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ZASADY OCENIANIA

Arkusz zawiera informacje prawnie chronione
do momentu rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Montaz, uruchamianie i obstuga uktadéw mechanicznych i elektronicznych robotéw

Oznaczenie arkusza: KTR.01-01-23.06-SG
Oznaczenie kwalifikacji: KTR.01

Numer zadania: 01

Wersja arkusza: SG

Kod osrodka —

PODSTAWA PROGRAMOWA
2019
Wypetnia egzaminator
Numer PESEL zdajgcego* St;%r\?vfsrka

Kod egzaminatora

Data egzaminu

Dzieri Miesigc Rok

Godzina rozpoczecia egzaminu

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

Elementy podlegajace ocenie/kryteria oceny

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

Rezultat 1: Zmontowany robot mobilny — czes¢ mechaniczna

1

Rama robota zmontowana zgodnie z dokumentacjg techniczng

Kota zamontowane stabilnie na osi napedowej zgodnie z rysunkiem nr 3 w arkuszu egzaminacyjnym

Kazdy silnik zamontowany za pomocg dwoch srub montazowych zgodnie z dokumentacjg techniczng

Osie pedne kot zamontowane w taki sposob, aby mozliwe byto przeniesienie napedu na kota

Sterownik robota zamontowany w obrebie platformy jezdnej w sposdb uniemozliwiajgcy odigczenie w przypadku ruchu robota

Akumulator zamontowany zgodnie z dokumentacjg techniczng w sposéb uniemozliwiajgcy odtgczenie w trakcie ruchu robota

Robot po podniesieniu stanowi jedng catos¢
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Pofgczenia srubowe sg zamocowane pewnie i stabilnie

Rezultat 2: Zmontowany robot mobilny — czes¢ elektroniczna

1

Silniki robota podtgczone do portow MOTORS zgodnie z rysunkiem 2 i opisem w arkuszu egzaminacyjnym

2

Akumulator podtgczony do gniazda zasilania sterownika robota

3

Koncdéwki przewodoéw elektrycznych zamocowane pewnie i stabilnie, nie wysuwajg sie przy lekkim pociggnieciu
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Numer
stanowiska

Rezultat 3: Robot mobilny po modyfikacji

1 |Czujniki dotyku zamontowane pewnie i stabilnie do ramy robota

Czujniki dotyku podtgczone do wejsé cyfrowych sterownika

Oba czujniki dotyku zamontowane po tej samej stronie robota

Robot podtgczony do komputera poprzez kabel USB

Nawigzane potfgczenie robota ze Srodowiskiem programistycznym
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Zainstalowane sterowniki umozliwiajgce komunikacje z robotem

Rezultat 4: Program sterujacy robotem mobilnym

Zastosowane w programie zapisy (makra, funkcje, warunki) gwarantujg prace robota, zgodnie z opisem w arkuszu egzaminacyjnym.

1 |Makra dla silnikow zdefiniowane

Makra dla czujnikéw zdefiniowane

Wykorzystana funkcja motors[] w programie sterujgcym

Wykorzystana funkcja wait1msc() w programie sterujgcym

Wykorzystana funkcja readSensor() w programie sterujgcym

Wykorzystana instrukcja warunkowa if w programie sterujgcym

Zapisane warunki obstugi czujnikéw dotyku

Wykorzystana petla nieskoriczona w programie sterujgcym
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Predkosc¢ ustalona na poziomie nieprzekraczajgcym 50% predkosci maksymalne;j
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Program sterujgcy kompiluje sie bez btedéw
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stanowiska

Rezultat 5: Dziatanie robota mobilnego

1

Po witgczeniu zasilania robot wykonuje ruchy robocze

Robot porusza sie w jednym kierunku przed wykryciem przeszkody

Robot zatrzymuje sie w przypadku wykrycia przeszkody

Czas zatrzymania robota po wykryciu przeszkody - ok. 2 s

Po wykryciu przeszkody robot cofa sie przez ok. 2 s

Robot po cofnieciu zmienia kierunek o kat w przedziale od 90° do 180°

N/ oo |~ ODN

Robot podczas zmiany kierunku obrotu porusza sie wokot wtasnej osi

Przebieg montazu, modyfikacji i programowania robota mobilnego

Zdajgcy:

1

stosowat zasady bezpieczenstwa i higieny pracy podczas wykonywania zadania.

2

utrzymywat porzadek na stanowisku w trakcie wykonywania zadania.

3

uzywat narzedzi montazowych zgodnie z przeznaczeniem.

EQzZaminator ... ...

imig i nazwisko
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