CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Eksploatacja i programowanie robotéw przemystowych
Symbol kwalifikacji: KTR.02

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.02-01-25.01-SG
EGZAMIN ZAWODOWY

PODSTAWA PROGRAMOWA

Rok 2025 2019

CZESC PRAKTYCZNA

Instrukcja dla zdajacego

1 Na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego wpisz w oznaczonym miejscu swoj numer PESEL
i naklej naklejke z numerem PESEL i z kodem os$rodka.

2. 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.

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

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

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

7. Wykonaj samodzielnie zadanie egzaminacyjne. Przestrzegaj zasad bezpieczehstwa i organizaciji
pracy.

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

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

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

w

Powodzenial

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

Uktad graficzny
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Zadanie egzaminacyjne

Zaprogramuj dostepnego na stanowisku egzaminacyjnym robota tak, aby przeniost detale z magazynu do
wyznaczonych pél na planszy do paletyzacji, jak na rysunku 2 (etap pierwszy) oraz wykreslit dostepnym
narzedziem przedstawiong na rysunku 3 trajektorie (etap drugi).

Rysunek 1. Pogladowe stanowisko robota
1 — magazyn detali i narzedzia do wykreslenia trajektorii
2 — plansza z torem ruchu robota
3 — plansza do paletyzacji detali
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W celu realizacji zadania wykonaj nastepujgce czynnosci:

1.
2.
3.

Zapoznaj sie z dokumentacjg techniczna.

Po uzyskaniu zgody Przewodniczacego ZN podigcz zasilanie elektryczne i pneumatyczne.

Uruchom urzadzenie sterujgce robotem, sprawdz poprawnos¢ komunikacji robota z urzgdzeniem
sterujgcym.

Upewnij sie, ze uktad bezpieczenstwa robota jest aktywny wykorzystujgc dokumentacje techniczng
robota. Przeprowadz test stopu awaryjnego.

Sprawdz, postugujac sie interfejsem uzytkownika i wykonujgc ruch testowy czy wszystkie napedy
robota sg sprawne i gotowe do pracy.

Utworz program pozwalajgcy na przeniesienie detali i wykres$lenie trajektorii.

Przetestuj kolejne etapy programu z ustawieniem predkosci mniejszej lub réwnej 10 % predkosci
maksymalnej robota.

Zachowujgc warunki bezpieczenstwa przygotuj robota do pracy w trybie automatycznym. Po
uzyskaniu zgody Przewodniczgcego ZN uruchom aplikacje w trybie automatycznym zachowujgc od
15 do 50 % predkosci maksymalnej robota.

Wpisz do tabeli 1 wnioski wynikajgce z dziatania aplikacji zrobotyzowane;j.

Rysunek 2. Widok przeniesionego detalu — etap pierwszy zadania
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Rysunek 3. Kreslenie trajektorii ruchu narzedzia - etap drugi zadania

Program sterujacy powinien dziala¢ w nastepujacy sposoéb:

HOoooNoO~wDE

11. Po zakonczeniu zadania robot powraca do pozycji poczagtkowej HOME.

Robot zaczyna ruch od pozycji poczatkowej HOME zapisanej w pamieci urzgdzenia.

Robot siega do strefy z magazynem detali.

Robot pobiera detal za pomocg chwytaka.

Robot umieszcza detal w dowolnym kwadratowym polu zaznaczonym na planszy do paletyzacji.
Robot umieszcza kolejne detale jeden po drugim w wolnych polach na planszy do paletyzacji.
Robot pobiera narzedzie do wykreslenia trajektorii za pomocg chwytaka.

Robot przenosi narzedzie do wykreslania trajektorii nad plansze z trajektorig ruchu.

Narzedzie wykresla tor zamkniety wedtug kolejnosci punktéw od P1 do P12 konczac na P1.
Program konczy sie po wykresleniu catego toru i odtozeniu narzedzia do wykreslania trajektorii.
. Program wykonuje proces w trybie automatycznym z predkoscig od 15 do 50 % predkosci
maksymalnej robota.

W programie przynajmniej raz skorzystaj z kazdego z nastepujgcych trzech typéw ruchu: ruch od punktu do
punktu, ruch w interpolacji liniowej, ruch w interpolacji kotowej. Skorzystaj z programowych polecen otwarcia
i zamkniecia szczek chwytaka. W przypadku wystgpienia kolizji usun jg wykorzystujgc dokumentacje
techniczng robota.

Kazdorazowo przez podniesienie reki zgtaszaj Przewodniczgcemu ZN gotowo$¢ do podigczenia uktadu do
Zrédfa napiecia zasilajgcego i sprezonego powietrza oraz przejscie z trybu programowania do pracy
automatycznej. Po uzyskaniu zgody wykonaj zgtaszane czynnoSci.

Podczas wykonywania zadania przestrzegaj przepiséw BHP i organizacji pracy. Po wykonaniu zadania
uporzadkuj stanowisko egzaminacyjne. Nie wytgczaj zasilania stanowiska i komputera.
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Czas przeznaczony na realizacje zadania wynosi 150 minut.

Ocenie podlega¢ beda 4 rezultaty:
— realizacja zadania aplikacji zrobotyzowanej — przenoszenie detali, etap pierwszy,
— realizacja zadania aplikacji zrobotyzowanej — wykreslanie trajektorii, etap drugi,

oraz

Tabela 1. Wnioski wynikajace z dzialania aplikacji zrobotyzowanej

— program aplikacji zrobotyzowanej,

— whnioski wynikajgce z dziatania aplikacji zrobotyzowanej — tabela 1

przebieg przygotowania robota do pracy.

Lp.

Stwierdzenie dotyczace dziatania robota

Okresl, czy stwierdzenie jest
prawdziwe, wpisujac
w kolumnie TAK lub NIE

Ruch od punktu P4 do PS5 jest ruchem wykonywanym

1 w interpolacji kotowej.

5 Ruch od punktu P7 do P8 jest ruchem wykonywanym
w interpolacji liniowej.

3 Ruch od punktu P10 do P11 jest ruchem wykonywanym
w interpolacji kotowej.

4 Ruch od punktu P11 do P12 jest ruchem wykonywanym
w interpolacji liniowej.

5 Dziatanie programu konczy sie odtozeniem narzedzia do

magazynu i powrotem do pozycji poczgtkowej HOME
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