CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Montaz, uruchamianie i obstuga uktadéw mechanicznych i elektronicznych robotéw
Oznaczenie kwalifikacji: KTR.01

Numer zadania: 01

Wersja arkusza: SG

Wypetnia zdajgcy
. . Miejsce na naklejke z numerem
Numer PESEL zdajacego PESEL i z kodem osrodka
Czas trwania eg_;zaminu: 150 minut. KTR.01-01-23.06-SG
EGZAMIN ZAWODOWY

PODSTAWA PROGRAMOWA

Rok 2023

CZESC PRAKTYCZNA

2019

Instrukcja dla zdajacego
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Na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego wpisz w oznaczonym miejscu swoéj numer PESEL
i naklej naklejke z numerem PESEL i z kodem os$rodka.

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.

Sprawdz, czy arkusz egzaminacyjny zawiera 5 stron i nie zawiera btedéw. Ewentualny brak stron lub
inne usterki zgto$ przez podniesienie reki przewodniczgcemu zespotu nadzorujgcego.

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

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

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

Jezeli w zadaniu egzaminacyjnym wystepuje polecenie ,zgtos gotowosc do oceny przez podniesienie
reki”, to zastosuj sie do polecenia i poczekaj na decyzje przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego.
Po zakonhczeniu wykonania zadania pozostaw rezultaty oraz arkusz egzaminacyjny na swoim
stanowisku lub w miejscu wskazanym przez przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego.

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

Powodzenial

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

Uktad graficzny
© CKE 2020
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Zadanie egzaminacyjne

Na stanowisku znajduje sie zestaw do montazu robota mobilnego oraz komputer z oprogramowaniem
stuzgcym do zaprogramowania robota. Postugujgc sie narzedziami montazowymi i przygotowanymi
elementami zmontuj robota mobilnego zgodnie z rysunkiem 1 i dokumentacjg techniczng robota, znajdujgca
sie na stanowisku egzaminacyjnym.

Rysunek 1. Robot mobilny po montazu

Uktad napedowy robota sktada sie z czterech silnikdw, ktére nalezy podtgczy¢ do kolejnych portéw MOTORS
mikrokontrolera:

e silnik MOT-1 do portu MOTORS 2

¢ silnik MOT-3 do portu MOTORS 3

e silnik MOT-2 do portu MOTORS 4

¢ silnik MOT-4 do portu MOTORS 5
jak na rysunku 2.

Wykonayj:
1. montaz elementdéw mechanicznych — rama robota, kofa,
2. montaz elementow elektronicznych — mikrokontroler, akumulator, przewody, serwomechanizmy
napedowe.
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Rysunek 2. Naped robota i podtaczenie silnikow

Robot powinien by¢ zmontowany tak, aby podczas podniesienia go do goéry, konstrukcja robota stanowita
jedng catos¢ oraz aby podczas ruchu nie dosztio do odtgczenia czesci napedu lub innych czesci
elektronicznych i mechanicznych wchodzgcych w sktad zestawu. Koncowki przewodoéw elektrycznych
powinny by¢ zamocowane pewnie i stabilnie, aby nie wysunety sie przy lekkim pociggnieciu. Zwré¢ uwage
na stabilng konstrukcje robota oraz prawidtowe przeniesienie napedu z silnika na kota — rysunek 3.

>4

Rysunek 3. Sposéb montowania uktadu napedowego
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Po zmontowaniu robota dotgcz dwa czujniki dotyku — rysunek 4, w taki sposéb, aby mozliwa byta detekcja
przeszkdd znajdujgcych sie przed robotem. Oba czujniki powinny znajdowac sie po tej samej stronie robota.
Czujniki podtgcz do mikrokontrolera korzystajgc z wejs¢ cyfrowych (Digital), wykorzystujac dowolny wybrany
przez siebie port.

Rysunek 4. Czujnik dotyku (limit switch) wraz z przykladem zamontowania

Na podstawie dokumentacji technicznej podtagcz robota do komputera wykorzystujgc przewdd USB. Uruchom
w komputerze srodowisko programistyczne, nawigz potgczenie robota ze srodowiskiem. Dokonaj aktualizaciji
oprogramowania uktadu sterujgcego robota poprzez wgranie firmware metodg manualng zgodnie
z dokumentacjg techniczng znajdujgca sie na stanowisku egzaminacyjnym.

W Srodowisku programistycznym otworz nowy projekt programu. Zdefiniuj w programie makra dla kazdego
z czterech silnikéw, ustal wartosci portow MOTORS zgodnie z wykonanym montazem. Zdefiniuj w programie
makra dla dwoch podtgczonych czujnikéw.

Napisz program sterujgcy robotem tak, aby robot poruszat sie w jednym kierunku w petli nieskonczone;j.
Predkosc¢ ruchu robota nie moze przekracza¢ 50% predkosci maksymalnej, ale ma zapewnic¢ widoczny ruch
robota. W przypadku wykrycia przeszkody przez jeden lub drugi czujnik, robot powinien sie zatrzymac¢ na
2 sekundy, potem cofa¢ przez 2 sekundy, a nastepnie zmieni¢ kierunek jazdy o kat w przedziale od 90° do
180° wokot whasnej osi w dowolnym kierunku.

W programie wykorzystaj:
— petle nieskonczong
— instrukcje warunkows if
— funkcje motors[] do sterowania praca silnikow
— funkcje wait1msc() do stosowania opdznienia czasowego
— funkcje readSensor() do odczytania stanu czujnikéw.

Wgraj program do sterownika robota. Wykonaj test poprawnosci dziatania robota mobilnego, z zachowaniem
bezpiecznych odlegtosci i zasad bezpieczehstwa. Jesli robot nie dziata zgodnie z opisem wprowadz
niezbedne poprawki. Pozostaw robota potgczonego ze srodowiskiem programistycznym.

Strona4z5

Wigcej arkuszy znajdziesz na stronie: arkusze.pl



Czas przeznaczony na wykonanie zadanie wynosi 150 minut.

Ocenie podlegaé bedzie 5 rezultatow:
— zmontowany robot mobilny — cze$¢é mechaniczna,
— zmontowany robot mobilny — czes¢é elektroniczna,
— robot mobilny po modyfikaciji,
— program sterujgcy robotem mobilnym,
— dziatanie robota mobilnego

oraz przebieg montazu, modyfikacji i programowania robota mobilnego.
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