CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Uzytkowanie i programowanie uktadow i systemow automatyki przemystowej,
manipulatoréw i robotéw

Symbol kwalifikacji: ELM.X2

Numer zadania: 01

Wersja arkusza: SG

Wypetnia zdajacy
Numer PESEL zdajgcego* Miejsce na naklejke z numerem
PESEL i z kodem osrodka
Numer stanowiska
Czas trwania egzaminu: 150 minut ELM.X2-01-26.01-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 5 stron i nie zawiera btedow. 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 przewodniczacy 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. Pouzyskaniu zgody zespotu nadzorujgcego mozesz opuscic sale/miejsce przeprowadzania egzaminu.

Powodzenia!

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

Uktad graficzny
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Zadanie egzaminacyjne

W celu roztadowania palety elementoéw i rozdzielenia ich na dwa stanowiska w firmie zakupiono robota
przemystowego i zbudowano stanowisko, ktore zostato pokazane na rysunku 1.

Rysunek 1. Widok stanowiska robota przemystowego

Na stanowisku znajduje sie:

1. Robot przemystowy wyposazony w chwytak podcisnieniowy (przyssawke).

2. Tasmocigg przenoszgcy detale.

3. Palete prostokatng czteroelementowg (mozliwe jest oznaczenie w inny sposob miejsc do odktadania
elementdw np. przy pomocy kartki z narysowanymi okregami).

4. Przycisk monostabilny NO z pod$wietleniem Zzaréwkg - zielony, przycisk monostabilny NC
z podswietleniem zarowka - czerwony.

Wszystkie urzadzenia podigczone sg do wejs¢/wyjs¢ sterownika robota. Ponizej znajduje sie tabela 1
z wykazem elementow. Uzupetnij ich adresy na podstawie listy adreséw znajdujgcej sie na stanowisku:
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Tabela 1. Adresy urzadzen wejscia/wyjscia

Nazwa elementu Adres elementu

Przycisk monostabilny NO.

Lampka sygnalizacyjna zielona.

Lampka sygnalizacyjna czerwona.

Przenosnik tasmowy - start.

Przenosnik tasmowy - zmiana kierunku.

Opis dziatania stanowiska z robotem

Po uruchomieniu programu, a przed nacisnieciem ktéregokolwiek przycisku system znajduje sie w trybie
oczekiwanie. W tym trybie robot nie pracuje i $wieci sie lampka sygnalizacyjna zielona — uktad gotowy do
zatgczenia. Zalgczenie trybu praca nastepuje przez chwilowe wcisniecie przycisku monostabilnego NO. —
Start. W trybie praca nastepuje zgaszenie lampki zielonej i zapalenie lampki czerwonej. Robot zaczyna
pobiera¢ detale z palety i pojedynczo ukfada w punkcie ,A” (patrz rysunek nr 1). Po potozeniu kazdego z detali
i odjezdzie na bezpieczng odlegtos¢, robot uruchamia tasmocigg na 4 sekundy. Kierunek ruchu tadmociggu
dla kolejnych detali jest ustalany naprzemiennie tzn. detal pierwszy jedzie w kierunku pozycji B, drugi
w kierunku pozycji C, trzeci w kierunku pozycji B itd. B i C to punkty odbioru detali przez inne urzgdzenia
(nalezy je usung¢ z tasmociggu). Po roztadowaniu wszystkich czterech elementéw robot sie zatrzymuje nad
tasmociggiem i nastepuje wymiana palety pustej na peing. Gdy robot sie zatrzyma, lampka czerwona gasnie,
a zapala sie lampka zielona. Program zndéw znajduje sie w trybie oczekiwania. Ruchy robota pionowe
(pobierania i odktadania detalu) muszg by¢ wykonywane z predkoscig stopniowang — ruch z dala od detalu
z predkoscig 85% z interpolacjg kotowa (przegubowg), w pobilzu detalu z predkoscig 10% z interpolacjg
liniowa. Ruchy przemieszczajgce chwytak w poziomie (przenoszenie detalu i powrdt) muszg by¢ realizowane
z predkoscig 100% z interpolacjg kotowa. Przed ztapaniem, po ztapaniu, przed puszczeniem i po puszczeniu
detalu zastosowac 1 sekunde opdéznienia. Do przektadania elementéw z palety na tadmocigg wykorzystac
definicje palety i funkcje paletyzacji oraz petle FOR.

¢ Narysuj schemat blokowy dziatania petli gtdwnej programu robota.

o W S$rodowisku do programowania napisz program sterujgcy dla robota przemystowego zgodny
Z opisem dziatania.

o Przy pomocy panelu operatorskiego ustal wspotrzedne punktéw wykorzystywanych w programie.

o Po uzyskaniu zgody egzaminatora uruchom program i przetestuj go w trybie DEBUG i popraw go
w razie potrzeby.

o Whyniki testowania gotowego programu zapisz w tabeli 2.

W TRAKCIE PRACY PRZESTRZEGAJ PRZEPISOW BEZPIECZENSTWA | HIGIENY PRACY.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.
Ocenie beda podlegac¢ 3 rezultaty:

— schemat blokowy dziatania robota,

— program sterujgcy pracg robota przemystowego,

— wyniki testowania programu robota przemystowego — tabela 2,
oraz

przebieg czynnosci programowania robota przemystowego.
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Schemat blokowy dziatania petli gtdwnej programu robota przemystowego
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Tabela 2. Wyniki testowania programu robota przemystowego

Lp. | Dziatanie TAK | NIE

1 Po uruchomieniu programu, ale przed wcisnieciem przycisku NO - Start swieci
" | sie lampka zielona

2. | Robot zaczyna sie porusza¢ gdy zostanie wgrany i uruchomiony program.

3 Robot zaczyna sie porusza¢ gdy zostanie wgrany, uruchomiony program
" | i zostanie nacisniety przycisk monostabilny NO — Start.

4. | Robot wykonuje ruchy pionowe do detalu na palecie ze statg predkoscia.

5. | Uruchomiony tasmociagg dziata przez ustalony w programie czas.

6. | Kierunek uruchamiania tasmociggu zmienia sie przy kazdym detalu

7 Podnoszenie i opuszczanie detalu wykonywane jest po linii prostej przez caty
" | czas trwania ruchu.

8. | Podczas ruchu robota swieci sie lampka czerwona.

9 Lampka zielona zapala sie, po zatrzymaniu sie robota nad tasmociggiem po
" | przeniesieniu ostatniego elementu.

10 Przyciskiem monostabilnym NC mozna zatrzymac robot w dowolnym

momencie.
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