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Arkusz zawiera informacje prawnie chronione
do momentu rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Eksploatacja i programowanie systemoéw robotyki

Oznaczenie arkusza: ELM.08-01-26.06-SG
Symbol kwalifikacji: ELM.08

Numer zadania: 01

Wersja arkusza: SG

Kod osrodka —

PODSTAWA PROGRAMOWA
2019
Wypetnia egzaminator
Numer PESEL zdajgcego* star':lcgjvr\riflia**

Kod egzaminatora

Data egzaminu

Dzienn Miesigc Rok

Godzina rozpoczecia egzaminu

* w przypadku braku numeru PESEL — seria i numer paszportu lub innego dokumentu potwierdzajgcego tozsamosé
** na podstawie danych wpisanych przez zdajgcego na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego
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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 pozgadane 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

Elementy podlegajace ocenie/kryteria oceny

Egzaminator wpisuje T,
Jezeli zdajgcy spetnit
kryterium albo N, jezeli
nie spetnit

Rezultat 1: Robot przemystowy przygotowany do pracy

1

Robot podtgczony do zasilania pneumatycznego

Kontroler robota w stanie gotowosci do pracy

Niewcisniety wytgcznik awaryjny

Skonfigurowany punkt TCP narzedzia

2
3
4
5

Nawigzana komunikacja pomiedzy robotem a $rodowiskiem programowania

Rezultat 2: Zgodnos¢é aplikacji zrobotyzowanej z podanym opisem pracy

1

Utworzony program o nazwie "Egzamin”

W pamieci robota zapisany punkt o nazwie PHOME

W pamieci robota zapisany punkt o nazwie PINIT

Robot zaprogramowany do wykonywania ruchéw testowych

2
3
4
5

Ruchy robota w trybie pracy automatycznej wyraznie spowolnione
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Numer
stanowiska

Rezultat 3: Program aplikacji zrobotyzowanej

W programie stworzonym przez zdajgcego zawarta instrukcja:

1

ruchu do pozycji PHOME

ruchu z interpolacjg ztgczowa

wykorzystujgca operacje matematyczng lub funkcje robota

ruchu do pozycji PINIT

ograniczajgca predkos¢ ruchéw robota do poziomu 10 %

opo6znienia 3 sekund po wykonaniu ruchow wszystkich osi i przed wykonaniem ruchu do punktu PHOME

otwarcia i zamkniecia chwytaka, gdy robot znajduje sie w punkcie PHOME

ruchu o 10 stopni dla kazdej osi obrotu z osobna

O (o N[O | M| OWO|DN

zatgczenia lampki H1 w momencie ruchu do punktu PHOME

—_
o

uruchomienia programu za pomocg przycisku S1

Rezultat 4: Zapis wspoétrzednych robota

W tabeli 1 zapisane:

1

w kolumnie "Os$ robota" osie robota — oznaczenia osi np. X, Y, Z, A, B, C lub J1, J2, J3, J4, J5, J6

dla osi X lub J1 wspétrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistoscig

dla osi Y lub J2 wspodtrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistoscig

dla osi Z lub J3 wspotrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistosciag

dla osi A lub J4 wspétrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistoscig

dla osi B lub J5 wspétrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistos$cig

N[O~ |DN

dla osi C lub J6 wspotrzedne punktu PINT oraz PHOME zgodne z rzeczywistoscig
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Numer
stanowiska

Rezultat 5: Wnioski dotyczace dziatania robota

Za stan faktyczny uznaje sie wynik testu wykonanego przez egzaminatora.
W tabeli 2. zapisane w wierszu:

1

1: 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

: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

O (N[Ol |~ WO|DN

2
3
4
5: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym
6
7
8

: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

Przebieg 1: Przebieg przygotowania robota przemystowego do pracy

Zdajgcy:

1

podczas ruchoéw ramieniem robota w trybie testowym uzywat okoto 10 % predkosci maksymailnej robota

przetestowat poprawnosc¢ dziatania obwoddéw bezpieczenstwa

wigczat sprezone powietrze tylko po uzyskaniu zgody przewodniczgcego ZN

przetgczenie z trybu programowania do trybu automatycznego wykonywat po uzyskaniu zgody przewodniczgcego ZN

postugiwat sie dokumentacjg techniczng robota w czasie pracy z robotem

przed wtgczeniem zasilania pneumatycznego zakfadat okulary ochronne

N O |~ DN

dbat o porzadek na stanowisku, po zakonczeniu prac posprzatat stanowisko pracy
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Numer
stanowiska

Przebieg 2: Przebieg tworzenia aplikacji zrobotyzowanej

Zdajgcy:

1

podczas programowania nie doprowadzat do kolizji

ustawit robota w pozycje na znacznikach

przed wykonaniem pierwszego ruchu robotem zapisywat pozycje poczatkowg

sprawdzat poprawno$¢ dziatania programu w trybie testowym; CHECK

uruchomiat program w trybie automatycznym

(o220 I & B I > IR G I Y A0

w trybie programowania redukowat predkos$¢ ruchow do wartosci nie wiekszej niz 10 % predkosci maksymailne;j

EQzZaminator .. ... e e

imig i nazwisko
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