CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Eksploatacja i programowanie systemow robotyki
Symbol kwalifikacji: ELM.08

Numer zadania: 01

Wersja arkusza: SG

Wypetnia zdajgcy
Numer PESEL zdajgcego* Miejsce na naklejke z numerem
PESEL i z kodem os$rodka
Numer stanowiska
Czas trwania eg_;zaminu: 150 minut ELM.08-01-26.06-SG
EGZAMIN ZAWODO PODSTAWA PROGRAMOWA
Rok 2026 2019

CZESC PRAKTYCZNA

Instrukcja dla zdajacego

1. Na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego wpisz w oznaczonym miejscu swoj numer PESEL,
numer stanowiska i naklej naklejke** z numerem PESEL i z kodem osrodka.

2. Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 6 stron i nie zawiera btedoéw. Ewentualny brak stron
lub inne usterki zgtos$ przez podniesienie reki przewodniczgcemu zespotu nadzorujgcego.

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

4. Czas rozpoczecia i zakohczenia pracy zapisze w widocznym miejscu przewodniczgcy zespotu
nadzorujgcego.

5. Wykonaj samodzielnie zadanie egzaminacyjne. Przestrzegaj zasad bezpieczenstwa i organizaciji
pracy.

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

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

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

Powodzenia!

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

Uktad graficzny
© CKE 2025

Wigcej arkuszy znajdziesz na stronie: arkusze.pl



Zadanie egzaminacyjne

Twoim zadaniem jest przygotowanie robota do pracy oraz napisanie i sprawdzenie programu sterujgcego
robotem zgodnie z danymi zawartymi w arkuszu.

Stanowisko egzaminacyjne jest uniwersalne i znajdujg sie na nim elementy elektryczne jak przedstawiono
na rysunku 1. Nie wszystkie elementy bedg wykorzystane w zadaniu.

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 ) )
H3 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekaznik - K2
przekaznik - K3 X3:INPUT 1-8 - wejscia cyfrowe robota
X4:0UTPUT 1- 8 - wyjécia cyfrowe robota
X1:+24 V DC
X2:GND X1:+24 VDC
X2:GND

Rysunek 1. Widok stanowiska egzaminacyjnego

Na stanowisku znajduje sie ramie robota przemystowego z podtgczonym kontrolerem i manipulatorem.
Potgczenia robota wykonano zgodnie z instrukcjg obstugi. Blokady transportowe zostaty zdemontowane.
Robot ustawiony jest w pozycji poczatkowej. Stanowisko zostato zainstalowane w sposob umozliwiajgcy

korzystanie z robota zgodnie z wymogami bezpieczenstwa i higieny pracy. Rysunek 2 pokazuje przyktadowg
pozycje poczatkowg robota.

Przygotuj robota do pierwszego uruchomienia, ustal pozycje startowg i przetestuj poprawnos$¢ dziatania
chwytaka. Wszystkie czynnosci wykonaj zgodne z dokumentacjg techniczng robota.

W tym celu podtgcz zasilanie z sieci pneumatycznej. Uruchom urzadzenie sterujgce robotem i sprawdz
poprawnos¢ komunikacji robota z urzgdzeniem sterujgcym oraz czy wszystkie napedy robota sg sprawne
i gotowe do pracy. Nastepnie upewnij sie, czy ukfad bezpieczenhstwa robota pozwala na zmiane potozenia

ramienia. Schemat pofgczen wykorzystywanych w zadaniu elementéw elektrycznych przedstawiono na
rysunku 3.
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Rysunek 3. Schemat podtaczenia wykorzystywanych w zadaniu elementéw elektrycznych do
kontrolera robota
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Pierwsze uruchomienie polega na:

1. Utworzeniu nowego pustego programu o nazwie Egzamin pozwalajgcego na wprowadzanie punktéw
trajektorii ruchu robota.

2. Skonfigurowaniu punktu srodkowego narzedzia robota (TCP) zgodnie z dokumentacjg na stanowisku.

3. Zaprogramowaniu punktu w przestrzeni o nazwie PINIT, w ktéorym wszystkie osie ustawione sg
w pozycji poczagtkowej. (Jako pozycje poczgtkowg przyjgé ustawienie poczgtkowe robota zastane po
wejsciu do sali egzaminacyjnej).

4. Odczycie pozycji poczatkowych kazdej z 6 osi robota i zapisaniu ich do arkusza egzaminacyjnego —
tabela 1 (dane zapisa¢ w kolumnie punkt PINIT).

5. Ustawieniu wszystkich osi na znacznikach synchronizacyjnych, a nastepnie obréceniu osi 5 o 90
stopni.

6. Zaprogramowaniu punktu w przestrzeni o nazwie PHOME, zgodnie z ustawieniem robota z pkt. 5.

7. Odczycie ustawionych w pkt. 5. pozycji osi i zapisaniu ich do arkusza egzaminacyjnego — tabela 1
(dane zapisa¢ w kolumnie punkt PHOME).

8. Zaprogramowaniu ruchoéw w trybie automatycznym zgodnie z opisem podanym ponize;.

Program realizujacy ruchy w trybie automatycznym:

Ustawione programowe ograniczenie predkosci ruchéw robota do 10 %.

Ruch robota zaczyna sie od pozycji poczatkowej PINIT po nacisnieciu przycisku sterowniczego S1.
Robot wykonuje ruch kolejno kazdg osig zaczynajgc od osi numer 6.

Ruch w kazdej osi ma zosta¢ wykonany o 10 stopni w kierunku takim, aby nie doszto do kolizji.

Po wykonaniu ruchow wszystkich osi i odczekaniu 3 sekund, robot wykonuje ruch do punktu PHOME.
Ruch do punktu PHOME sygnalizowany jest zielong lampkg sygnalizacyjng H1.

. Robot bedac w punkcie PHOME wykonuje test chwytaka, polegajgcy na otwarciu i zamknieciu
chwytaka w odstepie 2 sekund.

8. Po wykonaniu czynnosci robot wykonuje ruch z punktu PHOME do punktu PINIT.

N A wN

W programie przynajmniej raz skorzystaj z kazdego z nastepujgcych typéw ruchu:
- ruch z interpolacjg ztgczowa,
- ruch z wykorzystaniem operacji matematycznej lub funkcji robota.

Skorzystaj z programowych polecen otwarcia i zamknigcia szczek chwytaka. W trybie testowym (CHECK)
przetestuj kolejne etapy programu z ustawieniem 10 % maksymalnej predkosci pracy robota. Podczas pracy
przetestuj dziatanie wytgcznika awaryjnego.

Whioski dotyczgce dziatania aplikacji zrobotyzowanej wynikajgce z testowania kolejnych etapow pracy
zapisz w tabeli 2.

Po napisaniu i wgraniu programu uruchom aplikacje w trybie pozwalajgcym na automatyczng prace
robota z zapewnieniem odpowiednich warunkéw bezpieczenstwa.

UWAGA!

Podczas ruchéw robota nadzoruj jego prace. W razie jakichkolwiek nieprzewidzianych ruchéw nacisnij
wytgcznik awaryjny.

Kazdorazowo przez podniesienie reki zgtaszaj Przewodniczgcemu komisji egzaminacyjnej gotowos¢ do
podfgczenia uktadu do sprezonego powietrza oraz przejscie z trybu programowania do pracy automatyczne.
Po uzyskaniu zgody wykonaj zgtaszane czynnosci.

Zadanie wykonaj na stanowisku wyposazonym w sprzet niezbedny do wykonania zadania.

Podczas wykonywania zadania przestrzegaj przepisow BHP i organizacji pracy. Po wykonaniu zadania
uporzadkuj stanowisko egzaminacyjne. Nie wytaczaj zasilania i komputera.
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Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie bedzie podlegaé¢ 5 rezultatow:
- robot przemystowy przygotowany do pracy,
— zgodno$¢ aplikacji zrobotyzowanej z podanym opisem pracy,
— program aplikacji zrobotyzowanej,
— zapis wspotrzednych punktow robota — tabela 1,
- whnioski dotyczgce dziatania robota — tabela 2

oraz

przebieg przygotowania robota przemystowego do pracy i przebieg tworzenia aplikacji zrobotyzowane;.

Tabela 1. Zapis wspoétrzednych punktéw robota

Wigcej arkuszy znajdziesz na stronie: arkusze.pl

Lp. 0s Wspétrzedne osi odczytane z kontrolera
robota Punkt PINIT Punkt PHOME
1
2
3
4
S
6
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Tabela 2. Wnioski dotyczace dziatania robota

Lp.

Stwierdzenie dotyczace dziatania uktadu

Okresl, czy
stwierdzenie jest
prawdziwe
(wstaw X
w odpowiedniej
kolumnie)

TAK NIE

Wecisniecie przycisku awaryjnego powoduje natychmiastowe
zatrzymanie robota.

2 | Wystepuje 3-sekundowa przerwa przed ruchem do pozycji PHOME.

3 | Ruch do pozycji PHOME sygnalizowany jest lampkg zielong H1.

4 | Po osiggnieciu pozycji PHOME chwytak otwiera sie.

5 Po uptywie 2 sekund od otwarcia chwytaka nastepuje jego
zamkniecie.

6 | Uruchomienie programu wymaga nacisniecia przycisku S1.

7 | Kontroler robota nie komunikuje zadnych btedéw.

8 Po rozpoczeciu dziatania aplikacji zrobotyzowanej robot wykonuje

ruch w kazdej z osi robota oddzielnie.
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