CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Montaz, uruchamianie i obstuga systemoéw robotyki
Symbol kwalifikacji: ELM.07

Numer zadania: 03

Wersja arkusza: SG

Wypetnia zdajgcy
Numer PESEL zdajgcego* Miejsce na naklejke z numerem
PESEL i z kodem os$rodka
Numer stanowiska
Czas trwania eg_;zaminu: 150 minut ELM.07-03-26.01-SG
EGZAMIN ZAWODO PODSTAWA PROGRAMOWA
Rok 2026 2019

CZESC PRAKTYCZNA

Instrukcja dla zdajacego

1. Na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego wpisz w oznaczonym miejscu swoj numer PESEL,
numer stanowiska i naklej naklejke** z numerem PESEL i z kodem osrodka.

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

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

4. Czas rozpoczecia i zakohczenia pracy zapisze w widocznym miejscu przewodniczgcy zespotu
nadzorujgcego.

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

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

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

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

Powodzenia!

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

Uktad graficzny
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Zadanie egzaminacyjne

Na przygotowanym przez osrodek stanowisku zmontuj uktad do sterowania chwytakiem robota. Wykonaj
pomiary rezystancji. Uruchom ukfad i sprawdz jego dziatanie. Podczas wykonywania prac stosuj zasady

BHP.

W celu wykonania zadania:

dobierz elementy do montazu na szynie TH35 — listwa X4 pokazane na rysunku 1 zgodnie
z symbolami elementéw na rysunku 2 i opisem pod tym rysunkiem;

zamontuj dobrane elementy — S1, S2, H1, K1, K2;

zamontuj na ptycie montazowej czujnik zblizeniowy indukcyjny B1;

umiesé¢ czujnik zblizeniowy pojemnosciowy B2 w poblizu serwomechanizmu, mozesz to zrobi¢ poza
ptytg montazowag, np. na stole;

wykonaj potgczenia elektryczne zgodnie z rysunkiem 2. Zastosuj odpowiednie kolory izolaciji
przewodoéw (brgzowy — zasilanie 5V DC, czerwony — 24 V DC, niebieski — 0 V DC (COM), szary —
przewody sygnatowe dochodzgce do portéw wejsciowych i wyjsciowych). Na kohcach wszystkich
przygotowywanych przewodow zacisnij koncéwki tulejkowe;

wykonaj pomiary rezystancji i uzupetnij tabele 1.

Na ptycie zamontowane sg dodatkowe podzespoty oraz ztgczki, ktdére nalezy pozostawic¢ i nie uzywaé
w zadaniu,

Uwaga:
Przez podniesienie reki zgto$ gotowos¢ do zatgczenia zasilania. Zasilanie mozesz wigczy¢ po uzyskaniu
zgody od przewodniczgcego zespotu nadzorujgcego (PZN).

Nastepnie:

wyslij program do sterownika mikroprocesorowego. Przygotowany przez osrodek egzaminacyjny
program znajduje sie na pulpicie komputera znajdujgcego sie na stanowisku egzaminacyjnym
w katalogu ELM.07 jako plik o nazwie 03_ELM_07_egzamin.

uruchom system,

wypetnij karte kontrolng pracy systemu — tabela 2.

Po zakonczeniu wykonywania zadania uporzgdkuj stanowisko i pozostaw wigczone media zasilajgce uktad
elektryczny i komputer.
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Rysunek 1. Rozmieszczenie elementéw na ptycie montazowej

Oznaczenia:

S1, S2 — przyciski,

H1 — lampka sygnalizacyjna,

K1, K2 — przekazniki,

X1, X3 - listwy tgczeniowe,

X2, X4 — szyny montazowe,

B1 — czujnik zblizeniowy indukcyjny,
ZPP — zespot przygotowania powietrza.
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Rysunek 2. Schemat potaczen ukladu do sterowania chwytakiem robota

Opis dziatania uktadu

Przycisk S1 podtgczony do portu wejsciowego D6 (X3:16) stuzy do uruchomienia programu. Po zblizeniu
dowolnego elementu metalowego dostepnego na stanowisku do czujnika indukcyjnego B1 uruchamiany jest
przekaznik K1 i poprzez styki tego przekaznika podawane jest sygnat niski (COM) na wejscie D8 (X3:18).
Nastepnie serwomechanizm podtgczony do zasilania 5 V DC oraz do portu D1 (X3:11) zaczyna sie obracac.
W poblizu serwomechanizmu zamontowano czujnik pojemnosciowy B2 w taki sposob, aby orczyk
serwomechanizmu po osiggnieciu potowy obrotu znalazt sie w polu dziatania czujnika pojemnosciowego. Po
wychwyceniu orczyka przez czujnik pojemnosciowy uruchamiany jest przekaznik K2 i poprzez styki tego
przekaznika podawane jest sygnat niski (COM) na wejscie D9 (X3:19). Zakonczenie cyklu zasygnalizowane
jest wigczeniem lampki sygnalizacyjnej H1 (5 V DC) koloru czerwonego, podigczonej do portu wyjsciowego
D2 (X3:12). Po okoto 2 sekundach lampka H1 gasnie, informujac o zakonczeniu cyklu. Przycisk S2
podigczony do portu D7 (X3:17) stuzy do zatrzymania uktadu.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie bedzie podlegac¢ 5 rezultatow:
— zmontowany uktad do sterowania chwytakiem robota,
— potaczenia elektryczne uktadu do sterowania chwytakiem robota,
— uruchomiony uktad do sterowania chwytakiem robota,
— wyniki pomiarow rezystancji — tabela 1,
— karta kontrolna pracy uktadu — tabela 2
oraz
przebieg montazu mechanicznego i elektrycznego oraz uruchomienia uktadu do sterowania chwytakiem

robota.
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Tabela 1. Wyniki pomiaréw rezystancji
(Oznaczenia jak na rysunku 2)
Pomiary nalezy wykonac w stanie beznapieciowym

Ocena poprawnosci
wyniku pomiaru
Lp. Czynnos¢ Lokalizacja Wartos¢ Je?nr;gstka Whpisz
Y POPRAWNY lub
NIEPOPRAWNY
1 | Pomiar rezystanciji X3:19 - K2:14
2 | Pomiar rezystanciji X3:13 — X3:24V
3 | Pomiar rezystancji S1:4 — X3:COM
4 | Pomiar rezystanc;ji X3:17 — X3:COM
Tabela 2. Karta kontrolna pracy uktadu
. -~ Whpisz
Lp. Opis czynnosci TAK lub NIE
1 | Po nacisnieciu przycisku S2 zapalita sie lampka H1 (czerwona)
> Bezposrednio po naci$nieciu przycisku S2 uruchamia sie
serwomechanizm
3 Podczas cyklu pracy uktadu lampka H1 (czerwona) zapala sie na okoto
2 sekundy
4 Zblizenie metalowego elementu do czujnika indukcyjnego powoduje

zresetowanie ukfadu (uktad jest w stanie gotowosci)
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