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Egzaminatorze!

Oceniaj prace zdajgcych rzetelnie i z zaangazowaniem. Dokumentuj wyniki oceny.
Stosuj przyjete zasady oceniania w sposéb obiektywny.

Jezeli zdajgcy, wykonujgc zadanie egzaminacyjne, uzyskuje inne rezultaty albo pozgdane rezultaty uzyskuje w inny sposob niz uwzgledniony
w zasadach oceniania lub przedstawia nietypowe rozwigzanie, ale zgodnie ze sztukg w zawodzie, to nadal oceniaj zgodnie z kryteriami
zawartymi w zasadach oceniania. Informacje o tym, ze zasady oceniania nie przewidujg zaistniatej sytuacji, przekaz niezwtocznie w formie
pisemnej notatki do Przewodniczgcego Zespotu Egzaminacyjnego z prosbg o przekazanie jej do Okregowej Komisji Egzaminacyjnej. Notatka
moze byé sporzgdzona odrecznie w trybie roboczym.

Informuj przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego o wszystkich nieprawidtowosciach zaistniatych w trakcie egzaminu, w tym w szczegdlnosci
0 naruszeniach przepisow bezpieczenstwa i higieny pracy i o podejrzeniach niesamodzielnosci w wykonaniu zadania przez zdajgcego.
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Numer
stanowiska

Egzaminator wpisuje T,
. . . jezeli zdajgcy spetnit
Elementy podlegajace ocenie/kryteria oceny kryterium albo N, jezeli

nie spetnit

Rezultat 1: Schemat potaczen elektrycznych z kontrolerem robota

Uwagal! Kryterium nalezy uznac za spetnione w przypadku narysowania symbolu elementu zgodnie z zasadami rysowania schematow elektrycznych.
Na schemacie narysowane:

1 |wszystkie linie prostopadle lub réwnolegle do krawedzi kartki

2 symbol graficzny i oznaczenie przycisku S1 z napedem monostabilnym i zestykiem NO oraz jego potgczenie do zlgczki X3:1
i do linii zasilajgcej +24 V; listwa X1

3 symbol graficzny i oznaczenie czujnika indukcyjnego B5; PNP NO 3-przewodowegooraz potgczenie jego wyjscia do ztgczki
X3:7, a pozostatych wyprowadzen do linii zasilajgcych +24 V — listwa X110 V — listwa X2

4 |symbol graficzny i oznaczenie lampki sygnalizacyjnej H1 oraz jej potgczenie do ztgczki X4:1 i linii 0 V — listwa X2

Rezultat 2: Konfiguracja kontrolera robota do wspoétpracy ze zrobotyzowanym stanowiskiem do detekcji detali

Oznaczenie wejsc i wyjs¢ cyfrowych robota umieszczone w tabeli przypisania sygnatow na stanowisku zrobotyzowanym

1 |Przypisany do przycisku operand symboliczny S1

2 |Przypisany do czujnika operand symboliczny B5
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3 |Przypisany do lampki sygnalizacyjnej operand symboliczny H1
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Rezultat 3: Zgodnos$¢ dziatania programu sterujacego robotem z przedstawionym algorytmem

Oznaczenia detali i pojemnikéw na rysunku 3.

1

Program przestany do sterownika robota zawierajgcy co najmniej 3 linie/bloki kodu

Co najmniej 3 linie programu z komentarzami lub nagtéwkami objasniajgcymi dziatanie programu

Robot zaczynajacy ruch od pozycji poczgtkowej HOME.

Wecisniecie przycisku S1 powoduje rozpoczecie pracy stanowiska zrobotyzowanego.

2
3
4
5

Robot po osiggnieciu pozycji poczatkowej HOME i po odczekaniu 3 sekund siega po detal i chwyta go.

6

Detal jest przemieszczany nad czujnik, nastepnie trwa pieciosekundowa weryfikacja rodzaju materiatu, z ktérego jest
wykonany detal

Detale metalowe odkfadane do pojemnika nr 2

Detale niemetalowe odktadane do pojemnika nr 1

Po odtozeniu wszystkich detali robot wraca do pozycji poczatkowej i zakancza proces

10

Uruchomiony uktad w trybie automatycznym z nastawg minimum 20 % maksymalnej predkosci pracy robota
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Rezultat 4: Wyniki testu dziatania stanowiska zrobotyzowanego

Za stan faktyczny uznaje sie wynik testu wykonanego przez egzaminatora.
W tabeli 3 wpisane w pozycji:

111,

TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

O |0 N[oojloa | WO|DN

2
3
4
5.
6
7
8
9

. NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

—_
o

10. TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym
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Przebieg 1: Przebieg prac zwigzanych z uruchomieniem, programowaniem i przetestowaniem zrobotyzowanego stanowiska do sortowania
i detekciji detali

Zdajgcy:

1 podczas wykonywania poszczegolnych czynnosci eksploatacyjnych korzystat z informacji technicznych zapisanych
w dokumentacji robota

podczas prac prowadzgcych do zaprogramowania sterownika robota wykonywat testy dziatania programu

przetestowat dostepne na stanowisku wytgczniki bezpieczenstwa

sprawdzat wszystkie napedy robota poprzez zmiane pozycji kazdego przegubu i oceniat ich gotowos¢ do pracy

2
3
4
5

kazdorazowo przez podniesienie reki zgtaszat gotowos$¢ do wigczenia medidw zasilajgcych

B gZamMINatOr ..o e ettt eneas

imie i nazwisko data i czytelny podpis
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Detalnr 1

Detal nr 4 Detal nr 2
Pojemnik " Detal nr 3
nrl :
Pojemnik
& nr2
Przeszkoda Czujnik B5
nrl
Przeszkoda
nr2

Rysunek 3. Rozmieszczenie elementéw zrobotyzowanego stanowiska do detekcji detali
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