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Arkusz zawiera informacje prawnie chronione
do momentu rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Montaz, uruchamianie i obstuga systemoéw robotyki

Oznaczenie arkusza: ELM.07-03-25.06-SG
Symbol kwalifikacji: ELM.07

Numer zadania: 03

Wersja arkusza: SG

Kod osrodka —

PODSTAWA PROGRAMOWA
2019
Wypetnia egzaminator
Numer PESEL zdajgcego* st::w%r\?v?srka

Kod egzaminatora

Data egzaminu

Dzieri Miesigc Rok

Godzina rozpoczecia egzaminu

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

Wiecej materiatéw znajdziesz na zawodowe.edu.pl
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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 pozgadane 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 by¢ 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 ukiad do sterowania chwytakiem robota

1

Dobrana lampka sygnalizacyjna H1 koloru zielonego o napieciu 5V DC

Dobrana lampka sygnalizacyjna H2 koloru czerwonego o napieciu 24 V DC

Dobrany przekaznik K1; napiecie cewki 5V DC

Przyciski S1, S2 i S3 zamontowane na szynie TH35 — X4

Lampki sygnalizacyjne H1 i H2 zamontowane na szynie TH35 — X4

Miejsce zamontowania elementéw S1, S2, S3, H1 i H2 zgodne z rysunkiem 1

N O |~ ODN

Elementy stabilnie zamocowane na TH35 - nie przesuwajg sie po lekkim pociggnieciu

Rezultat 2: Potaczenia elektryczne uktadu do sterowania chwytakiem robota

1

Potgczenie K1:A2 z COM wykonane przewodem koloru niebieskiego

Potgczenie S2:14 z COM wykonane przewodem koloru niebieskiego

Potfgczenie K1:11 z H2:X1 wykonane przewodem koloru szarego

Lampka sygnalizacyjna H2 zasilona z pola X3:24 V

Pole X3:19 niepodtgczone

Tulejki zatozone na kabel tgczacy zasilanie 24 V DC ze stykiem 14 przekaznika

N oo |~ O0(DN

Tulejki poprawnie zamontowane na przewodach — po lekkim pociggnieciu nie zsuwajg sie

Narzedzia dla nauczyStronadizwfch: zawodowe.edu.pl
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Rezultat 3: Uruchomiony uklad do sterowania chwytakiem robota

1

Wgrany program do uktadu mikroprocesorowego

Zapalona lampka H1 po naci$nieciu przycisku S2

Otwarty chwytak po ok. 2 sekundach po nacisnieciu przycisku S2

Zapalajgca sie lampka H2 w chwili uruchomienia procesu otwierania chwytaka

Zresetowany uktad po nacisnieciu przycisku S1

(o270 @) I B ~ N RGO I B \©)

Zatrzymany uktad po nacisnieciu przycisku S3

Rezultat 4: Wyniki pomiaréw rezystancji

W tabeli 1. wpisane w pozycji

1

1: warto$¢ zgodna ze stanem faktycznym; dopuszczalna odchytka 10 Q

2: wartos¢ powyzej 100 000 Q lub 100 kQ lub OL lub 1.

3: wartos$¢ zgodna ze stanem faktycznym; dopuszczalna odchytka 10 Q

4: wartos¢ powyzej 100 000 Q lub 100 kQ lub OL lub 1.

2
3
4
5

11 3: jednostka Q
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Rezultat 5: Karta kontrolna pracy uktadu

W tabeli 2. wpisane w pozycji

1 |1: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

2: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

2
3 |3: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym
4

4: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

Przebieg 1: Przebieg montazu mechanicznego i elektrycznego oraz uruchomienia uktadu do sterowania chwytakiem robota

Zdajgcy:

1 |stosowat narzedzia monterskie zgodnie z ich przeznaczeniem — uzywat praski do zaciskania tulejek

stosowal narzedzia monterskie zgodnie z ich przeznaczeniem — zdejmowat izolacje za pomoca $ciggacza izolaciji

2
3 |utrzymywat porzadek na stanowisku w czasie pracy, po zakonczeniu pracy posprzatat stanowisko
4

wigczat napiecie zasilajgce tylko po uzyskaniu zgody

5 stosowat narzedzia monterskie zgodnie z ich przeznaczeniem — uzywat wtasciwych wkretakow do montazu przewodéw do
lampek

Egzaminator

imie i nazwisko data i czytelny podpis
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Rysunek 1. Rozmieszczenie elementéw na plycie montazowej
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Rysunek 2. Schemat potaczen uktadu
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