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1. WSTEP

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

m 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

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

Przyktadowe zadania zamieszczone w cze$ci szczegdtowej informatora nie wyczerpujg wszystkich mozliwych zadan, ktére mogg
wystapi¢ w arkuszach egzaminacyjnych. Informator nie moze tez by¢ gtéwng 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 elektronicznego systemu
przeprowadzania egzaminu zawodowego, trwa 60 minut i jest w formie testu pisemnego sktadajacego sie z 40 zadar 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, ktérego
rezultatem moze by¢ wyrdb, 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 ogdlnej informatora, dostepnej na stronie internetowej
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

W zawodzie technik robotyki wyodrebniono dwie kwalifikacje:

Symbol kwalifikacji Nazwa kwalifikacji
K1. Montaz, uruchamianie i obstuga uktadéw mechanicznych i elektronicznych robotow
K2. Eksploatacja i programowanie robotéw przemystowych
2.2 Zadania zawodowe

Absolwent szkoty prowadzacej ksztatcenie w zawodzie technik robotyki powinien by¢ przygotowany do wykonywania zadan
zawodowych:

1. W zakresie kwalifikacji K1. Montaz, uruchamianie i obstuga uktadéw mechanicznych i elektronicznych robotéw
a) dobierania i postugiwania sie narzedziami do obrobki materiatéw,
b) wykonywania pomiaréw wielkosci mechanicznych i elektrycznych,
c) czytania, wykonywania szkicdw i rysunkéw elementow konstrukcji robotow,
d) montowania, uruchamiania i obstugi uktadow mechanicznych i elektronicznych robotéw.

2. W zakresie kwalifikacji K2. Eksploatacja i programowanie robotdéw przemystowych
a) obstugiwania i eksploatacji robotéw przemystowych;
b) programowania robotéw przemystowych;
c) organizowania i wykonywania prac zwigzanych z konserwacjq, i diagnostyka uktadéw robotéw przemystowych;
d) planowania zadan zwigzanych z produkcjg zrobotyzowana.

2.3 Mozliwosci ksztatcenia w zawodzie

Zawod technik robotyki nie jest ujety w klasyfikacji zawodow szkolnictwa branzowego, jest realizowany jako eksperyment
pedagogiczny w technikum.



3. WYMAGANIA EGZAMINACYJNE Z PRZYKLADAMI ZADAN

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).

Kwalifikacja K1. Montaz, uruchamianie i obstuga uktadow mechanicznych i elektronicznych
robotow

3.1 Przyktady zadan do czesci pisemnej egzaminu

3.1.1 K1.1 Bezpieczenstwo i higiena pracy

Jednostka efektow ksztatcenia:
K1.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia
Uczen (zdajacy):
1. 1.

Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy):

rozroznia pojecia zwigzane z bezpieczenstwem i
higieng pracy, ochrong przeciwpozarowa, ochrong
antystatyczna, ochrong $rodowiska i ergonomig

rozpoznaje symbole zwigzane z bezpieczenstwem i
higieng pracy, ochrong przeciwpozarowg, ochrong
$rodowiska i ochrong antystatyczng

Przyktadowe zadanie 1.

Clajol
=

Ktéra ilustracja przedstawia znak nakazu odtaczenia urzadzenia od sieci elektrycznej?

llustracja 1. llustracja 2. llustracja 3. llustracja 4.
A. llustracja 1.
B. llustracja 2.
C. llustracja 3.
D. llustracja 4.
Odpowiedz prawidtowa: C
Jednostka efektow ksztafcenia:
ETR.01.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy
Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2.

rozrdznia zadania i uprawnienia instytucji oraz stuzb
dziatajacych w zakresie ochrony pracy i ochrony
srodowiska

2.

wymienia zadania i uprawnienia instytucji i stuzb
dziatajacych w zakresie ochrony pracy i ochrony
Srodowiska

Przyktadowe zadanie 2.

usuwania tych zagrozen.

Odpowiedz prawidtowa: D

Ktére z wymienionych dziatai nalezy do obowigzkow stuzby bhp w zaktadzie pracy?
A. Wydawanie polecen usunigcia uchybien w zakresie bhp.
B. Zapewnianie przestrzegania w zaktadzie pracy przepiséw oraz zasad bhp.
C. Organizowanie pracy w sposéb zapewniajacy bezpieczne i higieniczne warunki pracy.
D. Informowanie pracodawcy o stwierdzonych zagrozeniach zawodowych wraz z wnioskami zmierzajacymi do




3.1.2 K.1.2. Podstawy robotyki

Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

2

kllasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe i
funkcjonalno$¢

4

rozpoznaje roboty ze wzgledu na budowe jednostki
kinematycznej

Przyktadowe zadanie 3.
Na ktorej ilustracji przedstawiono robot typu SCARA?

8 ~
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\

S
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-

-
llustracja 1.

1

llustracja 3.
Na ilustracji 1.
Na ilustracji 2.
Na ilustracji 3.
Na ilustraciji 4.

COw>

Odpowiedz prawidtowa: B

llustracja 2.

-
S D

llustracja 4.




Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4.
rozrdznia parametry kisci i chwytakow stosowanych w
robotyce

1

wskazuje rodzaje chwytakdw: chwytaki sitowe, chwytaki
ze sztywnymi koncéwkami, chwytaki z koncodwkami
elastycznymi, chwytaki podci$nieniowe, chwytaki
magnetyczne

Przyktadowe zadanie 4.
Jaki chwytak przedstawiono na ilustrac;ji?

A. Wewnetrzny.
B. Zewnetrzny.
C. Imadfowy.
D Nozycowy.

Odpowiedz prawidtowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

5.
dobiera narzedzia i materiaty do montazu
mechanicznego prostych modeli robotéw

1.
dobiera narzedzia do montazu mechanicznego robotow

Przykiadowe zadanie 5.

Do wkrecania wkretéw typu spanner nalezy uzy¢ wkretaka z koricowka pokazang,

llustracja 1.
na ilustracji 1.
na ilustracji 2.
na ilustracji 3.
na ilustracji 4.

llustracja 2.

oOow>

Odpowiedz prawidtowa: C

llustracja 4.

llustracja 3.




Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

7. 3.
postuguje sie dokumentacjg techniczna, katalogamii | postuguje sie katalogami dotyczacymi urzadzen i robotow
instrukcjami obstugi

Przyktadowe zadanie 6.
Na podstawie przedstawionej tabeli z karty katalogowej czujnika refleksyjnego OJ5126 wspotpracujacego
z robotem przemystowym wynika, ze czujnik moze by¢ zasilany napigciem

Wykonanie elektryczne DC PNP
Wyijscie Swiatto-wlgcz | ciemno-wiacz programowalne

Srednica wigzki $wiatfa [mm] 64 ( dla maksymalnego zasiegu )
Napiecie zasilania Y| 10..30 DC

Prad znamionowy [mA] 200
Zabezpieczenie przed zwarciem impulsowe

Ochrona przed odwrotng polaryzacja tak
Zabezpieczenie przed przecigzeniem tak

Spadek napiecia Y] <25

Pahdr pradu [mA] <22
Czestotliwo$¢ przelaczania [Hz] 2000

Rodzaj $wiatla Swiatto czerwone 660 nm

ifim electronic gmbh « Teichstralte 4 « 45127 Essen — Rezerwujemy prawo do zmian technicznych bez wezesniejszego powiadomienia. — PL — 0J5126 — 29.10.2008

A. stalym24 'V

B. statym 200V

C. zmiennym 24 V
D. zmiennym 200 V

Odpowiedz prawidtowa: A




3.1.3 K1.3. Montaz elementéw i konstrukcji mechanicznych robotéw

Jednostka efektow ksztafcenia:

K1.3. Montaz elementéw i konstrukcji mechanicznych robotéw

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. 2.
stosuje prawa i zasady mechaniki technicznej i oblicza warunki zachowania rownowagi dla ptaskiego
wytrzymatosci materiatow dowolnego ukfadu sit

Przyktadowe zadanie 7.

Jaka powinna by¢ dtugos¢ belki L, aby przedstawiony na rysunku uktad sit byt w réwnowadze?

R.=150N F=200N
Rz=50N
A fe
3 s
a=1m | |
=?
A 3m
B. 4m
C.5m
D.6m

Odpowiedz prawidtowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia:

K1.3. Montaz elementow i konstrukcji mechanicznych robotow

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3. 1.
rozroznia rodzaje potaczen rozroznia rodzaje potaczen roztacznych i nierozigcznych

Przykiadowe zadanie 8.
Jakiego rodzaju potaczenie przedstawiono na rysunku?

% 7
Y

7

A. Klinowe.
B. Kotkowe.
C. Gwintowe.
D. Wpustowe.

Odpowiedz prawidtowa: A

10




Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.3. Montaz elementéw i konstrukcji mechanicznych robotoéw

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
6. 3.
rozrdznia materiaty konstrukcyjne i eksploatacyjne rozrdznia gatunki stopow zelaza i metali niezelaznych
maszyn i urzadzen

Przyktadowe zadanie 9.
Mosigdz jest stopem miedzi z
A cyna.

B cynkiem.

C krzemem.

D aluminium.

Odpowiedz prawidtowa: B

K1.3. Montaz elementdw i konstrukcji mechanicznych robotow

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
12. 1.
rozroznia maszyny, urzadzenia i narzedzia do obrobki | dobiera narzedzia do trasowania na ptaszczyznie i w
recznej i maszynowej przestrzeni

Przyktadowe zadanie 10.
Ktérego z wymienionych narzedzi nie stosuje sie do trasowania?
A. Cyrkla.
B. Rysika.
C. Tarnika.
D. Katownika.

Odpowiedz prawidtowa: C

Jednostka efektow ksztatcenia:
K1.3. Montaz elementéw i konstrukcji mechanicznych robotow

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

13. 5.
rozrdznia przyrzady pomiarowe stosowane podczas | wykonuje pomiary wielkosci geometrycznych
obrébki recznej i maszynowej

Przyktadowe zadanie 11.
Jaki wynik pomiaru wskazuje przedstawiony na ilustracji noniusz suwmiarki uniwersalne;j?

0II]||II]|I\|I\|[‘JI|III ||‘|J|‘|I|!||II‘I\I|I|

012345678910
A. 1,44 mm
B. 14,30 mm
C. 26,00 mm
D. 53,30 mm

Odpowiedz prawidtowa: B

11



3.1.4 Montaz elementow i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Jednostka efektow ksztatcenia:

K1.4. Montaz elementow i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Efekty ksztatcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

2.
rozrbznia pojecia zwigzane z pradem i napieciem
elektrycznym

4,
wyznacza parametry w prostych obwodach
nierozgatezionych i rozgatezionych pradu statego

Przyktadowe zadanie 12.

A 30V

B. 100V
C. 200V
D. 300V

Odpowiedz prawidtowa: D

Jezeli w obwodzie, pokazanym na schemacie, woltomierz wskazuje 100 V, to napigcie zasilajace wynosi

Jednostka efektow ksztatcenia:

K1.4. Montaz elementow i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Efekty ksztatcenia

Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3.
charakteryzuje elementy i uktady elektroniki
analogowe;

5.
rozpoznaje schematy elektronicznych uktadéw
analogowych

Przyktadowe zadanie 13.
Jaki uktad przedstawiono na schemacie?
B D1

& = Pt
~230 ;1 ot
: T
D2 rildR2 ] €2 gy
& 1zl c1 — -
N pg
D3 Py, B
]

A. Prostownik sterowany.
B. Zasilacz stabilizowany.
C. Generator akustyczny.
D. Wzmacniacz mocy.

Odpowiedz prawidtowa: B

12




Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.4. Montaz elementéw i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy):

Efekty ksztatcenia
Uczen (zdajacy):

4. 1.
charakteryzuje parametry elementéw i uktadow okresla funkcje logiczne przy uzyciu bramek logicznych
elektroniki cyfrowe;

Przyktadowe zadanie 14.
Wyniki pomiaru standw logicznych w uktadzie przedstawionym na schemacie wskazujg, ze uszkodzona jest bramka

Punkt Stan WE1 A .
pomiaru loglczuy O & : ;;:1 - WY
WEI wysoki & L0
WE2 wysoki D
: WE2
WE3 wysoki O
WE4 niski
A niski [ —
B niski WE3
C wysoki
D niski O
WY wysoki WE4
A. NOT
B. XOR
C. AND
D. NOR

Odpowiedz prawidtowa: C

Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.4. Montaz elementow i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy):
6. 6.
charakteryzuje metody pomiaru wielko$ci analizuje wyniki pomiaréw
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych
Przyktadowe zadanie 15.
Jaki jest stosunek czestotliwosci fx/fy jezeli na ekranie oscyloskopu zostata nakreslona figura Lissajous
przedstawiona na ilustracji?

Uczen (zdajacy):

Ya
Y
2/1
4/1

oo w>

Odpowiedz prawidtowa: B

13



Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.4. Montaz elementéw i urzadzen elektrycznych i elektronicznych

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7. 3.
charakteryzuje maszyny elektryczne rozpoznaje elementy i podzespoty maszyn elektrycznych

Przyktadowe zadanie 16.
Przedstawiony na ilustracji element silnika elektrycznego to

aparat szczotkowy.
komutator.

stojan.

wirnik.

oo w>

Odpowiedz prawidiowa: B

3.1.5 K1.5 Jezyk obcy zawodowy

Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.5. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. 3.
postuguje sie zasobem $rodkdw jezykowych postuguje sie zasobem $rodkdw jezykowych
umozliwiajacych realizacje zadar zawodowych umozliwiajacych realizacje zadan zawodowych z zakresu
eksploataciji, programowania robotéw i urzadzen
wspotpracujacych

Przyktadowe zadanie 17.
Okreslenie Power requirement zawarte w dokumentacji techniczno-ruchowej robota przemystowego podaje
informacje o

A. systemie sterowania serwonapedu.

B. dopuszczalnej temperaturze pracy.

C. parametrach zasilania robota.

D. konfiguracji chwytaka.

Odpowiedz prawidtowa: C

14



Jednostka efektow ksztatcenia:
K1.5. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3. 3.
analizuje i interpretuje krétkie teksty pisemne interpretuje teksty pisemne dotyczace wykonywania
dotyczace wykonywania typowych czynnosci typowych czynnosci zawodowych z zakresu eksploatacii,
zawodowych programowania robotow i urzadzen wspotpracujacych

Przyktadowe zadanie 18.
W mailu od producenta robota przemystowego jest wskazanie informujace o konieczno$ci skontrolowania uktadu
kinematycznego robota w Laboratory of Non-Destructive Testing. W zwigzku z tym, do jakiego laboratorium nalezy
przekaza¢ robota?

A. Badan dynamiki konstrukcji.

B. Badan nieniszczacych.

C. Systemow wizyjnych.

D. Analizy modalne;j.

Odpowiedz prawidiowa: B

3.1.6 K1.7. Kompetencje personalne i spoteczne

Jednostka efektow ksztafcenia:
K1.6. Kompetencje personalne i spoteczne

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

7. 1.

stosuje zasady komunikacji interpersonalnej identyfikuje sygnaty werbalne i niewerbalne

Przyktadowe zadanie 19.

Ktdre z wymienionych przekazéw niewerbalnych $wiadcza o akceptacji rozméwey?
A.  Unikanie kontaktu wzrokowego, wyprostowana postawa ciata, ciepty ton glosu.
B. Unikanie kontaktu wzrokowego, pochylenie ciata w kierunku rozméwcy, szept,
C. Kontakt wzrokowy, wyprostowana postawa ciata, ciepty ton gtosu.
D. Kontakt wzrokowy, pochylenie ciata w kierunku rozméwcy, szept.

Odpowiedz prawidtowa: C

Jednostka efektow ksztatcenia:
K1.6. Kompetencje personalne i spoteczne

Efekty ksztatcenia Kryterium weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9. 1.
wspdipracuje w zespole pracuje w zespole, ponoszac odpowiedzialnos¢ za
wspdlnie realizowane zadania

Przyktadowe zadanie 20.
Kazda osoba wchodzaca w sktad zespotu planowanego do realizacji okreslonego zadania powinna
A. znac cel i szczegoty realizacji zadania.
B. zakonczy¢ rozwijanie swoich kompetencii.
B. zna¢ dobrze zainteresowania wspétpracownikow.
D. ignorowa¢ zachowania innych wynikajace z sytuaciji stresowych.

Odpowiedz prawidtowa: A
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3.2 Przyktad zadania do czesci praktycznej egzaminu

Czes¢ praktyczna egzaminu z kwalifikacji K1 jest przeprowadzana wedtug modelu WK i trwa 150 minut.

Przyktadowe zadanie praktyczne
Na stanowisku znajduje sie zestaw do montazu robota mobilnego z elementami mechanicznymi i elektronicznymi (rysunek 1)
oraz komputer z oprogramowaniem stuzacym do zaprogramowania robota. Postugujac sie narzedziami przedstawionymi na
rysunku 2 oraz dokumentacjg techniczng robota, znajdujacg sie na stanowisku, zmontuj robota mobilnego przedstawionego na
rysunku 3.
Wykonaj:

1. montaz elementdéw mechanicznych — rama robota, przektadnie, chwytak, kota,

2. montaz elementow elektronicznych — mikrokontroler, akumulator, serwomechanizmy napedowe.

Robot powinien by¢ zmontowany tak, aby podczas ruchu nie doszto do odtgczenia czgsci napedu lub innych czesci elektronicznych
oraz mechanicznych wchodzacych w sktad zestawu.

Prawidtowo wykonany robot powinien po uruchomieniu programu pojecha¢ o dwa obroty silnika do przodu, nastepnie dwa do tytu
oraz zamkng¢ i otworzy¢ chwytak.

Po montazu, podtacz zgodnie z dokumentacja techniczng robota do komputera wykorzystujac kabel USB. Umies¢ robota na
stanowisku egzaminacyjnym z zachowaniem bezpiecznych odlegto$ci.

Zasygnalizuj przez podniesienie reki gotowos¢ do oceny zmontowanego robota mobilnego.

Po uzyskaniu zgodny egzaminatora przeprowadz test prawidtowego montazu robota mobilnego z wykorzystaniem programu

,TEST” 9za pomocg komputera).

Nastepnie dokonaj nastepujacych modyfikaciji konstrukciji robota mobilnego:
Zamontuj czujnik ultradzwiekowy (rysunek 4) do portu I/O 3,4. Czujnik powinien by¢ zamontowany w przedniej czeSci
robota, w taki sposdb, aby inne elementy konstrukcyjne nie ograniczaty jego widocznosci.

2. Do kazdego silnika odpowiadajacego za jazde robota dodaj przekiadnie zebata, zwiekszajacg moment obrotowy (rysunek

5). Przektadnie nalezy zbudowaé i zamontowaé wedtug dokumentaciji technicznej. Zachowaj dotychczasowe potozenie kot
robota.

Zasygnalizuj przez podniesienie reki gotowos¢ do oceny zmodyfikowanego robota mobilnego.

Stworz nowy program sterujacy dla robota mobilnego.
Program sterujacy powinien dziata¢ w nastepujacy sposob:
1. Robot porusza sie po linii prostej z mocg 40% do momentu napotkania przeszkody w odlegtosci do 25 cm.
2. Po napotkaniu przeszkody robot zatrzymuije sie i cofa przez 1 sekunde.
3. Po cofnieciu, robot podnosi ramig z chwytakiem na maksymalng mozliwg wysoko$¢, a nastepnie otwiera chwytak.
4. Po otwarciu chwytaka robot obraca sie wokét wiasnej osi 0 180°.

W programie wykorzystaj:
— funkcje sterujaca praca silnika motor()
— funkcje do obstugi czujnika ultradzwiekowego sensor_us()
— petle i instrukcje warunkowe.

Wykonaj test poprawno$ci dziatania robota mobilnego, wyniki wpisz do Tabeli 1. Whioski dotyczace dziatania robota mobilnego.

16



(D (0O)30x8-32Nut £ 23x 228-2500-143 3x12T
@ 276-1028-001 = 276-6010-011
30x 8-32x0.375in ‘ ° 10x 276-2250-005
276-4991-001 @

4x8-32x0.5in o
ﬂ:l Locking @) 1x 2762250007

1x 12T Pinion
276-2250-008

000

1X 276-2194

276-5007-001
0:||2X8-32X1 in y@

276-4996-001 6X 228-3943-086

C )

2X 228-4133-474

6x 8-32x1.51in Locking

276-6009-007 @Y_O!/Q
AN AN 1x 84T 276-3438-331

I ?87’532';127?010"'1 5X 276-1209-001 — 4X 275-2177
’ 3X 228-2500-124 =

. 4x0.375in i\ 5x 276-6009-004 [ 1X 228-2500-123

276-5914-001

3x05in = 1X 276-3245
- 276-5915-001 7X 276-6009-005 2X 228-2500-122
2x0875in -
- 276-5918-001 -_J@Vo

-

156X 276-6009-003

2X 276-6020-001

[] 3% 228-2500-120

=

1x 276-1456

-

2x 60T 276-2250-004 1X 276-2219-001

|

1x 180 mm 276-4817-100

3x 300 mm 276-4860-020

1x 600 mm 276-4860-030

1x 900 mm 276-4861-010

2x 276-6299-000 2x 276-6298-000

OO0OO0ODOO0ODO0OOODOOOOaO
E 5 B B ® E E E ®E 5 B E E ®
00000000000 0O0O0aQd

2X 276-2232-028

) | m m m m m m = @ m = = &
m m m m (m E wm m m (m = (= (=
B @ m @ ® m ® ®® 8w 8 @ N @

2x 276-6009-002

0000000000000 0o0o0o00oad
) m ) m @ @ ® = B m = = = = = & & @
0O0O00CO0DO0OO0CcO0o0DO0CO0O0O00O0OO0o00caoaoad

3X 276-6009-001

00000000000 O0DOOO0OOOODOOOOGOOD OO
m m W m = ® ® m m m = N = = = s = = & = & 8 88
00000 00000,00000,0000000000

2X 276-2232-029
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Rysunek 2. Narzedzia do montazu robota
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Rysunek 3. Platforma jezdna oraz robot mobilny po catkowitym montazu

Rysunek 4. Czujnik ultradzwiekowy
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KOLO CZYNNE

KOLO BIERNE

-

Rysunek 5. Przektadnia zgbata do zwigkszenia momentu obrotowego
Czas przeznaczony na realizacje zadania: 150 minut

Ocenie bedzie podlega¢ 5 rezultatow:

zmontowany robot mobilny,

robot mobilny po modyfikacji,

— program sterujacy robota mobilnego,

dziatanie robota mobilnego,

whnioski dotyczace dziatania robota mobilnego

oraz przebieg montazu, modyfikacji i programowania robota mobilnego.

Tabela 1. Wnioski dotyczace dziatania robota mobilnego

Okres| czy stwierdzenie jest
prawdziwe wpisujac
Lp. Stwierdzenie dotyczace dziatania ukfadu w odpowiedniej kolumnie X

TAK NIE

1. | Robot posiada naped pneumatyczny

2. | Czujnik ultradzwiekowy dokonuje pomiaru odlegtosci

Przekfadnia zwigkszajaca moment obrotowy zwieksza rowniez szybko$¢
3. | dziafania napedu

4. | Do obrotu robota wokét wiasnej osi uzyty jest tylko jeden silnik

Petla if() obstuguje czujniki

Efekty ksztalcenia sprawdzane przyktadowym zadaniem praktycznym wraz z kryteriami weryfikaciji:

K1. Montaz, uruchamianie i obstuga uktadéw mechanicznych i elektronicznych robotow

K1.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
4)stosuje zasady bezpieczenistwa i higieny pracy, ochrony 1)rozpoznaje zagrozenia dla Srodowiska zwigzane z pracq

przeciwpozarowej, ochrony antystatycznej i ochrony srodowiska |w zawodzie

5)organizuje stanowisko pracy podczas wykonywania zadan 1)dobiera wyposazenie stanowiska pracy pod wzgledem
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zawodowych zgodnie z wymaganiami ergonomii, przepisami
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony przeciwpozarowej,
ochrony antystatycznej

i ochrony $rodowiska

ergonomii

6)stosuje $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowej podczas
wykonywania zadan zawodowych

3)wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej na
stanowisku pracy

4)wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej podczas
podigczania urzadzen do sieci elektryczne;

K1.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

5)dobiera narzedzia i materiaty do montazu prostych modeli
robotow

1)dobiera narzedzia do montazu mechanicznego robotow
3)dobiera narzedzia do montazu elektrycznego robotéw

6)montuje urzadzenia zgodnie z dokumentacijg techniczng,

3)montuje elementy napedu, uktadu kinematycznego,
uktadu sterowania

7)postuguje sie dokumentacijg techniczna, katalogami i
instrukcjami obstugi

2)okre$la na podstawie dokumentaciji technicznej

wiasciwy sposob uzytkowania robotéw

3)postuguije sie katalogami dotyczacymi urzadzen i robotow
4)postuguje sie instrukcjami obstugi urzadzen i robotéw
5)okre$la sposéb montazu, uruchomienia i konserwacii
robotow, postugujac sie dokumentacjg techniczng

8)stosuje programy komputerowe wspomagajace wykonywanie
zadan zawodowych

2)wykonuje zadania zawodowe korzystajac z programoéw
komputerowych

9)interpretuje i modyfikuje programy napisane w tekstowych i
graficznych jezykach programowania dla robotéw edukacyjnych

3)modyfikuje program do sterowania robota mobilnego lub
kroczacego

4)kontroluje poprawnos¢ wprowadzonych zmian w
programach dla robotéw edukacyjnych

10)postuguije sie oprogramowaniem do programowania robotow
edukacyjnych

1)postuguije sie oprogramowaniem do programowania
robotdéw edukacyjnych w graficznych lub tekstowych
jezykach programowania

K1.3. Montaz elementéw i konstrukcji mechanicznych robotow

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4)rozrdznia czesci maszyn i urzadzen

1)rozpoznaje czesci i mechanizmy maszyn i urzadzen
6)wyjasnia budowe przektadni zebatych

8)wyjasnia budowe i zasade dziatania mechanizméw ruchu
maszyn i urzadzen

Inne zadania praktyczne z zakresu kwalifikacji ETR.01 Montaz, uruchamianie i obstuga ukfadéw mechanicznych

i elektronicznych robotéw moga dotyczy¢, np.:

— wykonywania pomiaréw mechanicznych i elektrycznych w systemach robotyki,

— programowania systemow robotyki,

— montazu elementdw, podzespotow i zespotdw w systemach robotyki.
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Kwalifikacja K2. Eksploatacja i programowanie robotéw przemystowych
3.3 Przyktady zadan do czesci pisemnej egzaminu

3.3.1 K2.1 Bezpieczenstwo i higiena pracy

Jednostka efektow ksztatcenia
K2.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2. 1.
stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy, rozpoznaje zagrozenia dla $rodowiska zwigzane z pracq w
ochrony przeciwpozarowej i ochrony Srodowiska zawodzie

Przyktadowe zadanie 1.
Podtaczenie urzadzenia z metalowg obudowa, pracujacego w pierwszej klasie ochronnosci, do gniazda
elektrycznego bez bolca uziemiajacego moze spowodowac

A. zwarcie pomiedzy przewodami zasilajgcymi.

B. pojawienie si¢ napiecia na obudowie.

C. podwyzszenie poziomu hatasu.

D. samozapton urzadzenia.

Odpowiedz prawidtowa: B

Jednostka efektow ksztatcenia
K2.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
5. 8.
udziela pierwszej pomocy w stanach nagtego wykonuje resuscytacje kragzeniowo-oddechowa na
zagrozenia zdrowotnego fantomie zgodnie z wytycznymi Polskiej Rady Resuscytacji
i Europejskiej Rady Resuscytacii

Przykladowe zadanie 2.
W jakiej sekwencji nalezy wykonywac resuscytacje kragzeniowo-oddechowg (RKO) u osoby dorostej?

A. 15 uciénie¢ : 2 oddechy.
B. 30 ucinie¢ : 2 oddechy.
C. 15 oddechéw : 2 uciéniecia.
D. 30 oddechéw : 2 ucisniecia.

Odpowiedz prawidtowa: B
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3.3.2 K2.2. Uruchamianie i obstuga uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.2. Uruchamianie i obstuga uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. 2.
charakteryzuje budowe elementdw, podzespotow i rozrdznia elementy, podzespoty i zespoty
zespotow pneumatycznych i elektropneumatycznych | elektropneumatyczne

Przyktadowe zadanie 3.
Ktory element binarnego przetwornika p/e, przedstawionego na ilustracji, zaznaczono czerwong strzatkq?

A. Dysze.

B. Sprezyne.
C. Membrang.
D. Kontaktron.

Odpowiedz prawidtowa: C

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.2. Uruchamianie i obstuga uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7. 3.
wykonuje montaz i demontaz elementéw, planuje czynnosci zwigzane z montazem i demontazem
podzespotdw i zespotow pneumatycznych i elementow, podzespotdw i zespotow pneumatycznych i
elektropneumatycznych elektropneumatycznych

Przykiadowe zadanie 4.
Elementy skladowe w uktadzie pneumatycznym zasilajacym silnik pneumatyczny nalezy montowaé w kolejno$ci:
A. reduktor ciénienia, filtr powietrza, uktad smarowania, zawor sterujacy.
B. zawdr sterujgcy, uktad smarowania, reduktor cisnienia, filtr powietrza.
C. filtr powietrza, reduktor ci$nienia, uktad smarowania, zawor sterujacy.
D. uktad smarowania, filtr powietrza, zawor sterujacy, reduktor cisnienia.

Odpowiedz prawidtowa: C
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Jednostka efektow ksztafcenia
K2.2. Uruchamianie i obstuga uktadéw pneumatycznych i elektropneumatycznych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
8. 2.
kontroluje poprawnos¢ wykonania montazu ocenia poprawnos$¢ wykonania montazu elementéw,
elementéw, podzespotow i zespotdw pneumatycznych | podzespotow i zespotdw pneumatycznych i
i elektropneumatycznych elektropneumatycznych

Przyktadowe zadanie 5.
Po podtaczeniu uktadu zgodnie ze schematem oraz zataczeniu zasilania elektrycznego i pneumatycznego, ttok
sitownika samoczynnie wysunat sie. Przyczyna tego jest

+24V 1 2 3
s2 s

=1

START [--2 K1 K1

Jeet

niewtasciwe zastosowanie styku normalnie zamknietego czujnika S2.
niewtasciwe zastosowanie styku normalnie otwartego czujnika S1.
odwrotne podtaczenie przewodéw pneumatycznych do sitownika.
zbyt duze ci$nienie zasilajace.

oo w>

Odpowiedz prawidtowa: C

3.3.3 K2.3. Obstuga robotéw przemystowych i urzadzen wspétpracujacych

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.3. Obstuga robotéw przemystowych i urzadzen wspétpracujacych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2. 5.
okre$la metody obstugi robotéw i urzadzen przestrzega zasad obstugi robotéw i urzadzen
wspotpracujacych wspotpracujacych

Przyktadowe zadanie 6.
Bezposrednio przed przestaniem programu sterowniczego z komputera do pamieci sterownika PLC nalezy
A. ustawi¢ sterownik w trybie STOP.
B. ustawi¢ sterownik w trybie RUN.
C. odtaczy¢ przewod komunikacyjny.
D. odtaczy¢ przewod zasilajacy.

Odpowiedz prawidtowa: A
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Jednostka efektow ksztafcenia
K2.3. Obstuga robotéw przemystowych i urzadzen wspétpracujacych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
4, 3.
uruchamia sieci komunikacyjne taczace roboty i uzytkuje, w tym konfiguruje, sieci komunikacyjne taczace
urzadzenia wspotpracujace roboty i urzadzenia wspétpracujace

Przyktadowe zadanie 7:
Na podstawie zataczonego zrzutu ekranu okre$l jakie typy zmiennych wybrano do udostepnienia podczas
konfiguracji potaczenia oprogramowania Wonderware i Codesys.
B2 Symbol configuration X E‘ ProgramSterujacy (@ Device
[M] View ~ | [#¥ Build |2 Settings ~

Changed symbol configuration will be transferred with the next download or online change

Symbols Access Rights Maximal  Attribute Type I
+-[] [§] constants

&[] E] IoConfig_Globals
= E] ProgramSterujacy
# Cisnienie

# MCis

# MPoz
# MTemp
#

?

<

EEEEEEEOOOE
A J
&

REAL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
REAL
REAL
BOOL
BOOL
BOOL

PompalPraca
Pompa2Praca
PoziomZbiornika
# Temperatura

% Zasilanie

# ZaworlOtwarcie
% Zawor20twarcie

FILILSSL
FELILLIEELS

Znakowe i logiczne.

Logiczne i rzeczywiste.
Rzeczywiste i znakowe.
Catkowite i rzeczywiste.

oo w>

Odpowiedz prawidtowa: B
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Jednostka efektow ksztatcenia

K2.3. Obstuga robotéw przemystowych i urzadzen wspétpracujacych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7. 3.
stosuje zasady dotyczace lokalizowania awarii postuguije sie instrukcjg serwisowg podczas lokalizaciji
robotdw i urzadzen wspdtpracujacych uszkodzenia robotdw i rzadzen wspétpracujacych

Przyktadowe zadanie 8.

Z fragmentu instrukcji serwisowej klimatyzatora pracujacego w celce robota przemystowego wynika, ze jezeli na
jego wyswietlaczu wyswietla sie kod btedu F7, to prawdopodobng przyczyna jego nieprawidtowej pracy jest

KODY BLEDOW

oo w>

Odpowiedz prawidtowa:

Nr Kod bledu Problem
1. E1 Usterka czujnika temperatury pomieszczenia
2. E2 Usterka czujnika temperatury wymiennika zewn.
3. E3 Usterka czujnika temperatury wymiennika wewn.
4, E4 Usterka silnika jednostki wewnetrznaj lub problem
z sygnatem zwrotnym
5. ES Brak komunikacji miedzy jednostkami wewn. i zewn.
6. Fo |Usterka silnika pradu statego wentylatora jednostki zewn.
7. F1 Uszkodzenie modutu IPM
8. F2 Uszkodzenie modutu PFC
9. F3 Problem ze sprezarka
10. F4 Bfad czujnika temperatury przegrzania
11. Fs Zabezpieczenie temperatury glowicy sprezarki
12. F6 Blad czujnika temperatury otoczenie jednostki zewn.
13. F7 Zabezpieczenie przed zbyt wysokim lub za niskim na-
pieciem zasilania
14. Fa Btad komunikcji moduldw jednostki zewnetrzng]
15. Fa Blad pamieci PPROM jednostki zewnetrznej
16. FA Biad czujnika temperatury ssania
(uszkodzenie zaworu 4 drogowego) )

zbyt niskie napiecie sieci.

uszkodzenie silnika wentylatora.

uszkodzenie jednego z czujnikow temperatury.

zbyt duza predko$¢ wirowania silnika napedzajacego wentylator.
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3.3.4 K2.4. Programowanie robotéw przemystowych

Jednostka efektow ksztafcenia

K2.4. Programowanie robotéw przemystowych
Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:

2.
interpretuje instrukcje w graficznych i tekstowych

jezykach programowania stosowanych w robotyce

1.
rozroznia graficzne i tekstowe jezyki programowania

stosowane dla urzadzen programowalnych

Przyktadowe zadanie 9.

LD 11
OR Q1
OR M2
STQ2
A L
B. LD

C. FBD
D. SCF

Odpowiedz prawidtowa: A

W ktérym jezyku napisany jest przedstawiony program do sterownika PLC?

Jednostka efektow ksztatcenia

K2.4. Programowanie robotéw przemystowych
Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:

4,
postuguje sie oprogramowaniem do programowania

robotow przemystowych i urzadzen programowalnych

3.
postuguije sie panelem sterujgcym do programowania

robotow przemystowych

Przyktadowe zadanie 10.
Jaki element przedstawiono na ilustracji?

A. Regulator PID.

B. Reczny programator.

C. Miernik mocy wyj$ciowe;.

D. Sterownik PLC z wy$wietlaczem.

Odpowiedz prawidiowa: B
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Jednostka efektow ksztafcenia
K2.4. Programowanie robotow przemystowych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:
5. 3.
testuje dziatanie programéw dla robotow testuje dziatanie programéw do programowania robotéw
przemystowych i urzadzen programowalnych przemystowych

Przyktadowe zadanie 11.
Na ilustracji zamieszczono fragment programu zapisanego w pamieci sterownika PLC wspdtpracujacego z robotem

przemystowym. Na wyjsciu Q3 wystapi stan wysoki, jezeli na wejsciach pojawia sie stany
11 12 14 Q3
I_{ ‘ 13 ‘

A 11
B. I
C. I
D. I

o i i
EREW

TRETRTRT
NN
I
= )
W W w
ISR
O 2O

Odpowiedz prawidtowa: C

3.3.5 K2.5. Robotyzacja procesow produkcyjnych

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.5. Robotyzacja proceséw produkcyjnych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:
1. 6.
charakteryzuje spawanie zrobotyzowane analizuje elementy bezpieczefistwa w zrobotyzowanym
stanowisku spawalniczym

Przykiadowe zadanie 12.
Ktére z wymienionych elementdw nalezg do urzadzen zabezpieczajacych zrobotyzowane stanowisko
spawalnicze?

A. Zigcza antykolizyjne i stacje czyszczace.

B. Skanery laserowe i stacje czyszczace.

C. Ztacza antykolizyjne i czujniki ruchu.

D. Skanery laserowe i czujniki ruchu.

Odpowiedz prawidtowa: D
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Jednostka efektow ksztafcenia
K2.5. Robotyzacja proceséw produkcyjnych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3. 5.
charakteryzuje paletyzacje zrobotyzowang charakteryzuje konfiguracje stacji zrobotyzowane;j
paletyzacji produktow

Przyktadowe zadanie 13.
Na ilustracji przedstawiono zrobotyzowane stanowisko

A. paletyzacii.
B. transportu.
C. zgrzewania.
D. dozowania.

Odpowiedz prawidtowa: A

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.5. Robotyzacja proceséw produkcyjnych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7. 2.
stosuje zasady bezpieczenstwa pracy z robotem analizuje ryzyko pracy aplikacji zrobotyzowanych

Przykiadowe zadanie 14.
Ktdra z wymienionych czynnosci nalezy wykona¢ w celu zapewnienia bezpieczenstwa programiscie podczas
programowania robota?

A. Zmostkowac czujniki bezpieczenstwa i zatrzymac wykonywanie ruchow roboczych.

B. Stosowaé matg predko$¢ ruchéw roboczych i zmostkowaé czujniki bezpieczenstwa.

C. Stosowa¢ matg predko$¢ ruchow roboczych i obserwowaé caty manipulator.

D. Obserwowac caty manipulator i zmostkowac¢ czujniki bezpieczeristwa.

Odpowiedz prawidtowa: C
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3.3.6 K2.6 Jezyk obcy zawodowy

Jednostka efektow ksztatcenia
K2.6. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. 1.
postuguje sie podstawowym zasobem Srodkow rozpoznaje i stosuje $rodki jezykowe umozliwiajace
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym realizacje zadan zawodowych w zakresie czynno$ci

umozliwiajacym realizacje czynno$ci zawodowych w | wykonywanych na stanowisku pracy, w tym zwigzanych z
zakresie tematdw zwigzanych ze stanowiskiem pracy i| zapewnieniem bezpieczenstwa i higieny pracy

jego wyposazeniem oraz z dokumentacjq zwigzang z
zawodem

Przyktadowe zadanie 15.
What is an algorithm?
A. Arule or set of rules that provide steps to take to solve a problem.
B. The process of classifying objects by appearance.
C. A machine capable of independent action.
D. A set of rules to make a robot move.

Odpowiedz prawidtowa: A

Jednostka efektow ksztatcenia
K2.6. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:
1. 2.
postuguje sie podstawowym zasobem Srodkéw rozpoznaje i stosuje $rodki jezykowe umozliwiajace
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym realizacje procesow i procedur zwigzanych z realizacjg,

umozliwiajacym realizacje czynnosci zawodowych w | zadan zawodowych
zakresie tematdw zwigzanych ze stanowiskiem pracy i
jego wyposazeniem oraz z dokumentacjg zwigzang z
zawodem

Przykltadowe zadanie 16.
Which of the following languages does not apply to PLC programming?
A LD
B. HTML
C. FBD
D. ST

Odpowiedz prawidtowa: B
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3.3.7 K2.7 Kompetencje personalne i spoteczne

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.7. Kompetencje personalne i spoteczne

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. 5.
Przestrzega zasad kultury osobiste] i etyki zawodowej | wskazuje przyktady zachowan etycznych w zawodzie

Przyktadowe zadanie 17.
Przyktadem zachowania etycznego podczas wykonywania zadar zawodowych moze by¢
A. podjecie sie opracowania duzego zlecenia z dumpingowg cena.
B. bezstronno$¢ w wykonywaniu powierzonych prac.
C. przyjmowanie prezentéw od zleceniodawcow.
D. wykonywane zbyt wielu zlecen.

Odpowiedz prawidiowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.7. Kompetencje personalne i spoteczne

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

7. 1.

stosuje zasady komunikacji interpersonalnej identyfikuje sygnaty werbalne i niewerbalne

Przyktadowe zadanie 18.
Ktéra z pokazanych na ilustracjach postaw powinien przyja¢ pracownik firmy prezentujac oferte sprzedazy robota?

Postawa 1.

Postawa 3. Postawa 4.

Postawe 1.
Postawe 2.
Postawe 3
Postawe 4.

oo w>

Odpowiedz prawidtowa: C
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3.3.8 K2.8. Organizacja pracy matych zespotow

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.8. Organizacja pracy matych zespotéw

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2. 2.
dobiera osoby do wykonania przydzielonych zadan | rozdziela zadania wedtug umiejetno$ci i kompetenci
cztonkdw zespotu

Przyktadowe zadanie 19.
Ktdre z wymienionych dziatan nie nalezy do podstawowych zadan kierownika zespotu?
A. Posredniczenie miedzy zespotem, a kierownictwem wyzszego szczebla.
B. Wykonywanie zadan przydzielonych podwtadnym.
C. Przekazywanie nabytych do$wiadczen.
D. Przydzielanie zadan podwiadnym.

Odpowiedz prawidtowa: B

Jednostka efektow ksztafcenia
K2.8. Organizacja pracy matych zespotow

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3. 5.
kieruje wykonaniem przydzielonych zadan monitoruje proces wykonywania zadan

Przyktadowe zadanie 20.
Ktéra z wymienionych czynno$ci stanowi zaktdcenie pracy zespotu?
A. Proponowanie rozwigzan.
B. Poszukiwanie informacji.
C. Rozwijanie pomystow.
D. Niestuchanie innych.

Odpowiedz prawidtowa: D
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3.4 Przykitad zadania do czesci praktycznej egzaminu
Czes¢ praktyczna egzaminu z kwalifikacji K2 jest przeprowadzana wedtug modelu W i trwa 150 minut.

Przykladowe zadanie praktyczne

Na stanowisku znajduije sie przemystowy robot 6 osiowy, wyposazony w chwytak pneumatyczny, cztery jednakowe detale oraz dwie
plansze oznaczone literami A i B z zaznaczonymi polami na detale, umieszczone na jednolitym ptaskim podtozu, jak na rysunku 1.
Stanowisko zostato zainstalowane w sposob umozliwiajacy korzystanie z robota przemystowego, spetiajac wymogi bezpieczenstwa
i higieny pracy. Chwytak pneumatyczny posiada zakres rozwartosci szczek wystarczajacy do poboru detalu.

Robot pobiera detale z planszy A i odktada na odpowiednie miejsce na planszy B. Po wykonaniu tego zadania detale powinny sie
znajdowac na planszy B jak na rysunku 2.

Postugujac sie dokumentacjg techniczna, znajdujaca sie na stanowisku, przygotuj robota przemystowego do pracy. W tym celu:

Podtacz zasilanie z sieci elektrycznej i pneumatycznej.

Uruchom urzadzenie sterujace robotem, sprawdz poprawno$¢ komunikacji robota z urzadzeniem sterujgcym.

Upewnij sie czy ukiad bezpieczenstwa robota pozwala na zmiane potozenia ramienia.

Sprawdz postugujac sie interfejsem uzytkownika czy wszystkie napedy robota sg sprawne i gotowe do pracy wykonujac
ruch testowy.

Utworz nowy program pozwalajgcy na wprowadzanie kolejnych punktow trajektorii ruchu robota.

Dokonaj pomiaru narzedzia — chwytaka dowolng metoda, wyniki zapisz w Tabeli 1. Wyniki pomiaru narzedzia.

ook w

S N

Stworz program sterujacy prace robota przemystowego, ktéry powinien dziata¢ w nastepujacy sposob:

Robot zaczyna ruch od pozycji poczatkowej (HOME).

Robot siega po pierwszy detal.

Robot pobiera detal za pomocg chwytaka.

Robot przenosi detal z planszy A do planszy B, na odpowiednio ponumerowane pole.

Kolejnos¢ przenoszonych detali powinna by¢ zgodna z numeracjg pdl od 1 do 4 - rysunek 2.

Detal uznaje sie za poprawnie przeniesiony, je$li znajduje sie on wewnatrz oznaczonego pola.

Program powinien samoczynnie sie zakoniczy¢, po pokonaniu catego ruchu i odtozeniu wszystkich detali.

0. Program powinien zaktada¢ wykonanie procesu w trybie automatycznym z predkoscig minimum 70% predkosci
maksymainej robota.

11. Po zakonczeniu zadania robot powinien pozosta¢ w pozycji poczatkowej (HOME).

S ©P N Ok W

W programie co najmniej raz skorzystaj z kazdego z nastepujacych typow ruchu:
— od punktu do punktu,
— winterpolacii liniowej,
— winterpolacji kotowe;.

Skorzystaj z programowych polecen otwarcia i zamkniecia szczek chwytaka. Do realizacji zadania wykorzystaj uktad odniesienia
zwigzany ze zmierzonym narzedziem — chwytakiem.
Przetestuj kolejne etapy programu z ustawieniem do 10% maksymalnej predko$ci pracy robota przemystowego.

Po wykonaniu testow zgtos poprzez podniesienie reki gotowos¢ do oceny catego programu.

(Tylko w przypadku bezkolizyjnego dziatania catego programu moZzliwe jest dopuszczenie uruchomienia programu w trybie
automatycznym).

Po uzyskaniu zgody egzaminatora, zachowujac warunki bezpieczenstwa, przygotuj robota przemystowego do pracy w trybie

automatycznym. Uruchom aplikacje w trybie automatycznym zachowujgc minimum 70% predko$ci maksymaine;.
Dokonaj oceny pracy robota przemystowego, wypetnij Tabele 2. Whioski dotyczace dziatania robota przemystowego.
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Rysunek 1. Stanowisko pracy robota przemystowego

Rysunek 2. Efekt koficowy pracy robota przemystowego
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Czas przeznaczony na realizacje zadania: 150 minut.

Ocenie bedzie podlegac 5 rezultatow:
—  dziatanie robota przemystowego w trybie testowym,
— program sterujacy pracg robota przemystowego,
— dziatanie robota przemystowego w trybie automatycznym,
— wyniki pomiaru narzedzia — tabela 1,
—  wnioski dotyczace dziatania robota przemystowego — tabela 2.
oraz
przebieg dziatan zwigzanych z programowaniem i uruchomieniem robota przemystowego.

Tabela 1. Wyniki pomiaru narzedzia - chwytaka

Lp. Srodek cigzko$ci masy [mm] Orientacja [°] Momen:kt;izmvgf dnosci
A JX
B JY
C Jz

Tabela 2. Wnioski dotyczace dziatania robota przemystowego

Okres| czy stwierdzenie jest
prawdziwe wpisujac X
Lp. [Stwierdzenie dotyczace wiasciwosci i dziatania robota przemystowego w odpowiedniej kolumnie

TAK NIE

1. | Robot posiada 7 stopni swobody

2. | Robot wykrywa kolizje przed jej wystapieniem

Przeniesienie detalu z jednej do drugiej planszy jest realizowane ruchem
3. liniowym

4. | Podniesienie detalu jest realizowane poprzez ruch typu Point to Point

6. W przypadku wystapienia kolizji robot przerywa prace

Efekty ksztalcenia sprawdzane przykladowym zadaniem praktycznym wraz z kryteriami weryfikacji:

K2. Eksploatacja i programowanie robotéw przemystowych
K.2.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy
Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2)stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy, | 1)rozpoznaje zagrozenia dla Srodowiska zwigzane z
ochrony przeciwpozarowej i ochrony Srodowiska pracg w zawodzie
3)organizuje  stanowisko pracy zgodnie z | 2)dobiera wyposazenie stanowiska pracy w zakresie
wymaganiami ergonomii, przepisami | wymagan  dotyczacych  ergonomii,  przepiséw
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony | bezpieczeistwa i  higieny  pracy,  ochrony
przeciwpozarowej i ochrony srodowiska przeciwpozarowej i ochrony Srodowiska
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4)stosuje Srodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;
podczas wykonywania zadan zawodowych

3)wykorzystuje $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;
na stanowisku pracy

K2.3. Obstuga robotéw przemystowych i urzadzen wspétpracujacych

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1)stosuje zasady dotyczace prac eksploatacyjnych
robotdw i urzadzen wspdtpracujacych

3)dobiera metody eksploatacji robotéw i urzadzen
wspotpracujacych

4)okre$la prace eksploatacyjne przy
urzadzeniach wspétpracujacych
6)wykonuje prace eksploatacyjne robotow i urzadzen
wspotpracujacych

robotach i

2)okre$la metody obstugi robotéw i urzadzen
wspdipracujacych

4)dobiera metody obstugi robotow i urzadzen
wspotpracujacych
S)przestrzega zasad obstugi robotow i urzadzen
wspotpracujacych

6)obstuguije roboty i urzadzenia wspétpracujace

S)nastawia parametry pracy robotéw i urzadzen
wspotpracujacych

1)nastawia parametry pracy robotow i urzadzen
wspotpracujacych
2)nastawia parametry pracy robotéw i urzadzen

wspdipracujacych przez sie¢ komunikacyjng
3)nastawia parametry kalibracyjne robotdw i urzadzen
wspdipracujacych

6)ocenia stan techniczny robotow i urzadzen
wspdipracujacych

3)przygotowuje stanowisko pracy do przeprowadzania
pomiarbw  parametréw  robotdbw i  urzadzen
wspotpracujacych

4)przeprowadza ogledziny i pomiary urzadzenia zgodnie
z instrukcjg

5)ocenia wyniki ogledzin i pomiaréw parametréw robotow
i urzadzen wspdtpracujacych

K2.4. Programowanie robotow przemystowych

programowania robotow przemystowych i urzadzen
programowalnych

Efekty ksztatcenia Kryteria weryfikacji
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
4)postuguje sie oprogramowaniem do | 2)postuguje sie oprogramowaniem do programowania

robotow przemystowych
3)postuguje sie panelem sterujgcym do programowania
robotéw przemystowych

S)testuje dziatanie programéw dla robotéw
przemystowych i urzadzen programowalnych

1)uruchamia programy do programowania robotéw
przemystowych

3)testuje dziatanie programéw do programowania
robotow przemystowych

Inne zadania praktyczne z zakresu kwalifikacji ETR.02 Eksploatacja i programowanie robotéw przemystowych moga

dotyczy¢, np.:

— montazu i demontazu elementéw, podzespotow i zespotow pneumatycznych i elektropneumatycznych,
— oceny stanu technicznego robotéw i urzadzen wspdipracujacych,
— lokalizowania awarii robotow i urzadzen wspdtpracujacych,
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