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

Czes¢ praktyczna egzaminu polega na wykonaniu przez zdajgacego na stanowisku egzaminacyjnym zadania praktycznego, ktérego
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 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
ELM.X1: Montaz i uruchamianie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotow.

ELM.X2: Uzytkowanie i programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Symbol kwalifikaiji Nazwa kwalifikacji

ELM.X1 Montaz i uruchamianie uktadow i systemow automatyki przemystowe;j,
' manipulatoréw i robotéw.

Uzytkowanie i programowanie uktadow i systeméw automatyki

ELM.X2 , . - .
przemystowej, manipulatoréw i robotoéw

2.2 Zadania zawodowe

Absolwent szkoty prowadzacej ksztatcenie w zawodzie technik automatyki i robotyki powinien by¢ przygotowany
do wykonywania zadan zawodowych
o w zakresie kwalifikacji ELM.X1. Montaz i uruchamianie uktadéw i systeméw automatyki przemystowe;j,
manipulatoréw i robotdw:
1) montowania uktadéw i systemdw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw,
2) uruchamiania uktadow i systemdw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

o W =zakresie kwalifikacji ELM.X2. Uzytkowanie i programowanie uktadow i systeméw automatyki
przemystowej, manipulatoréw i robotow:
1) uzytkowania uktadéw i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow,
2) programowania uktadéw i systemdw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw,
3) diagnozowania, naprawy i kalibracji uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i
robotow,
4) obstugi przemystowych systemow wizyjnych.

2.3 Mozliwosci ksztatcenia w zawodzie

Od roku szkolnego 2019/2020 ksztatcenie w zawodzie technik automatyki | robotyki jest realizowane w:
technikum 5-letnim, szkole policealnej o okresie nauczania 2 lat w formie zaocznej i stacjonarne;.



3. Wymagania egzaminacyjne z przyktadami zadan

Wymagania egzaminacyjne to sprawdzane na egzaminie zawodowym efekty ksztaicenia 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
ELM.X1 Montaz i uruchamianie uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

3.1 Przykiady zadan do czesSci pisemnej egzaminu dla wybranych efektow ksztalcenia i kryteriow weryfikacji

3.1.1 ELM.X1.1 Przestrzeganie przepisow bezpieczenistwa i higieny pracy w automatyce i robotyce

ELM.X1.1 Przestrzeganie przepiséw bezpieczenistwa i higieny pracy w automatyce i robotyce.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) Stosuje pojecia zwigzane z bezpieczehstwem i higieng 2) Rozpoznaje znaki nakazu, zakazu, ostrzegawcze,
pracy, ochrong przeciwpozarowa, ochrong srodowiska ewakuacyjne i ochrony przeciwpozarowej;

i ergonomiag;

Przyktadowe zadanie 1
Znak zakazujacy zdejmowania oston podczas pracy urzadzenia przedstawiono na rysunku oznaczonym literg

A B. C. D.

Odpowiedz prawidiowa: B

3.1.2 ELM.X1.2 Podstawy systemu zarzadzania produkcja w przedsiebiorstwie branzy automatyki i robotyki

ELM.X1.2 Podstawy systemu zarzadzania produkcja w przedsiebiorstwie branzy automatyki i robotyki.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2) stosuje zasady 5S; 1) wymienia 5 krokéw 58;

Przyktadowe zadanie 2

Narzedzie 5S stosowane w zarzadzaniu produkcjg obejmuije:
A. sortowanie, sprzatanie, samokrytyka, standaryzacja, systematyka;
B. sortowanie, systematyka, sprzatanie, standaryzacja, samodoskonalenie;
C. sprzedawanie, sprzatanie, samodoskonalenie, samokrytyka, standaryzacja;
D. systematyka, samodyscyplina, samodoskonalenie, sprzatanie, standaryzacja

Odpowiedz prawidtowa: B




3.1.3 ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1) postuguije sie pojeciami z dziedziny elektrotechniki i 3) rozpoznaje elementy obwoddw elektrycznych i
elektroniki; elektronicznych na podstawie symbolu, opisu lub
wygladu;

Przyktadowe zadanie 3

Symbol diody Zenera przedstawiono na rysnku oznaczonym literg

>+ = D DE

A B. C. D.

Odpowiedz prawidtowa: C

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
3) charakteryzuje zjawiska zwigzane z pradem 14) okresla znaczenie techniczne i ekonomiczne poprawy
przemiennym.; wspdtczynnika mocy;

Przyktadowe zadanie 4
Poprawa wspdtczynnika mocy ma na celu
A. zwigkszenie natezenia pradu.
B. zwiekszenie zapotrzebowania na moc bierna,
C. zmniejszenie strat mocy w liniach przesytowych.
D. wyeliminowanie zjawiska rezonansu w uktadach pradu przemiennego.

Odpowiedz prawidtowa: C




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9) postuguje sie schematami ideowymi i montazowymi 1) rozpoznaje symbole graficzne elementéw na
uktadow elektrycznych i elektronicznych; schematach ideowych uktaddw elektrycznych
i elektronicznych;

Przyktadowe zadanie 5
Na schemacie ideowym przekaznik z op6znionym zatgczeniem oznaczony jest symbolem
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ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

27) obstuguije sterowniki PLC 16) rozpoznaje, w ktérym jezyku programowania
sterownikdw PLC zostat utworzony program sterowniczy;

Przyktadowe zadanie 6
Przedstawiony fragment programu sterowniczego napisany zostat w jezyku programowania

AL LD 1
B.LD AND 12
C.ST S Q1
D.FBD

Odpowiedz prawidtowa: A




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

15) rozrdznia metody kontroli jako$ci wykonanych prac; 2) klasyfikuje pasowania i dobiera pasowania;

Przyktadowe zadanie 7
Ktére z ponizszych pasowan jest pasowaniem wedtug zasady statego watka
A.K7/h6
B. G7/h6
C. P7/h6
D. H7/h6

Odpowiedz prawidtowa: D

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

22) postuguije sie podstawowymi pojeciami z dziedziny 16) analizuje uktady pneumohydrauliczne
hydrauliki i elektrohydrauliki;

Przyktadowe zadanie 8
Warto$c¢ sity F2na podstawie zjawiska przekazywania sity przedstawionego na rysunku, jezeli F1=50 N, A1=10 cm2, A2=

102 m? wynosi 1&1.71

A. 100N 117 )

B. 250 N | = F,

C. 350N Ay )

D. 500N B,

\\\ 2
™

AE

Odpowiedz prawidtowa: D




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

19) klasyfikuje uktady automatycznej regulacii,
charakteryzuje wtasno$ci dynamiczne elementow
automatyki i regulatoréw, opisuje ukfady automatyki za
pomoca schematdw strukturalnych, bada stabilno$¢
liniowych ukfadéw automatyki.

6) rysuje charakterystyki liniowych elementéw i uktadéw
automatyki w odpowiedzi na wymuszenie jednostkowe i
impulsowe;

Przyktadowe zadanie 9

Charakterystyke dynamiczna regulatora PD przedstawia rysunek oznaczony literg

Fo

.

Odpowiedz prawidtowa: B

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

11) postuguje sie rysunkami technicznymi, dokumentacjg,
techniczng katalogami i instrukcjami obstugi uktadow
automatyki;

16) zidentyfikowa¢ rodzaj silnika i jego parametry na
podstawie karty katalogowej silnika;

Przyktadowe zadanie 10

Silnik indukcyjny zasilany z sieci tréjfazowej o czestotliwosci 50 Hz, potaczony w tréjkat i majacy 2 pary biegundw oraz

pracujacy przy poslizgu 9% obraca si¢ z predkoscig obrotowg,
A. 1345 obr/min
B. 1355 obr/min
C. 1365 obr/min
D. 1375 obr/min

Odpowiedz prawidtowa: C

10




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

24) postuguije sie podstawowymi pojeciami z dziedziny
energoelektroniki i napedu energoelektronicznego.

15) identyfikuje elementy urzadzen energoelektronicznych
na podstawie ich schematu ideowego (np. prostownikéw
sterowanych i niesterowanych, falownikéw napiecia i
pradu, sterownikdw pradu przemiennego,
przeksztattnikow DC/DC);

Przyktadowe zadanie 11
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Na rysunku elementy T1, T2, T3, T4, T5, T6 tworzg uktad
A. prostownika sterowanego.
B. przemiennika czestotliwosci.
C. prostownika pétsterowanego.
D. przetwornika analogowo-cyfrowego.

Odpowiedz prawidtowa: A

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

21) postuguije sie podstawowymi pojeciami z dziedziny
pneumatyki i elektropneumatyki.

6) klasyfikuje zawory pneumatyczne ze wzgledu na rézne
kryteria (np. rodzaj sterowania, pemione funkcje);

Przyktadowe zadanie 12

Zakwalifikuj przedstawiony na rysunku zawor do wiasciwej podrgupy.

A. Zawrory pieciodrogowe dwupotozeniowe sterowane recznie, bistabilne. 4 2
B. Zawrory pieciodrogowe dwupotozeniowesterowane pneumatycznie, bistabilne. - .S
C. Zawrory pieciodrogowe dwupotozeniowe sterowane pneumatycznie, bistabilne. Y 'Y,
D. Zawrory pieciodrogowe, trojpotozeniowe sterowane pneumatycznie. 1

Odpowiedz prawidtowa: C

11




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
22) postuguije sie podstawowymi pojeciami z dziedziny 1) rozréznia podstawowe pojecia z zakresu hydrauliki
hydrauliki i elektrohydrauliki. (sterowanie i naped hydrauliczny, uktady hydrostatyczne,

prawo Pascala, przekazywanie sity i ci$nienia, rownanie
ciggtosci strugi, prawo zachowania energii, tarcie i straty
przeptywu, typy przeptywu cieczy hydraulicznych);

Przyktadowe zadanie 13
W celu zwigkszenia lepkosci oleju dodawane sg do niego pewne dodatki. Olej taki nosi oznaczenie
A. HF
B. HL
C.HM
D. HV

Odpowiedz prawidtowa: D

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
26) postuguije sie podstawowymi pojeciami z dziedziny 5) analizuje strukture i zasade dziatania wybranych sieci
przemystowych sieci komunikacyjnych, charakteryzuje komunikacyjnych
protokoty komunikacyjne w systemach automatyki i
robotyki

Przyktadowe zadanie 14
W standardzie komunikacji szeregowej RS 485 mozna podtaczy¢:
A. 16 nadajnikéw i 16 odbiornikdw.
B. 16 nadajnikéw i 32 odbiorniki.
C. 32 nadajniki i 32 odbiorniki.
D. 32 nadajniki i 16 odbiornikdw.

Odpowiedz prawidtowa: C

12




ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

20) postuguije sie podstawowymi pojeciami
z dziedziny robotyki, charakteryzuje budowe robotéw
przemystowych, klasyfikuje roboty
i ich chwytaki, opisuje kinematyke robotéw

1) definiuje podstawowe pojecia z zakresu robotyki (robot,
manipulator, robot przemystowy, robot kroczacy, robot
mobilny, kinematyka robotéw, konfiguracje robotéw,

chwytak);

Przyktadowe zadanie 15
W manipulatorach i robotach pare kinematyczng tworzg,
A. dwa ogniwa potaczone zlgczem.
B. kié¢ i efektor potagczone ztaczem.
C. robot przymocowany do podstawy.
D. czlon robota i narzedzie potaczone zigczem.

Odpowiedz prawidtowa: A

3.1.4 ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie uktadéw i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw

i robotow

ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladéw i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1) rozpoznaje elementy, podzespoty i zespoty
w uktadach i systemach automatyki przemystowej,
manipulatorach i robotach na podstawie wygladu,
oznaczen;

6) rozpoznaje sposoby mocowania elementéw
pneumatycznych i hydraulicznych na podstawie ich

wygladu;

Przyktadowe zadanie 16

Odpowiedz prawidtowa: D

Mocowanie wahliwe sitownika pneumatycznego przedstawiono na rysunku oznaczonym literg,

13




ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) okre$la parametry elementow i podzespotéw
stosowanych w uktadach i systemach automatyki
przemystowej, manipulatorach i robotach;.

4) charakteryzuje parametry elementéw
elektrycznych i elektronicznych na podstawie tabliczki
znamionowej lub karty katalogowej urzadzenia
automatyki przemystowej;

Przyktadowe zadanie 17

Przedstawiona nizej tabliczka znamionowa zamontowana jest na

A. silniku obcowzbudnym.
B. generatorze synchronicznym.
C. transformatorze trojfazowym.

Typ  ET3SM-150

_ PN-EN 60726:2002 + DNV
Nr/Rok 00565 120

Moc 150 KvA Grupapol.  Dy5
D. silniku indukcyjnym trojfazowym. | 3440 VD 198 A
If W80V y 317 A
Czestoliwosc €0 Hz Klasa izolaq) T45H
Slraly jaiowa 445 W Praca $1
Straty zwarcia 2824 W Chiodzenie AN

Temp otoczeria 45 °C
Uk

Odpowiedz prawidtowa: C

St. ochrony 1P23

3,30 % Masa catkowita 579 kg

ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladow i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotow.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1) rozpoznaje elementy, podzespoly i zespoty w uktadach i
systemach automatyki przemystowej, manipulatorach i
robotach na podstawie wygladu, oznaczen.

20) rozpoznaje aparaty stuzace do zabezpieczenia
Zwarciowego, przecigzeniowego, przeciwporazeniowego
przewodow i silnikéw elektrycznych na podstawie
wygladu oraz oznaczen na schematach ideowych
uktadéw automatyki;

Przyktadowe zadanie 18
Wytacznik silnikowy przedstawiono na rysunku

‘e @ @ @

Odpowiedz prawidtowa: A
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ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
6) dobiera materiaty, narzedzia 2) dobiera narzedzia i przyrzady do montazu i demontazu
i przyrzady do montazu i demontazu podzespotow i podzespotu mechanicznego;

zespotdw mechanicznych urzadzen i systeméw automatyki
przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Przyktadowe zadanie 19:
Ktdrego z narzedzi nalezy uzy¢ do montazu pierscieni segera w manipulatorze robota?

A B. C. D.

Odpowiedz prawidtowa: C

ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

10) wykonuje montaz lub demontaz mechaniczny urzadzen, | 3) rozroznia rodzaje potaczen;
uwzgledniajgc warunki ich pracy i materialy konstrukcyjne.

Przyktadowe zadanie 20
W zadaniu nalezy wykona¢ potaczenie zgodnie z dokumentacjg techniczng i rysunkiem. Jaki rodzaj potaczenia powinien
by¢ zastosowany?
A. Za pomoca tapek. ST 12
B. Poprzez zawiniecie. l
C. Za pomoca nitowania.
D. Za pomocg zawalcowania. L

Odpowiedz prawidtowa: A \
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ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
12) rozpoznaje przytacza procesowe i wykonuje 1) rozpoznaje instalacje elektryczne 230 V/400 V typu
podtaczenie urzadzen automatyki do instalacji zasilajacej N, 1T, IT;

Przyktadowe zadanie 21
Przedstawiong na rysunku instalacje wykonano w systemie

AT Y, i
B.TT vy, L2
vy L3
C.TN-C N
D. TN-S 1 FE
FE I I
st [uuqu]Eun |
Odpowiedz prawidtowa: D i i
3.1.5 ELM.X1.5. Rozruch urzadzen i systeméw automatyki przemystowej, manipulatorow i robotéw
ELM.X1.5. Rozruch urzadzen i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotow
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
9) dobiera przyrzady do wykonania pomiaréw 10) dobiera miernik temperatury przeznaczony do
sprawdzajacych w uktadach automatyki przemystowej i bezposredniej wspdtpracy z czujnikami temperatury;
robotyki.

Przyktadowe zadanie 22
W procesie automatyki istnieje koniecznosé pomiaru wielkoSci fizycznej. Jaka wielko$¢ zostanie mierzona w procesie
jezeli dobrano czujniki jak na rysunku?

A. Temperatura.

B. Natezenie dzwieku.

C. Czystos¢ powietrza.

D. Natezenie o$wietlenia.

Odpowiedz prawidtowa: A
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3.1.6 ELM.X1.6. Jezyk obcy zawodowy

ELM.X1.6. Jezyk obcy zawodowy

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1) postuguje si¢ podstawowym zasobem $rodkow
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym (ze
szczegbinym uwzglednieniem $rodkéw leksykalnych),
umozliwiajagcym realizacje czynno$ci zawodowych w
zakresie tematéw zwigzanych:

a) ze stanowiskiem pracy i jego wyposazeniem

1) rozpoznaje oraz stosuje $rodki jezykowe
umozliwiajgce realizacje czynno$ci zawodowych w
zakresie branzy elektryczno - elektronicznej:

b) narzedzi, maszyn, urzadzen i materiatow
koniecznych do realizacji czynno$ci zawodowych;

Przyktadowe zadanie 23
In which figure the SCARA industrial robot is shown

w danym zawodzie

A B. C. D.

Odpowiedz prawidtowa: B

ELM.X1.6. Jezyk obcy zawodowy

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2) postuguje sie podstawowym zasobem $rodkéw | 1) rozpoznaje oraz stosuje Srodki  jezykowe
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym (ze | umozliwiajace realizacje czynnoci zawodowych w
szczegblnym uwzglednieniem $rodkow leksykalnych), | zakresie branzy elektryczno - elektronicznej:
umozliwiajgcym realizacje czynnosci zawodowych w | c) procesow i procedur zwigzanych z realizacjq
zakresie tematéw zwigzanych: zadan zawodowych;;

b) z  gtownymi  technologiami stosowanymi

Przyktadowe zadanie 24
Komputerowe wspomaganie wytwarzania oznacza:
A. Computer Aided Design
B. Human Machine Interface
C. Computer Aided Manufacturing
D. Supervisory Control And Data Acquisition

Odpowiedz prawidtowa: C
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3.1.7 ELM.X1.7. Kompetencje personalne i spoteczne

ELM.X1.7. Kompetencje personalne i spoteczne

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
4) planuje prace zespolu;

3) planuje dziatania i zarzadza czasem;

Przyktadowe zadanie 25
Ustalanie celu jest waznym etapem w procesie zarzadzania czasem dlatego powinien by¢
A. sprecyzowany w zatozeniu, mierzalny, osiggalny, realny, okre$lony w czasie i w kosztach.
B. elastyczny, akceptowany, realny, atrakcyjny, spontaniczny.
C. ogdlny, ekonomiczny, bardzo ambitny, majacy elastyczny termin realizacji.
D. ztozony, praktyczny, bardzo tatwy do osiagniecia, wymagajacy minimum kosztéw.

Odpowiedz temperatury prawidtowa: A

3.1.8 ELM.X1.8. Organizacja pracy matych zespotow

ELM.X1.8. Organizacja pracy matych zespotow

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) komunikuje sie z wspoipracownikami 5) wdraza postawy i zachowania prowadzace do
zbudowania dobrej atmosfery i efektywnych relacji,

opartych na prawach asertywnych

Przyktadowe zadanie 26
Co nie sprzyja dobrej komunikacji i budowaniu pozytywnych relacji w zespole?
A. Precyzyjne przekazywanie komunikatéw, postugiwanie sie jezykiem, ktory jest dla kazdego zrozumiaty i dla
nikogo nie jest obrazliwy.
B. Aktywne stuchanie, koncentrowanie sie na tym co mowig cztonkowie zespotu.
C. Personalne krytykowanie bteddw na forum catego zespotu.
D. Dbanie o to, by kazdy miat niezbedny zestaw informacii.

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X1: Montaz i uruchamianie uktadéw i systeméw automatyki przemystowej, manipulatorow i robotow.
Czes¢ praktyczna egzaminu jest przeprowadzana wedtug modelu w i trwa 150 minut.

3.2 Przykiad zadania do czesSci praktycznej egzaminu

Do ztozenia stanowiska potrzebny jest adapter pomiedzy chwytakiem a kicig robota. W tym celu na kartce
papieru z tabelkg rysunkowg narysuj i zwymiaruj zgodnie z normami plytke po$rednig znajdujgca sie na
stanowisku zaktadajac, ze otwory pod kotki mocujace wykonane sg wg zasady statego otworu oraz wykonane
zostaty w siédmej klasie doktadnosci a odlegtos¢ pomiedzy kotkami jest tolerowana symetrycznie gdzie pole
tolerancji wynosi 0,03 mm. Po wykonaniu tej cze$ci zadania zgto$ to egzaminatorowi.

Zmontuj na ptycie montazowej uktad elektropneumatyczny zgodnie ze schematami przedstawionymi na
rysunkach 2 i 3, elementy uktadu rozmie$¢ zgodnie z rysunkiem 1. Potaczenia pneumatyczne wykonaj
odpowiednio docietymi odcinkami przewodu pneumatycznego. Potgczenia elektryczne wykonaj przewodami LgY
1 mm2, zakonczonymi tulejkami zaciskowymi. Przewodem z izolacjg koloru brazowego potacz elementy uktadu z
listwg L+, przewodem z izolacjg koloru niebieskiego potacz elementy uktadu z listwg L-, natomiast przewdd z
izolacjg koloru czarnego wykorzystaj do pozostatych potaczen.

Niezbedne do montazu elementy wybierz ze puli sprzetu zgromadzonego na stanowisku egzaminacyjnym.
Dokonaj ogledzin i sprawdz, czy nie majg widocznych uszkodzen. Wszystkie czynno$ci wykonuj zgodnie z
przepisami BHP.

Sprawdz poprawno$¢ montazu i dokonaj analiza dziatania elementow uktadu elektropneumatycznego wyniki
zapisz w tabeli.

Po zakonczeniu montazu i wykonaniu pomiaréw kontrolnych uporzadkuj stanowisko.

Zgto$ zakonczenie pracy przewodniczacemu ZN. Zmontowany uktad pozostaw na stanowisku egzaminacyjnym.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie bedzie podlegac 5 rezultatow:

- rysunek adaptera wykonany zgodnie z normami,
- poprawnos¢ wykonanego wymiarowania rysunku,
- ocena poprawnosci montazu elektrycznego,
- ocena poprawnosci montazu elektropneumatycznego,
- ocena poprawnos$ci dziatania zmontowanego uktadu
oraz
przebieg montazu mechanicznego o elektrycznego uktadu elektropneumatycznego.
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Rysunek 2. Schemat podtaczen pneumatycznych
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Rysunek 3. Schemat potaczen elektrycznych

3.3 Przykiad zadania do czes$ci praktycznej egzaminu z wykorzystaniem systemu VR

Zadanie egzaminacyjne

Na przygotowanej ptycie montazowej przy pomocy systemu VR zmontuj uktad pneumatyczny. Niezbedne elementy
wybierz ze sprzetu znajdujacego sie w szafkach na stanowisku egzaminacyjnym. Potaczenia pneumatyczne
wykonaj zgodnie ze schematem ideowym przedstawionym na rysunku 1 na $cianie w systemie VR, wykorzystujac
w tym celu odcinki przewoddw pneumatycznych.

Sprawdz poprawnos¢ wykonania montazu, w przypadku stwierdzenia niezgodno$ci ze schematami na rysunkach 1
wprowadz poprawki.

Ustaw parametry uktadu pneumatycznego - ci$nienie robocze 5 bary

Przetestuj prace ukfadu sterowania i wyniki zapisz w tabeli 2.

Uwaga!

Pracuj zgodnie z zasadami bezpieczenistwa i higieny pracy. Za kazdym razem zgfaszaj, przez podniesienie reki,
zamiar wigczenia zasilania. Po zakoriczeniu wykonywania zadania ukfad elektropneumatyczny pozostaw
zZatgczony.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie podlegac¢ beda 2 rezultaty:
= zmontowana czes¢ pneumatyczna

= wyniki testowania dziatania uktadu elektropneumatycznego - tabela 2.

oraz
= przebieg montazu uktadu pneumatycznego.
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A1 181 A2 [251]

Rysunek 1. Schemat potaczen pneumatycznych

Tabela 2. Analiza dziatania uktadu pneumatycznego

Okresl, czy stwierdzenie jest prawdziwe (tak) lub nieprawdziwe (nie),
wpisujgc ,X” w odpowiedni kwadracik

Przycisniecie przycisku P1 powoduje rozpoczecie wysuwania sitownika A1. 0 tak 0 nie
Regulacja zaworu dtawigco-zwrotnego 1V2 powoduje spowalnianie ruchu .
wysuwajacego sitownik A1. Dtak | D nie
Wzbudzenie czujnika indukcyjnego 1S2 powoduje rozpoczecie wysuwania .
sitownika A2. Otak | Onie
Pozycje wysunietg sitownika A2 wykrywa zawor 3/2 sterowany rolkg 2S2. 0 tak 0 nie
Sitownik A2 wysuwa sie po uptywie 2s od wsuniecia sie sitownika A1. 0 tak 0 nie
Rozpoczecie odmierzania czasu postoju sitownika A1 nastepuje po .
catkowitym wysunieciu sitownika A1. 0 tak Hnie
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ELM.X1.1. Przestrzeganie przepisow bezpieczenstwa i hi

gieny pracy w automatyce i robotyce.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
7) organizuje stanowisko pracy podczas wykonywania | 2) dobiera wyposazenie stanowiska pracy pod
zadan zawodowych zgodnie z obowigzujgcymi | wzgledem zasad  ergonomii ze  szczegdlnym

wymaganiami ergonomii, przepisami bezpieczefstwa i
higieny pracy, ochrony przeciwpozarowej i ochrony
Srodowiska.

uwzglednieniem stanowisk z komputerami i monitorami
ekranowymi;

ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

5) wykonuje pomiary wielkosci elektrycznych

5) szacuje przewidywane wyniki pomiaru i na tej
podstawie dobiera zakresy pomiarowe przyrzadéw

kontrolno-pomiarowych ~ do  pomiaru  wielko$ci
elektrycznych;
ELM.X1.3. Podstawy automatyki i robotyki
Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
5) wykonuje pomiary wielko$ci elektrycznych 5) szacuje przewidywane wyniki pomiaru i na tej

9)postuguje sie schematami ideowymi i montazowymi
uktadéw elektrycznych i elektronicznych

podstawie dobiera zakresy pomiarowe przyrzadéw
kontrolno-pomiarowych ~ do  pomiaru  wielkoSci
elektrycznych;

2) odczytuje schematy ideowe i montazowe uktadéw

elektrycznych i elektronicznych;
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ELM.X1.4. Montaz i uruchamianie ukladow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

9) dobiera narzedzia do montazu i demontazu
potaczen elektrycznych, elektronicznych, pneumatycznych i
hydraulicznych w uktadach i systemach automatyki
przemystowej, manipulatorach i robotach

10) wykonuje montaz lub demontaz mechaniczny
urzadzen, uwzgledniajagc warunki ich pracy i materiaty
konstrukcyjne

1) wykonuje potaczenia elektryczne, pneumatyczne,
hydrauliczne zamontowanych elementéw i podzespotow w
ukfadach

i systemach automatyki przemystowej, manipulatorach i
robotach na podstawie schematéw ideowych i
montazowych

1) dobiera narzedzia do przygotowania przewoddw
elektrycznych do wykonywania potaczen obwodow
pomiarowych i sterowania;

2) dobiera narzedzia do wykonywania potaczen
pneumatycznych i hydraulicznych

w uktadach automatyki przemystowej, manipulatorach i
roborach;

10)  wykonuje montaz mechaniczny elementéw,
podzespotow i zespotdw automatyki i robotyki w
kolejno$ci zgodnej z instrukcja;

1) przygotowuje  kable, przewody elektryczne,
pneumatyczne i hydrauliczne do podtaczenia;

2) przygotowuje osprzet instalacyjny do montazu;

3) przygotowuje niezbedne narzedzia do montazu;

4) wyznacza trasy kablowe na podstawie
dokumentaciji technicznej i zgodnie

z zasadami;

5) montuje osprzet instalacyjny zgodnie z zasadami
montazu;

6) uktada kable i przewody zgodnie z dokumentacja;

7) wykonuje potaczenia elektryczne, pneumatyczne,
hydrauliczne elementéw, urzadzen automatyki zgodnie
ze schematem ideowym lub montazowym;

10)  wykonuje potaczenia elektryczne instalacji uktadu
sterowania  stycznikowo - przekaznikowego na
podstawie schematu ideowego lub montazowego;

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4) uruchamia uklady i systemy
przemystowej, manipulatory i roboty zgodnie
z instrukcjq

automatyki

4) przeprowadza testy  funkcjonalne  uktadu
automatyki przemystowej;

5) podiacza  uktady i
przemystowej, manipulatory i
zasilania mediami roboczymi;

6) uruchamia  zmontowany
elektrycznego,
elektropneumatycznego,
elektrohydraulicznego zgodnie
z instrukcjg;

systemy  automatyki
roboty do uktadéw

uktad  sterowania
pneumatycznego,
hydraulicznego lub
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Kwalifikacja ELM.X2. Uzytkowanie i programowanie ukfadow i systeméw automatyki przemystowej,
manipulatoréw i robotéw.

3.4 Przyktady zadan do czesci pisemnej egzaminu dla wybranych efektow ksztatcenia i kryteriow
weryfikacji

3.4.1 ELM.X2.1. Przestrzeganie przepisow bezpieczenstwa i higieny pracy w automatyce i robotyce

ELM.X2.1. Przestrzeganie przepisow bezpieczenstwa i higieny pracy w automatyce i robotyce

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
1. stosuje pojecia zwigzane z bezpieczeristwiem i higieng 2) rozpoznaje znaki nakazu, zakazu, ostrzegawcze,
pracy, ochrong przeciwpozarows, ochrong $rodowiska i ewakuacyjne i ochrony przeciwpozarowej
ergonomia

Przyktadowe zadanie 1
Co oznacza znak przedstawiony na rysunku?

A. Zakaz pracy w rekawicach.

B. Nie zbliza¢ sie. Awaria maszyny.

C. Nieupowaznionym wstep wzbroniony.

D. Nie przystepowa¢ do pracy z brudnymi rekoma.

Odpowiedz prawidtowa: C
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3.4.2 ELM.X2.2. Przeglady i konserwacja uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatorow i robotow

przemystowych

ELM.X2.2. Przeglady i konserwacja uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

przemystowych.

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4. wykonuje pomiary parametréow geometrycznych,

1) rozroznia przyrzady pomiarowe do pomiaru wielkoSci

; . . elektrycznych elementéw
falektrycznych, pneuma'ltycznych i hy(?raullc'znych ukfa<'10w | podzespolow urzadzen automatyki przemystowe],
i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i manipulatorow i robotow:;
robotéw zgodnie z dokumentacjg techniczng oraz
obowigzujgcymi przepisami

Przyktadowe zadanie 2
Przyrzad przedtawiony na rysunku stuzy do pomiaru
= — ﬂ
—
100 200
Q 5
N i

A. mocy. V

B. pradu. Jvue -~ QL

C. napiecia.

D. rezystancji.

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X2.2. Przeglady i konserwacja uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow
przemystowych.

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

4, Wykonuje pomiary parametréw geometrycznych] 1) rozroznia przyrzqdy pomiarOWe do pomial‘u wielko$ci
. . . elektrycznych elementow

elektrycznych, pneumatycznych i hydraulicznych uktadéw . . , . .

) ) , i ) o i podzespotdw urzadzen automatyki przemystowej,

i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i manipulatorow i robotow:;

robotéw zgodnie

Z dokumentacjq techniczng oraz obowigzujgcymi przepisami

Przyktadowe zadanie 3
Do pomiaru rezystancji uzwojen cewki stycznika na napiecie 400V uzywa sie

A. omomierza

B. watomierza

C. woltomierza
D. amperomierza

Odpowiedz prawidtowa: A

3.4.3 ELM.X2.3. Diagnostyka i naprawa uktadow i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow

ELM.X2.3. Diagnostyka i naprawa uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 3) interpretuje instrukcje stosowane przy automatycznym

stosowanych w uktadach sterowania uktadow i systeméw programowaniu wybranego typu robota przemysiowego za
. . . . pomoca komputera PC z odpowiednim oprogramowaniem;
automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow

Przykladowe zadanie 4
Do czego stuzy ponizsza instrukcja OVRD 507

A. Do ustawienia przyspieszenia ruchu robota do 50m/s

B. Do ustawienia op6znienia w trakcie wykonywania programu o 50ms

C. Do ustawienia predkosci ruchu robota do 50% predkosci maksymalnej
D. Do ustawienia przesuniecia kisci robota od nastepnego punktu 0 50mm

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X2.3. Diagnostyka i naprawa uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2. interpretuje programy napisane w jezykach 1) interpretuje program sterowniczy dia wybranego typu
programowania dla uktadéw i systeméow automatyki manipulatora lub robota przemystowego;
przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 5
Jakie dziatanie wykona robot przemystowy po uruchomieniu przedstawionego fragmentu programu?

FORi=0TO5
MOV P1

MOV P2
NEXT

A. Wykona 5 razy dojazd do punktéw P1 i P2 ruchem z interpolacjq liniowa.
B. Wykona 6 razy dojazd do punktéw P1i P2 ruchem z interpolacjg kotowa.

C. Wykona dojazd do punktéw P1 i P2 ruchem z interpolacjg liniowg pod warunkiem, ze i bedzie miato jedng z
warto$ci miedzy 0 a 5

D. Wykona dojazd do punktéw P1 i P2 ruchem z interpolacjg kotowa pod warunkiem, ze i bedzie miato jedng z
wartosci miedzy 0 a 5

Odpowiedz prawidtowa: B

3.4.4 ELM.X2.4. Programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow

ELM.X2.4. Programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 3) interpretuje instrukcje stosowane przy automatycznym
stosowanych w uktadach sterowania uktadow i systeméw programowaniu wybranego typu robota przemysiowego za

. . . . pomocg komputera PC z odpowiednim oprogramowaniem;
automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotow

Przyktadowe zadanie 6

Jakiego polecenia w jezyku Melfa Basic nalezy uzy¢, aby chwytak robota zakreslit petny okrag?
A. mvr

B. mov
C. mvc
D. mvr2

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 5) rozpoznaje podstawowe elementy i instrukcje edytora

stosowanych w uktadach sterowania uktadéw i systemow LAD, DBD, STL oraz Grafcet

automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 7

Na podstawie realizacji funkcji OR elementéw wej$ciowych ocen w jakim jezyku zapisano przedstawiony na rysunku
program.

1 (W)
| | {
A.STL | | * L )
B. LAD
C.FBD
D. GRAFCET.
12

Odpowiedz prawidtowa: B
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 5) rozpoznaje podstawowe elementy i instrukcje edytora

stosowanych w uktadach sterowania uktadéw i systemow LAD, DBD, STL oraz Grafcet

automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 8
Jak nazywa sie element wskazany strzatkg na przedstawionym fragmencie algorytmu Grafcet?

A. Krok.
B. Akcja.
C. Tranzycja. 4
D. Kwalifikator. i
ok
—— 54 /
S
g

2

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 6) rozpozna programowo utworzone bramki logiczne,
stosowanych w uktadach sterowania uktadéw i systemow przerzutniki RS lub SR w edytorze LAD oraz FBD

automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 9
Jaka bramke logiczng przedstawiono na rysunku?

A.OR.
B.NOT.
C.XOR
D. NAND

BOOT .

Odpowiedz prawidtowa: D

ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania 6) rozpoznac programowo utworzone bramki logiczne,

stosowanych w uktadach sterowania uktadéw i systemow przerzutniki RS lub SR w edytorze LAD oraz FBD

automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 10
Ktdérego utworzonego programowo elementu dotyczy przedstawiona tablica prawdy?

A. Timera On delay.

B. Timera OFF delay. S R Q

C. Przerzutnika z przewaga zerowania. 0 0 Yt

D. Przerzutnika z przewaga ustawiania. 1 0 1
0 1 0
1 1

Odpowiedz prawidiowa: C
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ELM.X2.4. Programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania
stosowanych w uktadach sterowania ukfadéw i systemow
automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

7) odczytuje i zapisuje liczby w réznych formatach (w kodzie
BCD, jako integer, jako real, w formacie binarnym i
szesnastkowym).

Przyktadowe zadanie 11

lle w systemie szesnastkowym wynosi liczba binarna 100101011000101B?

A. 18ACH
B. 4AC5H
C. D3C8H
D. F3C5H

Odpowiedz prawidtowa: B

ELM.X2.4. Programowanie uktadow i systeméw automatyki

przemystowej, manipulatorow i robotow

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

1. interpretuje instrukcje w jezykach programowania
stosowanych w uktadach sterowania uktadéw i systemow
automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

7) odczytuje i zapisuje liczby w réznych formatach (w kodzie
BCD, jako integer, jako real, w formacie binarnym i
szesnastkowym).

Przyktadowe zadanie 12
lle w systemie dziesietnym wynosi ponizsza liczba binarna?
11000101B
A. 163D
B. 197D
C.217D
D. 394D

Odpowiedz prawidiowa: B
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2. interpretuje programy napisane w jezykach 1) interpretuje program  sterowniczy dla wybranego  typu
programowania dla uktadow i systemow automatyki manipulatora lub robota przemystowego;
przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 13
lle bedzie wynosita warto$¢ ,.z” po wykonianiu ponizszego programu?

x=5
y=2
z=xMODy

A1
B.2
C.7
D. 10

Odpowiedz prawidtowa: A

ELM.X2.4. Programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2. interpretuje programy napisane w jezykach 4) rozpozngje parametry programowo utworzonych licznikow
programowania dla uktadow i systemow automatyki oraz timerow w edytorze LAD oraz FBD

przemystowej, manipulatorow i robotow

Przyktadowe zadanie 14
Jaki parametr ma warto$¢ 3 w symbolu?

A. Czas trwania okresu sygnatu generatora fali prostokatnej
B. Czas zalgczenia wyjscia timera ON-delay po podaniu sygnatu
sterujacego na wejscie.

C. Czas wytaczenia wyjscia timera OFF-delay po ustaniu sygnatu
sterujgcego na wejsciu. =

D. Liczba impulséw jakie trzeba podaé na wejscie licznika, aby
wyjscie przesztow w stan wysoki.

1L
L
3

Odpowiedz prawidtowa: B
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
2. interpretuje programy napisane w jezykach 5) opracowuije algorytm procesu technologicznegow
programowania dla ukladow i systemow automatyki postaci schematu blokowego oraz Grafcetu na podstawie

. ) o ) analizy programu sterowniczego.
przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Przyktadowe zadanie 15
Ktéry fragment grafcetu najlepiej opisuje fragment programu przedstawionego na rysunku?

I —& 9_|%
ol L

Eemsu bl -
13
o =

14 | . L
2 2 b—a-011 2 o d
a1 2 & o
—fresncR A Fipen.B —1* 2 —tn-
S N Y 34 b E T
3 b—a-(11
—n=E _ _ A H+E=n+ 2
b i —1— H*2+1* 2 !
! &
A. B. C. D.

Odpowiedz prawidtowa: C
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

3) modyfikuje program sterujacy na podstawie algorytmu 3) modyfikuje program sterujgcy manipulatorem lub robotem
przemystowym na podstawie algorytmu pracy lub opisu

lub procesu technologicznego procesu technologicznego;

Przyktadowe zadanie 16

Ponizej przedstawiony jest fragment programu robota przemystowego do przenoszenia detalu. Jak nalezy zmodyfikowaé
ten program, aby pobieranie detalu odbywato si¢ z wigksza predko$cig?

mov P1, -30
ovrd 30
hopen 1
mvs P1
dly 0.30
hclose 1
mvs P1, -30
ovrd 30+30
mov P1, -30 mov P1, -60 mov P1, -30 mov P1, -30
ovrd 30 ovrd 30 ovrd 60 ovrd 30
hopen 1 hopen 1 hopen 1 hopen 2
mvs P1 mvs P1 mvs P1 mvs P1
dly 0.60 dly 0.30 dly 0.30 dly 0.30
hclose 1 hclose 1 hclose 1 hclose 2
mvs P1, -30 mvs P1, -60 mvs P1, -30 mvs P1, -30
ovrd 30+30 ovrd 30+30 ovrd 60+30 ovrd 30+30
A B. C. D.

Odpowiedz prawidiowa: A
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ELM.X2.4. Programowanie ukladéw i systeméw automatyki

przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) modyfikuje program sterujacy na podstawie algorytmu
lub procesu technologicznego

5) modyfikuje realizacje pracy robota przemystowego po
zmianie chwytaka;

Przyktadowe zadanie 17

Ponizej przedstawiony jest fragment programu robota przemystowego do przenoszenia detalu. Jak nalezy zmodyfikowaé
ten program, jesli zmieniono chwytak, wysoko$¢ tego nowego jest wigksza o 30 mm?

mov P1, -30
ovrd 30
hopen 1
mvs P1
dly 0.30
hclose 1
mvs P1, -30
ovrd 30+30
mov P1, -30 mov P1, -60 mov P1, -30 mov P1, -30
ovrd 60 ovrd 30 ovrd 60 ovrd 30
hopen 1 hopen 1 hopen 1 hopen 1
mvs P1 mvs P1 mvs P1 mvs P1
dly 0.60 dly 0.30 dly 0.30 dly 0.60
hclose 1 hclose 1 hclose 1 hclose 1
mvs P1, -30 mvs P1, -60 mvs P1, -30 mvs P1, -30
ovrd 30+60 ovrd 30+30 ovrd 60+30 ovrd 30+30
A B. C. D.

Odpowiedz prawidtowa: B

ELM.X2.4. Programowanie ukladéw i systemow automatyki

przemystowej, manipulatoréw i robotow

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4) postuguje sie narzedziami do programowania ukfadow i
systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i
robotow

11) definiuje przestrzen robocza wybranego oraz obszar
kolizji typu manipulatora lub robota przemystowego

Przyktadowe zadanie 18

Przestrzen, w obrebie ktérej przemieszcza sie konstrukcyjne zakonczenie ostatniego, wolnego, ale nierozdzielnie
zwigzanego z mechanizmem jednostki kinematycznej cztonu (z reguly sprzegu chwytaka) to:

A. przestrzen kolizyjna

B. gtéwna przestrzen robocza

C. przestrzen strefy zagrozenia

D. pomocnicza przestrzen robocza

Odpowiedz prawidtowa: B
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

4) postuguje sie narzedziami do programowania uktadéw i | 12) omawia interfejs uktadu sterowania i programowania
systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robota przemystowego
robotow

Przyktadowe zadanie 19
Do czego stuzy zanznaczony strzatkg przycik dostepny na panelu operatorskim robota przemystowego (Direct Exectution)?

A. Do krokowego testowania programéw i usuwania btedow.
B. Do przefaczania trybdw pracy: joint, xyz i innych

1:RC1 Simulation

dostepnych. Program selection possible
C. Do sterowania predkoscig ruchu robota w trybie 10
automatycznym.

- |~

STEP
STOP  lgackwD FORWD| FORWD

D. Do bezpo$redniego wprowadzenia i uruchomienia
pojedynczego polecenia.

Direct
Execution

Odpowiedz prawidtowa: D
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):
4) postuguje sig narzedziami do programowania uktadéw i | 24) wykonuje translacje napisanego programu
systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i sterowniczego na inne jezyki programowania

robotéw

Przyktadowe zadanie 20
Jak powinien wyglada¢ program w jezyku FBD, zapisany ponizej w jezyku STL?

LD 11
Al2

Odpowiedz prawidtowa: A
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i robotéw

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

4) postuguje sie narzedziami do programowania uktadow i
systeméw automatyki przemystowej, manipulatoréw i

robotéw

24) wykonuije translacje napisanego programu
sterowniczego na inne jezyki programowania

Przyktadowe zadanie 21

Jak powinien wyglada¢ program w jezyku LAD, zapisany ponizej w jezyku FBD?

|
T

——

Odpowiedz prawidtowa: A

12 12 1
I I /
1| 1 ()
B.
I 12 12 1
I I I 0
1 1 || (
I:
||
I:
1
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ELM.X2.4. Programowanie ukiadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

8) testuje dziafanie programéw dla uktadéw 1) stosuje narzedzia programowe do testowania

i systemow automatyki przemystowej, manipulatorow i poprawnosci dziatania programow sterowniczych

robotéw

Przyktadowe zadanie 22
Jakie narzedzie stosuje sie w celu wyszukiwania i usuwania btedéw programowych robotéw przemystowych?

A. Builder

B. Debbuger
C. Symulator
D. Kompilator

Odpowiedz prawidiowa: B

3.4.5 ELM.X2.5. Jezyk obcy zawodowy

ELM.X2.5. Jezyk obcy zawodowy

Uczen (zdajacy): Uczen (zdajacy):

2) rozumie proste wypowiedzi ustne artykufowane 5) interpretuje informacje zawarte w dokumentacji
technicznej np. dotyczace zasad programowania

wyraznie, w standardowej odmianie jezyka obcego sterownikdw PLC lub robotéw przemystowych.

nowozytnego, a takze proste wypowiedzi pisemne w jezyku
obcym nowoZytnym, w zakresie umoZliwiajgcym realizacje
zadan zawodowych:

b) rozumie proste wypowiedzi pisemne dotyczace czynnosci
zawodowych (np. napisy, broszury, instrukcje obstugi,
przewodniki, dokumentacje zawodowsg)

Przyktadowe zadanie 23
Co oznacza ponizszy komunikat, ktéry mozesz zaobserwowa¢ w trakcie programowaie sterownika PL?

Recursions only allowed via outputs and flags

A. Do realizacji funkcji potrzeba poda¢ wiecej argumentdw.

B. Sprzezenie zwrotne mozna utworzy¢ tylko poprzez wyjscia i flagi

C. Nie mozna zrealizowa¢ podanej funkcii, bo jest zbyt skomplikowana

D. Pofacznie Wejs¢ lub wyjs¢ nie moze by¢ zrealizowane ze wzgledu na brak kompatybilnosci

Odpowiedz prawidtowa: B
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ELM.X2.5. Jezyk obcy zawodowy

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

6) wykorzystuje strategie stuzace doskonaleniu wtasnych
umiejetnodci jezykowych oraz podnoszace $wiadomosc
Jjezykowa:

9) obstuguije obcojezyczne programy wspomagajace proces
projektowania urzadzen i systemow automatyki
przemystowej i robotyki

Przyktadowe zadanie 24

W programie do projektowania i symulaci uktadow elektropneumatycznych, z interfejsem anglojezycznym. Z jakiego

elementu nalezy skorzysta¢?

A. Valve solenoid

B. Quick exhaust valve
C. Pneumatic counter

D. Double acting cylinder

Odpowiedz prawidtowa: D

3.4.6 ELM.X2.6. Kompetencje personalne i spoteczne

ELM.X2.6. Kompetencje personalne i spoteczne

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) planuje dziatania i zarzagdza czasem

9) opisuje techniki organizacji czasu pracy;

Przyktadowe zadanie 25

Kto jest autorem zasady, ze mniejsza czes¢ naktadow generuje wiekszg cze$¢ rezultatow (najczesciej 20% / 80%) oraz ze

nie odniesiemy 100% efektu przy 100% nakfadu.

A. Henry Gantt

B. Vilfred Pareto

C. Albert Einstein

D. Dwight Eisenhower

Odpowiedz prawidtowa: B
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3.4.7 ELM.X2.7. Organizacja pracy matych zespotéw

ELM.X2.7. Organizacja pracy matych zespotow

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

3) komunikuje sie z wspotoracownikami

9) stosuje fachowe nazewnictwo zawodowe;

Przyktadowe zadanie 26
Co oznacza okre$lenie partycypacja?

A. Uczestnictwo, udziat jednostek w wigkszej grupie, formaciji, projekcie czy instytucii.
B. Projektowanie przysztosci, jakiej sie pragnie, oraz skutecznych $rodkéw jej organizacii.
C. Identyfikacja réznic miedzy ustalonym standardem, czyli zatozonym stanem przedmiotu kontroli a jego stanem

rzeczywistym.

D. Element zarzadzania, ktdry polega na takim wykorzystywaniu mechanizméw motywaciji, by zapewniaty zaangazowanie

pracownikow na rzecz sukcesu organizacii.

Odpowiedz prawidtowa: A
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https://pl.wikipedia.org/wiki/Zarz%C4%85dzanie
https://pl.wikipedia.org/wiki/Motywacja

ELM.X2. Uzytkowanie i programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej, manipulatoréw
i robotéw.

Czes¢ praktyczna egzaminu jest przeprowadzana wedtug modelu w i trwa 150 minut.

3.5 Przykiad zadania do cze$ci praktycznej egzaminu

Zaprogramuj robota przemystowego wyposazonego w chwytak wspdipracujacego z systemem wizyjnym,
przenosnikiem tasmowym, zestawem dwdch sitownikéw pozycjonujgcego detal oraz czujnikdw wedtug
ponizszego opisu.

Po uruchomieniu programu robot ma sie znajdowa¢ w pozycji bezpiecznej - Home Position nastepnie ma
zataczy¢ przenosnik, na ktorym znajduje sie detal. Gdy czujnik optyczny (refleksyjny) wykryje obudowe na
przenosniku, skalibrowany i skonfigurowany przez ciebie ukiad wizyjny powinien zlokalizowa¢ obudowe i
przekaza¢ informacje o potozeniu obudowy do robota — punkt chwytu. Wéwczas robot powinien zatrzymaé
przeno$nik i pobra¢ obudowe z przeno$nika, przetozy¢ jq do obszaru pozycjonujgcego i uruchomi¢ ponownie
przenosnik. Robot po uzyskaniu pozycji bezpiecznej za pomocg sygnatéw wyjsciowych uruchomia dwa sitowniki
pozycjonujace. Nastepnie robot umieszcza w za pozycjonowanej obudowie dwa elementy stalowe, z zasobnika
grawitacyjnego (w zasobniku znajdujg sie elementy stalowe i aluminiowe). Przed wiozeniem elementéw do
gniazd obudowy nalezy sprawdzi¢ w gniezdzie pomiarowym czy detal jest ferromagnetyczny - jesli element nie
jest ferromagnetykiem wéwczas robot powinien dang cze$¢ odtozy¢ do pojemnika na bitedne detale. Po
umieszczeniu dwoch elementéw w obudowie sitowniki powinny sie odsungé umozliwi¢ pobranie ztozonej
obudowy przez robota. Robot powinien odtozy¢ detal do miejsca sktadowania gotowych wyrobdw.

Na podstawie opisu przestaw algorytm w postaci schematu blokowego. Program stwérz na komputerze i przeslij
go do sterownika. Pozycje robota nauczy¢ w trybie uczenia za pomocg programatora recznego. Najazdy na
punkty charakterystyczne (poboru detalu/elementéw) zaprogramujg uzywajac ruchéw liniowych na odcinku co
najmniej 10 mm przy zatozeniu ze predko$¢ przemieszczania to 2mm/s.

Czujniki optyczny

(refleksyjny)
obecnosci detalu Przenosnik
/ Obudowa
System wizyjny \_\ %/ Chwytak
Zasobnik
Robot grawitacyjny
8}
y S
\ [~ Gniazdo pomiarowe
Sitfowniki
/ \ pozycjonujgce

Pojemnik na

Miejsce skiadowania
btedne elementy /
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Chwytak \
Uktad wizyjny

Robot przemystowy

Czujnik optyczny

Przenosnik

Pojemnik na

biedne elementy Obudowa

Zasobnik
grawitacyjny

Miejsce skltadowania

Gniazdo pomiarowe

Wszystkie czynnosci wykonuj zgodnie z przepisami BHP i z nalezytg dbatoscia.

Sprawdz poprawnos$¢ programu w trybie uczenia i dokonaj analizy dziatania zrobotyzowanego stanowiska.
Uwaga! Nie uruchamiaj robota w cyklu automatycznym.

Po zakoriczeniu zadania uporzadkuj stanowisko.

Zgto$ zakonczenie pracy przewodniczacemu ZN. Stworzony program zostaw w pamieci robota.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie beda podlegaé 4 rezultaty:

+  schemat blokowy dziatania uktadu,

+  skalibrowany ukfad wizyjny,

«  program oraz uzyte funkcje i warunki logiczne
oraz

przebieg obstugi i programowania reczne robota.
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ELM.X2.4. Programowanie uktadéw i systemoéw automatyki przemystowej, manipulatoréw i robotéw

Uczen (zdajacy):

Uczen (zdajacy):

6) programuje systemy wizyjne przeznaczone do
wizualizacji dziatania uktadéw i systeméw automatyki
przemystowej i robotéw

12) programuje trajektorie toru i predko$ci robotéw

1) konfiguruje oprogramowanie do wizualizacji i
symulacji dziatania urzadzen automatyki przemystowej i
robotyki;

5) kalibruje system wizyjny w przestrzeni robocze;
robota przemystowego

1) programuje sterowanie ruchem robota w trybie
PTP (z punktu do punktu);

2) programuje sterowanie ruchem robota w trybie CP
(ruch ze sledzeniem trajektorii);

3) programuje sterowanie ruchem robota w trybie
MP (sterowanie wielopunktowe);

4) programuje sterowanie ruchem robota w trybie
pozycjonowania zderzakowego;

5) programuje zadang trajektorie ruchu metodg
obwiedzenia toru ruchu w trybie recznym z
zapamietywaniem wspdtrzednych punktéw posrednich z
zadang czestotliwoscia;
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