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CZESC PRAKTYCZNA

Instrukcja dla zdajacego

1 Na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego wpisz w oznaczonym miejscu swoj numer PESEL
i naklej naklejke z numerem PESEL i z kodem os$rodka.

2. Na KARCIE OCENY w oznaczonym miejscu przyklej naklejke z numerem PESEL oraz wpisz:

— swoj numer PESEL*,

- oznaczenie kwalifikaciji,

— numer zadania,

— numer stanowiska.

KARTE OCENY przekaz zespotowi nadzorujgcemu.

4. Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 7 stron i nie zawiera btedéw. Ewentualny brak stron lub
inne usterki zgto$ przez podniesienie reki przewodniczgcemu zespotu nadzorujgcego.

5. Zapoznaj sie z trescig zadania oraz stanowiskiem egzaminacyjnym. Masz na to 10 minut. Czas ten
nie jest wliczany do czasu trwania egzaminu.

6. Czas rozpoczecia i zakonczenia pracy zapisze w widocznym miejscu przewodniczacy zespotu
nadzorujgcego.

7. Wykonaj samodzielnie zadanie egzaminacyjne. Przestrzegaj zasad bezpieczehstwa i organizaciji
pracy.

8. Jezeli w zadaniu egzaminacyjnym wystepuje polecenie ,zgto$ gotowos¢ do oceny przez podniesienie
reki”, to zastosuj sie do polecenia i poczekaj na decyzje przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego.

9. Po zakonczeniu wykonania zadania pozostaw rezultaty oraz arkusz egzaminacyjny na swoim
stanowisku lub w miejscu wskazanym przez przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego.

10. Po uzyskaniu zgody zespotu nadzorujgcego mozesz opusci¢ sale/miejsce przeprowadzania egzaminu.

w

Powodzenial

* w przypadku braku numeru PESEL — seria i numer paszportu lub innego dokumentu potwierdzajgcego tozsamosc¢

Uktad graficzny
© CKE 2023
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Zadanie egzaminacyjne

Zrobotyzowane stanowisko do detekcji detali wyposazone jest w robota 6-osiowego. Twoim zadaniem jest
przygotowanie i zaprogramowanie stanowiska do pracy i przetestowanie jego dziatania.

Wykonaj zadanie na podstawie:

opisu stanowiska roboczego przedstawionego na rysunkach 1, 2i 3,

algorytmu pracy zrobotyzowanego stanowiska do detekcji detali,

specyfikacji elementdéw czesci elektrycznej stanowiska sortera (tabela 1),

listy przyporzadkowania elementdéw podtgczonych do kontrolera robota (tabela 2)

oraz dodatkowych uwag dotyczgcych dziatania stanowiska zrobotyzowanego.

W tym celu:

1.

Przygotuj stanowisko do pracy. Podtgcz zasilanie pneumatyczne oraz elektryczne. Nastepnie
uruchom sterownik robota. Sprawdz komunikacje robota z programatorem recznym lub Srodowiskiem
programowania robota oraz przetestuj dostepne wytgczniki bezpieczenstwa. Nastepnie sprawdz
wszystkie napedy robota poprzez zmiane pozycji kazdego przegubu i ocen ich gotowos¢ do pracy.
Ustaw pozycje poczatkowg HOME tak, aby chwytak znajdowat sie nad paletg z detalami,
jednoczesnie nie kolidujgc z zadnym z nich.

Przy pomocy programatora recznego lub srodowiska programowania robota przypisz nazwy
symboliczne do wejs¢ i wyjsé cyfrowych kontrolera robota zgodnie z tabelg 2 oraz tabelg przypisania
sygnatow na stanowisku zrobotyzowanym.

Na podstawie wylgcznie tabeli 1 i tabeli 2 narysuj schemat potgczen elektrycznych z kontrolerem
robota — uzupetnij rysunek 5. Nie wszystkie elementy i zigczki zamontowane w _tylnej czeSci
robota beda wykorzystane w tym schemacie.

Zaprogramuj robota przemystowego zgodnie z podanym algorytmem dziatania.

Przetestuj dziatanie stanowiska do detekcji detali postugujgc sie zapisami zawartymi w tabeli 3 —
Wyniki testu dziatania stanowiska zrobotyzowanego.

Uwaga! Pracuj zgodnie z zasadami bezpieczenstwa i higieny pracy. Stosuj dostepne na stanowisku $rodki
ochrony osobistej. Za kazdym razem przez podniesienie reki zgtaszaj zamiar wigczenia zasilania
elektrycznego i pneumatycznego. Nie wszystkie elementy i ztgczki zamontowane na stanowisku bedg
wykorzystane w tym zadaniu.
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Opis stanowiska roboczego

Na stanowisku zrobotyzowanym w tylnej czesci platformy znajdujg sie komponenty elektryczne
umiejscowione zgodnie z rysunkiem 1.

S1 - przycisk sterowniczy NO

X5:10.0 - 10.7 S2 - przycisk sterowniczy NC
X6:Q0.0 - Q0.7 H1 - lampka sygnalizacyjna zielona

H2 - lampka sygnalizacyjna czerwona
przekaznik - K1 . y

H3 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekaznik - K2
przekaznik - K3 X3:INPUT 1-8 - wejécia cyfrowe robota

X4:0UTPUT 1- 8 - wyjécia cyfrowe robota
X1:+24 V DC

X1:+24 VDC
X2:GND

Rysunek 1. Rozmieszczenie komponentow elektrycznych zrobotyzowanego stanowiska do detekcji
detali

Na stanowisku zrobotyzowanym znajduje sie paleta z czterema detalami, dwie przeszkody oraz dwa
pojemniki umieszczone jak na rysunku 2.

Rysunek 2. Przykladowe zrobotyzowane stanowisko do detekcji detali

Paleta zawiera cztery detale w ksztatcie walca. Dwa z nich (detale z elementami metalowymi) powodujg
wyrazne zaburzenie pola magnetycznego, a pozostate nie. Na stanowisku znajdujg sie dwa pojemniki.
Pojemnik nr 1 (oznaczenia na rysunku 3) stuzy do gromadzenia detali niemetalowych, a pojemnik nr 2 do
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wrzucania elementéw metalowych. Na stanowisku zamontowano rowniez dwie przeszkody. Ponadto na
platformie roboczej znajduje sie czujnik indukcyjny B5, ktdry stuzy do detekcji detalu metalowego.

Detal nrl

¢

Detal nr4 ' ‘@Detalnrz
“ % '@Detal nr3 ‘

Przeszkoda Czujnik B5
nrl

Pojemnik
nrl

Pojemnik
nr2

Przeszkoda
nr2

Rysunek 3. Rozmieszczenie elementéw zrobotyzowanego stanowiska do detekcji detali

Stanowisko zostato zainstalowane w sposéb umozliwiajgcy korzystanie z manipulatora przy jednoczesnym
spetnieniu wymogoéw odnosnie bezpieczenstwa i higieny pracy. Robot zostat wyposazony w chwytak
pneumatyczny o zakresie szczek wystarczajgcym do chwycenia kazdego z detali.

Algorytm pracy zrobotyzowanego stanowiska do detekcji i sortowania detali

Zaprogramuj kolejne punkty programu tak, aby mozliwe byto wykonanie procesu detekc;ji i sortowania detali.
Zasada dziatania stanowiska polega na sortowaniu detali wykonanych z dwdéch réznych materiatow
i umieszczaniu ich w odrebnych miejscach platformy zrobotyzowane;.

Program sterujacy robotem powinien dziataé w nastepujacy sposob:

1. Wecisniecie przycisku S1 powoduje, ze robot zaczyna ruch od ustalonej przez zdajgcego pozyciji

poczgtkowej HOME.

Nastepuje odliczanie czasu 3 sekund.

Po odliczeniu czasu robot siega po detal nr 1 i chwyta go.

Pobrany detal przemieszcza nad czoto czujnika indukcyjnego BS.

Po przemieszczeniu detalu nad czoto czujnika B5, nastepuje odliczanie czasu 5 sekund. W tym czasie

czujnik B5 sprawdza rodzaj materiatu, z ktérego wykonany jest detal. Lampka H1 Swieci tylko w

momencie wykrycia przez czujnik B5 elementu metalowego.

6. Po uptywie 5 sekund, jezeli detal okazat sie wykonany z materiatu niemetalowego, zostaje
umieszczony w pojemniku nr 1. Jezeli okazat sie elementem metalowym, nalezy umiesci¢ go
w pojemniku nr 2.

7. Ruch odktadajgcy detal powinien by¢ zgodny z rysunkiem 4. Jezeli detal jest metalowy, powinien
zostac przetransportowany w przestrzeni pomiedzy podstawg robota a przeszkodg nr 2. Natomiast
jezeli stwierdzono, iz detal jest niemetalowy, powinien zostac przeniesiony nad przeszkodg nr 1.

8. Po odtozeniu detalu do odpowiedniego pojemnika nastepuje ruch do pozycji poczatkowej HOME.

9. Po osiggnieciu pozycji poczatkowej HOME kroki 2—8 sg powtérzone dla kazdego z detali.

10. Po odtozeniu wszystkich detali robot wraca do pozycji poczgtkowej HOME i zakancza proces.

11. Detale powinny by¢ pobierane w kolejnosci od pierwszego do czwartego, zgodnie z rysunkiem 3.

abrown
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Po przetestowaniu programu i prébie ponownego recznego witozenia detali w otwory palety, nalezy
rozmiesci¢ je w sposob losowy.

Detale metalowe

Detale niemétaloweé

Rysunek 4. Trajektoria ruchu robota w zaleznosci od detekcji detalu

Dodatkowe uwagi dotyczace dziatania stanowiska zrobotyzowanego

W programie co najmniej raz wykorzystaj ruch w interpolacji liniowej. Po napisaniu programu na robota
przetestuj go w trybie recznym, a po prawidtowym zrealizowaniu wszystkich krokéow algorytmu wykonaj
program w trybie automatycznym, ustawiajgc minimum 20 % maksymalnej predkosci pracy robota. W liniach
programu umie$¢ komentarze objasniajgce jego dziatanie.

Tabela 1. Specyfikacja elementow czesci elektrycznej zrobotyzowanego stanowiska do detekcji

detali
Lp. CHIEEARIIE Opis elementu Funkcja w uktadzie
elementu
1 s1 Przycisk sterowniczy Przycisk START, rozpoczecie
zestyk NO; monostabilny; wciskany; procesu detekcji detali

Czujnik zblizeniowy indukcyjny
2 B5 napiecie zasilania 24V DC; PNP NO;
3-przewodowy;

Rozpoznawanie rodzaju materiatu
chwyconego detalu

Lampka sygnalizacyjna
3 H1 napiecie znamionowe 24 V DC;
kolor zielony;

Sygnalizacja obecnosci detalu
metalowego

Tabela 2. Lista przyporzadkowania elementéw podtaczonych do kontrolera robota

Lp. Element Nazwa symboliczna|Typ zmiennej w kontrolerze| Miejsce podtaczenia
1 Przycisk monostabilny S1 Wejscie cyfrowe X3:1
2 Czujnik indukcyjny B5 Wejscie cyfrowe X3:7
3 | Lampka sygnalizacyjna H1l Wyjscie cyfrowe X4:1
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Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie beda podlegac 4 rezultaty:

— schemat potgczen elektrycznych z kontrolerem robota — rysunek 5,

— konfiguracja kontrolera robota do wspotpracy ze zrobotyzowanym stanowiskiem do detekcji detali,

— zgodnos¢ dziatania programu sterujgcego robotem z przedstawionym algorytmem,
— wyniki testu dziatania stanowiska zrobotyzowanego — tabela 3

oraz

przebieg prac zwigzanych z uruchomieniem, programowaniem i przetestowaniem zrobotyzowanego

stanowiska do detekcji detali.

Schemat potaczen elektrycznych z kontrolerem robota

Uzupetnij schemat wstawiajgc wytacznie symbole elementéw umieszczonych w tabeli 1 i tabeli 2.
Elementy te podpisz nazwami symbolicznymi oraz zrealizuj ich potgczenia z odpowiednimi ztgczkami.

— 0 SStart Ready §0U 1 U
IN ‘ | SelPrgl Running , 'ft'-‘ j1 |
N 2 I selPrg2 Poused JOUT 7
—l D 4 SelPrg4 Error 80U 2
—LL L {Stop EStopOn {0U
—L 5 XPause Safeguarddn 4°!
N6 dcontinue  SError JOUT ¢
—0 7 _{Reset Warning §0L 1 7
x3 COM | . VIN
1g IN 8 .
251N o | 1/0 KONTROLER
i6lRF- 0B O T Al
30 1N L) AY &) B (.; [ ~ R0
4o
SoLN 121
b START/STOPf--
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8 IN IS5 ) 0l
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Qi

xaLBé&‘t

Rysunek 5. Schemat potaczen do uzupetnienia
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Tabela 3. Wyniki testu dziatania stanowiska zrobotyzowanego

Ocena dziatania

. . . . . stanowiska
L Dziatania zrealizowane przy uruchomionym stanowisku
p. zrobotyzowanym zrobotyzowanego
wstaw TAK lub NIE dla
kazdego zagadnienia
1 Robot rozpoczyna ruch od pozycji poczgtkowe;j.
5 Po wecisnieciu przycisku S1 robot czeka 3 sekundy na wykonanie
ruchu.
3 Robot rozpoczyna proces detekcji od pobrania detalu nr 2.
4 Kazdy detal przemieszczany jest nad czoto czujnika indukcyjnego BS.
5 Lampka H1 swieci, gdy wykrywany jest metalowy detal.
6 Po uplywie 5 sekund, jezeli detal zostat zidentyfikowany jako
niemetalowy, jest umieszczony w pojemniku nr 1.
7 Po uplywie 5 sekund, jezeli detal zostat zidentyfikowany jako
metalowy, jest umieszczony w pojemniku nr 2.
8 Detale metalowe transportowane sg w przestrzeni pomiedzy podstawg
robota a przeszkodg nr 2.
9 Detale niemetalowe transportowane sg nad przeszkodg nr 2.
10 W procesie robot wykonuje ruch w interpolaciji liniowe;.
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