowki technologiczne;.

B. ZaleznoS¢ obcigzenia poszczegoinych napedow osi od obcigzenia koncdwki technologiczne;.

C. Zalezno$¢ potozenia i orientacji koncdwki technologicznej od wspétrzednych konfiguracyjnych robota.
D. Zaleznosc¢ predkosci koncowki technologicznej od predkosci napedéw poszczegoinych osi.

Odpowiedz prawidiowa: A
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen 3) odczytuje komunikaty wysytane przez
i systemow robotyki urzadzenia i systemy robotyki i wykorzystuje je
do diagnostyki stanu urzadzen i systemow
robotyki

Przyktadowe zadanie 20.

Do jakiego stanu technicznego robota odnosi sie nastepujacy opis: zaden parametr struktury nie osiggnat wartosci
granicznej, robot ma jednak wiasciwo$ci techniczno-eksploatacyjne nie w peti odpowiadajace zatozonym (np.
zwigkszone wydzielanie ciepta lub glosniejsza praca)?

zdatnosci.
SpPrawnosci.
niezdatnosci.
niesprawnosci.

Cow>

Odpowiedz prawidtowa: A

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) wykonuje czynno$ci diagnostyczne urzadzen 6) przeprowadza testowe uruchomienie
i systemow robotyki poszczegolnych podzespotow systemu robotyki
celem potwierdzenia stanu technicznego

Przyktadowe zadanie 21.
Ktdre, z nizej wymienionych czynnosci, wchodza w zakres kalibracji robota?

A. Dofaczenie czujnika zegarowego i wywotanie instrukcji HOME.

B. Odczyt czujnika EMT (Electronic Measuring Tool) i wywofanie instrukcji HOME.

C. Wywotanie instrukcji HOME i zapis bezwzglednych wartosci czujnikéw potozenia kazdej z osi ruchu.

D. Ustawienie osi robota w mechanicznym potozeniu zerowym i zapis bezwzglednych wartosci czujnikow
potozenia kazdej z osi ruchu.

Odpowiedz prawidiowa: D
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Jednostka efektow ksztafcenia:

ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemdw robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen
i systemow robotyki

1e) sprawdza podzespoty robota wraz
z peryferiami: stan silnikéw, przektadni
i hamulcow kazdej osi

Przyktadowe zadanie 22.

Przedstawiony na ilustracji uktad mechaniczny pojedynczego wezta robota to

2
A. sprzegto. 5
B. hamulec. %
C. kalibrator. e
D. element smarownicy. S
6

Odpowiedz prawidtowa: B

1-korpus,

2 —tarcza

3 — sprezyna falista,
4 —tarcza dociskowa,
5 —wat silnika,

6 - rygiel

Jednostka efektow ksztafcenia:

ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen
i systemow robotyki

1e) sprawdza podzespoty robota wraz
z peryferiami: stan silnikdw, przektadni
i hamulcdw kazdej osi

Przyktadowe zadanie 23.

manipulator robota;
kontroler;
Jeach Pendant;
palnik;
pozycjoner;
centrum obslugi palnika;
podajnik drutu;
zrodto spawalnicze;
detal;
. podstawa stanowiska;
. podest robota

SO ENOI R WN S

- O

Jakie elementy stanowiska spawalniczego, pokazanego na ilustracjach, sq oznaczone numerami 9i 10?

A. Gasnica i magazyn detali.

B. Butla z tlenem i dystrybutor gazu.

C. Butla z gazem ostonowym i szpula z drutem.

D. Butla z propanem technicznym i magazyn drutu.

Odpowiedz prawidiowa: C
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3.3.5 ELM.08.6. Jezyk obcy zawodowy

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.6. Jezyk obcy zawodowy

Efekt ksztafcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1) postuguje sie podstawowym zasobem $rodkow
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym
(ze szczegblnym uwzglednieniem srodkow
leksykalnych), umozliwiajacym realizacje
czynno$ci zawodowych w zakresie tematow
zwigzanych:

a) ze stanowiskiem pracy i jego wyposazeniem

1) rozpoznaje oraz stosuje Srodki jezykowe
umozliwiajace realizacje czynno$ci zawodowych
w zakresie:

a) czynnos$ci wykonywanych na stanowisku pracy,
w tym zwigzanych z zapewnieniem
bezpieczenstwa i higieny pracy

Przyktadowe zadanie 24.

Ktore z ponizszych okreslen odpowiada angielskiemu okresleniu Robot work cell safety fence?

Oszczedny wentylator stanowiska robota.

CSow>

Odpowiedz prawidtowa: D

Ogrodzenie ochronne stanowiska pracy robota.
Granica bezpieczenstwa komorki roboczej robota.
Oszczednosci ze zrobotyzowania stanowiska pracy.

3.3.6 ELM.08.7. Organizacja pracy matych zespotow

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.7. Organizacja pracy matych zespotow

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) dobiera osoby do wykonania przydzielonych 1) rozpoznaje role poszczegdinych cztonkéw

zadan

zespotu

Przyktadowe zadanie 25.

Wskaz poprawnie sformutowang zasade techniki organizacji pracy zespotowej nazywanej Mtynem (ang. Scrum).

A. Przedstawiciel klienta to Mistrz Mtyna — czlonek zespotu, kierujacy jego praca.
B. Mistrz Mtyna odpowiada za usuwanie przeszkod w realizacji pracy zespotu i przydziela zadania
C. Na codziennych spotkaniach zespotu omawia sie wyniki pracy dnia poprzedniego i ustala zespotowo

prace cztonkdw zespotu na dzien biezacy.

D. Przedstawiciel klienta zamawiajacego projekt (np. robotyzacji) nie jest formalnie cztonkiem zespotu
projektowego ale przydziela cztonkom zespotu zadania do wykonania.

Odpowiedz prawidiowa: C
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Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.08.7. Organizacja pracy matych zespotéw

Efekt ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) planuje prace zespotu w celu wykonania 3) opracowuje algorytm dziatania zespotu
przydzielonych zadan umozliwiajacy osigganie zatozonych celdéw
z uwzglednieniem mozliwosci i doSwiadczenia je
czionkow

Przykifadowe zadanie 26.
Jakie elementy nalezy wzig¢ pod uwage przy planowaniu wdrozenia zrobotyzowanej linii produkcyjnej metodg sciezki
krytycznej (ang. CPM - Critical Path Method)?

A. Wyznacza sie czasy realizacji wszystkich zadan i ryzyko ich niewykonania

B. Budujac sie¢ powigzan zadan uwzglednia sie ograniczenia kolejnoSciowe i wyznacza dogodne momenty
rozpoczecia zadan.

C. Wyznacza sie sekwencje zadan w sieci, prowadzacg od poczatku do zakornczenia przedsiewziecia, na
ktorej suma czasdéw wykonania zadan jest minimalna.

D. Wyznacza sie¢ sekwencje zadan w sieci, prowadzacg od poczatku do zakoniczenia przedsiewzigcia, na
ktorej suma czaséw wykonania zadan jest maksymalna.

OdpowiedzZ prawidtowa: D
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3.4. Przykiad zadania do czesci praktycznej egzaminu

W zakfadzie produkcyjnym zainstalowano stanowisko robota 6-osiowego w celu dokonywania zrobotyzowanego procesu
paletyzacii.

Na stanowisku znajduije sie podajnik grawitacyjny i paleta umieszczona na jednolitym ptaskim podtozu jak na Rysunku 1.

Rysunek 1. Stanowisko

Stanowisko zostato zainstalowane w sposob umozliwiajacy korzystanie z robota spetniajac wymogi bezpieczenstwa
i higieny pracy.

Robot pobiera kolejno cztery detale w formie szesciennej kostki z podajnika grawitacyjnego i umieszcza kazdy z nich na
danym polu palety. Detal wykonano z lekkiego plastiku, waga detalu jest wartoscig pomijalna.

Robot zostat wyposazony w chwytak pneumatyczny o zakresie rozwartosci szczek wystarczajacej do chwycenia detalu.

Podajnik grawitacyjny pozwala na pobor jednego detalu w danym momencie. Pobierany detal znajduje sie w dolnej czesci
podajnika jak na Rysunku 2.
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Rysunek 2. Pobér detalu

Postugujac sie dokumentacjq techniczng przygotuj robota do pracy. W tym celu podtacz zasilanie z sieci elektrycznej
i pneumatycznej. Uruchom urzadzenie sterujgce robotem. Sprawdz poprawno$¢ komunikacji robota z urzadzeniem
sterujgcym. Sprawdz postugujac sie interfejsem uzytkownika czy wszystkie napedy robota sg sprawne i gotowe do pracy.
Nastepnie upewnij sie czy ukfad bezpieczenstwa robota pozwala na zmiane pofozenia ramienia. Utworz nowy pusty
program pozwalajacy na wprowadzanie kolejnych punktow trajektorii ruchu robota.
Zaprogramuj kolejne punkty programu tak, aby mozliwe byto wykonanie procesu paletyzacji. W programie przynajmniej
raz skorzystaj z kazdego z nastepujacych trzech typow ruchu:

— ruch punkt do punktu,

— ruch cyrkularny,

— ruch liniowy.
Skorzystaj z programowych polecen otwarcia i zamkniecia szczek chwytaka. Przetestuj kolejne etapy programu
z ustawieniem 10% maksymalnej predkosci pracy robota.
Whioski dotyczace dziatania aplikacji zrobotyzowanej wynikajace z testowania kolejnych etapdw pracy zapisz w Tabeli 1.
Do realizacji aplikacji zrobotyzowanej wykorzystaj uktad odniesienia zwigzany z narzedziem — chwytakiem.
Program sterujgcy powinien dziata¢ w nastepujacy sposob:

1. Robot zaczyna ruch od pozycji poczatkowe;j.
Robot siega do strefy z zamontowanym podajnikiem detali.
Robot pobiera detal przy pomocy narzedzia typu chwytak pneumatyczny.
Kolejno ramie robota wykonuje ruch w kierunku przestrzeni roboczej z zamontowang paleta.
Kazdy detal powinien by¢ umieszczony wewnatrz zagtebienia na palecie, lub na odpowiednim polu.
Kolejnos¢ zapetniania palety ma by¢ zgodna z kolejno$cig widoczng na Rysunku 6.
Program powinien samoczynnie si¢ zakonczy¢, po zapetnieniu catej palety.
Program powinien zaktada¢ wykonanie procesu w trybie automatycznym z predko$cig minimum 70% predkosci
maksymalnej pozwalajacg na doktadne wykonanie zadania w mozliwie najkrétszym czasie — maksymalnie
60 sekund.
9. Po zakonczeniu zadania robot powinien pozosta¢ w pozycji poczatkowe.

® N oA WD
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Po napisaniu programu, uruchom aplikacje w trybie pozwalajacym na automatyczng prace robota z zapewnieniem
odpowiednich warunkdw bezpieczenstwa.

Przyktadowy model detalu, podajnika i palety przedstawiono kolejno na Rysunkach 3,4,5. Rozmieszczenie elementow
stanowiska — Rysunek 6.

Rysunek 3. Model detalu

Rysunek 4. Przyktadowy model podajnika
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Rysunek 5. Przykladowy model palety
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Rysunek 6. Rozmieszczenie elementéw stanowiska wraz z kolejnoscia uktadania detali
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Czas przeznaczony wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie beda podlegac 4 rezultaty:

— czynnosci eksploatacyjne zwigzane z przygotowaniem robota przemystowego do pracy,

— realizacja zadania aplikacji zrobotyzowanej,
— program aplikacji zrobotyzowanej,

— whnioski dotyczace dziatania aplikacji zrobotyzowanej w Tabeli 1
oraz przebieg obstugi, programowania i testowania pracy robota

Tabela 1 Wnioski dotyczace dziatania uktadu.

Lp. Stwierdzenie dotyczace dziatania uktadu

Okresl czy stwierdzenie
jest prawdziwe
(wpisz X w odpowiedniej
kolumnie)

TAK NIE

1. |Robot pobiera detal z zamknietym chwytakiem

2. | Podtaczenie uktadu pneumatycznego nie jest konieczne do wykonania zadania

Wcisniecie przycisku awaryjnego nie spowoduje natychmiastowego zatrzymania

W przestrzeni roboczej

3 robota
4 Gdy robot znajdzie sie w konfiguracji osobliwej, woéwczas nalezy dobrac inng
" |trajektorie ruchu
5 Podczas dziatania robota w trybie automatycznym cztowiek moze znajdowac sie

Efekty ksztatcenia sprawdzane przyktadowym zadaniem praktycznym wraz z kryteriami
weryfikacji:Inne zadania praktyczne z zakresu kwalifikacji ELM.08. Eksploatacja i programowanie

systemow robotyki moga dotyczyé, np.:

Jednostka efektow ksztafcenia:
ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikaciji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4) stosuje zasady bezpieczenstwa pracy z uktadami
robotyki zgodnie z obowigzujgcymi normami

9) stosuje metody prawidtowego ograniczenia
przestrzeni pracy robota w oparciu o zewnetrzne
elementy bezpieczenstwa (elementy pasywne -
wygrodzenia, obudowy, oraz elementy aktywne -
kutyny, bariery, skanery, listwy naciskowe)

12) definiuje zagrozenia zwigzane z nieoczekiwanym
uruchomieniem ukfaddéw robotyki

5) stosuje srodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;j
podczas wykonywania zadan zawodowych

2) dobiera srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej do
rodzaju wykonywanej pracy i zadan

3) wykorzystuje Srodki ochrony indywidualnej i
zbiorowej na stanowisku pracy
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Jednostka efektow ksztafcenia:

ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemoéw robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikaciji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

2) postuguje sie tekstowym i graficznym jezykiem
programowania robotéw i urzadzen programowalnych
stosowanych w systemach robotyki

1) rozrdznia tekstowe i graficzne jezyki programowania
urzadzen programowalnych stosowanych w systemach
robotyki

3) przestrzega zasad tworzenia programow

w znormalizowanych tekstowych i graficznych jezykach
programowania robotéw stosowanych w systemach
robotyki

4) modyfikuje program w tekstowym i graficznym
jezyku programowania robotéw stosowanych w
systemach robotyki

5) kontroluje poprawnos$¢ wprowadzonych zmian

w tekstowym i graficznym jezyku programowania
robotéw stosowanych w systemach robotyki

6) kontroluje poprawnos$¢ wprowadzonych zmian w
programach dla urzadzen wspétpracujgcych i innych
urzadzen programowalnych

7) tworzy program w tekstowym i graficznym jezyku
programowania do programowania urzgdzen
programowalnych stosowanych w systemach robotyki

3) postuguje sie oprogramowaniem do programowania
robotéw przemystowych w systemach robotyki

2) wyrdznia uktady wspétrzednych: globalny, bazy,
narzedzia

3) dobiera odpowiedni uktad wspétrzednych do
realizacji zadania zawodowego

8) dobiera parametry ruchu robota, funkcje i metody
do realizacji zadania zawodowego

9) wykorzystuje procedury stosowanew
programowaniu robotéw jako podprogramy

10) opisuje funkcje sterujace przeptywem programu w
programowaniu robotow, takie jak: instrukcje
warunkowe i petle

11) stosuje funkcje sterujgce przeptywem programu w
realizacji zadania zawodowego

12) projektuje i tworzy programy majgce na celu
ztozony przesuw torowy na ptaszczyznie

i w przestrzeni roboczej robota

13) projektuje i tworzy programy majgce na celu
realizacje prostych zadan zrobotyzowanych, takich jak:
przenoszenie, uktadanie, chwytanie, paletyzacja

4) tworzy i testuje oprogramowanie robotéw i urzadzen
programowalnych w systemach robotyki

1) importuje przygotowany program dla sterownika
robota

9) ustawia programowe ograniczenia zakresu pracy
robota

10) sprawdza trajektorie poruszania sie robota bez
interakcji z urzgdzeniami zewnetrznymi w trybie
testowym

11) uruchamia program robota wraz z urzgdzeniami
zewnetrznymi w trybie testowym

12) koryguje nieprawidtowosci w pracy robota

i urzadzeniach zewnetrznych w trybie testowym

13) sprawdza poprawnos¢ dziatania programu robota
wraz z urzgdzeniami zewnetrznymi stopniowo
zwiekszajgc predkosc ich pracy do predkosci
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oczekiwanej

14) koryguje parametry pracy robota i urzadzen
zewnetrznych w celu osiggniecia oczekiwanego efektu
okreslonego warunkami zadania zawodowego

7) przygotowuje roboty przemystowe do pierwszego
uruchomienia

3) wykonuje kalibracje danego typu robota

4) ustawia pozycje home dla danego typu robota
6) ustawia uktad wspoétrzednych dostosowany do
realizacji zadania zawodowego

7) przeprowadza pomiar bazy i narzedzia

Inne zadania praktyczne z zakresu kwalifikacji ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow

robotyki moga dotyczyé, np.:

— uzytkowania uktadéw i systemdw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotdw,
— programowania uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow,
— diagnozowania, naprawy i kalibracji uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw

i robotow,
— obstugi przemystowych systemow wizyjnych.

50






