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Arkusz zawiera informacje prawnie chronione
do momentu rozpoczecia egzaminu

Uktad graficzny © CKE 2025

Nazwa kwalifikacji: Montaz, uruchamianie i obstuga systemoéw robotyki
Oznaczenie arkusza: ELM.07-03-26.06-SG
Symbol kwalifikacji: ELM.07

O PODSTAWA PROGRAMOWA
Numer zadania: 03
Wersja arkusza: SG 2019
Wypetnia egzaminator
Kod os$rodka — Numer PESEL zdajgcego* star':lcgjvr\riflia**

Kod egzaminatora

Data egzaminu

Dzienn Miesigc Rok

Godzina rozpoczecia egzaminu

* w przypadku braku numeru PESEL — seria i numer paszportu lub innego dokumentu potwierdzajgcego tozsamosé
** na podstawie danych wpisanych przez zdajgcego na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego

Dla nauczycieli: zawodowe.edu.pl - monitoring klas i generowanie egzaminéw



https://zawodowe.edu.pl

Egzaminatorze!
- Oceniaj prace zdajacych rzetelnie i z zaangazowaniem. Dokumentuj wyniki oceny.
- Stosuj przyjete zasady oceniania w sposob obiektywny.

- Jezeli zdajacy, 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 by¢ sporzgdzona odrecznie w trybie roboczym.

- Informuj przewodniczacego 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.

zawodowe.edu.pl - aSdroRa Z z@tania egzaminacyjne
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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 uktad sterowania ze sterownikiem PLC

1

Przycisk SO monostabilny NC podtaczony do ztgczki X3:26

Przycisk S1 monostabilny NO podtgczony do ztgczki X3:27

Przycisk S2 monostabilny NO podigczony do ztgczki X3:28

Czujnik krancowy B1 NC podtgczony do ztgczki X3:29

Lampka sygnalizacyjna H1 podtgczona do ztgczki X3:23

Lampka sygnalizacyjna H2 podigczona do ztgczki X3:24

Cewka stycznika K1 podtgczona do ztgczki X3:21

O (N[Ol |~ O|DN

Cewka stycznika K2 podtgczona do zigczki X3:22

Rezultat 2: Zmontowany panel sterowniczy uktadu napedowego

1

Przyciski SO, S1, S2 zamontowane zgodnie z rysunkiem 1 — wlasciwa kolejno$¢ na szynie X4

Styczniki K1, K2 zamontowane zgodnie z rysunkiem 1 — wtadciwa kolejno$¢ na szynie X1

Lampki sygnalizacyjne H1, H2 zamontowane zgodnie z rysunkiem 1 — zamontowane we wiasciwej kolejnosci

Blokady na szyne X3 zamontowane zgodnie z rysunkiem nr 1

Podtgczone napiecie zasilania do sterownika PLC

ol |~ WODN

Przewody zakonczone tulejkami zaciskowymi, nie wysuwajg sie ze ztgcz

Cwicz na zawodowe.eSir@Na sz 8rkusze egzaminacyjne
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Rezultat 3: Zmontowany uktad elektryczny silnika

1

Przewody zasilajgce silnik podtgczone do stykow gtéwnych; roboczych stycznika K1

Przewody zasilajgce silnik podtgczone do stykdw gtownych; roboczych stycznika K2

Przewody liniowe L1, L2, L3 przez styki stycznika K1 podtgczone do zaciskow U, V, W silnika M1

Przewody liniowe L1, L2, L3 przez styki stycznika K2 podtgczone do zaciskow U, W, V silnika M1

2
3
4
5

Przewdd PE podtgczony do obudowy silnika M

Rezultat 4. Wyniki pomiaru rezystancji podzespotéw elektrycznych i ocena ich sprawnosci - tabela 1

Za stan faktyczny uznaje sie wyniki pomiaréw wykonanych przez egzaminatora
W tabeli 1 wpisane w pozycji

1

1: warto$¢ i jednostka zgodne ze stanem faktycznym

: wartos¢ i jednostka zgodne ze stanem faktycznym

: wartos¢ i jednostka zgodne ze stanem faktycznym

: wartos¢ i jednostka zgodne ze stanem faktycznym

: wartosé i jednostka zgodne ze stanem faktycznym

: w kolumnie Ocena poprawnosci - poprawny

: w kolumnie Ocena poprawnosci - poprawny

O (o[ N[O | ™| O|DN

2
3
4
5
6: wartos¢ i jednostka zgodne ze stanem faktycznym
4
5
6

: w kolumnie Ocena poprawnosci - poprawny

Narzedzia dla nauczyStrona bz ch: zawodowe.edu.pl
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Rezultat 5: Karta oceny pracy uktadu napedowego systemu robotyki — tabela 2

Za stan faktyczny uznaje sie wynik testu wykonanego przez egzaminatora
W tabeli 2 zaznaczone w wierszu

1 |1: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

2: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

3: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

4: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

5: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

(o270 ) I B =N RN GO N B \©)

6: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

Przebieg 1: Przebieg prac zwigzanych z montazem i uruchamianiem ukladu napedowego systemu robotyki

Zdajgcy:

1 |wykonywat prace montazowe przy wytgczonym napieciu zasilania

uzywat narzedzi zgodnie z przeznaczeniem; do zaciskania koncowek na przewodach stosowat praske

2
3 |kazdorazowe uruchomienie uktadu przeprowadzat po uzyskaniu zgody przewodniczgcego ZN
4

dbat o porzadek na stanowisku, po ukonczeniu prac posprzagtat stanowisko

Egzaminator

imie i nazwisko data i czytelny podpis

Pobierz wieceSiranays za8odowe.edu.pl
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Rysunek nr 1. Schemat rozmieszczenia elementéw systemu napedowego robotyki na ptycie montazowej
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Rysunek nr 2. Schemat potaczen sterownika PLC z elementami wejsciowymi i wyjSciowymi
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Rysunek nr 3. Schemat potaczen elektrycznych uktadu wykonawczego silnika elektrycznego
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Wiecej materiatéw znajdziesz na zawodowe.edu.pl
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