CENTRALNA Arkusz zawiera informacje
KOMISJA prawnie chronione do momentu

EGZAMINACYJNA rozpoczecia egzaminu

Nazwa kwalifikacji: Eksploatacja i programowanie systemow robotyki
Symbol kwalifikacji: ELM.08

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.08-03-26.06-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 6 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

Twoim zadaniem jest diagnoza i naprawa systemu zrobotyzowanego a takze napisanie i przetestowanie
programu sterujgcego robotem zgodnie z danymi zawartymi w arkuszu.

Na stanowisku egzaminacyjnym znajduje sie robot przemystowy realizujgcy aplikacje sortowania elementéw
na metalowe i niemetalowe oraz uktadania, polegajgcg na pobieraniu detalu z magazynu opadowego,
transportowaniu za pomocg przenosnika tasmowego i ukitadaniu detali niemetalowych w magazynie
elementéw koncowych, a detali metalowych w magazynie detali metalowych. Widok poglgdowy
zrobotyzowanego stanowiska sortowania i uktadania przedstawiono na rysunku 1.

Rysunek 1. Widok pogladowy zrobotyzowanego stanowiska sortowania i ukfadania.

Zrobotyzowane stanowisko wyposazone zostalo w magazyn opadowy, przenosnik tasmowy, magazyn
elementéw metalowych oraz magazyn elementow koncowych, ktérych rozmieszczenie przedstawiono na
rysunku 2. Rysunek 3 pokazuje utozenie detalu przed pobraniem go z magazynu opadowego, a schemat
elektryczny systemu zrobotyzowanego przedstawiono na rysunku 4.

Robot, wyposazony w chwytak szczekowy, pobiera detale w ksztatcie szesciandéw z magazynu opadowego
i transportuje na tasme przenosnika tasmowego. Detale metalowe transportowane sg w prawo na
przenosniku tadmowym, gdzie trafiajg do magazynu elementéw metalowych, natomiast detale niemetalowe
transportowane sg w lewo do pozycjonera. Nastepnie z pozycjonera przenosnika tasmowego robot pobiera
i uktada detale niemetalowe w magazynie elementéw koncowych.

Strona2z6

Darmowe egzaminy zawodowe: zawodowe.edu.pl


https://zawodowe.edu.pl

Zapoznaj sie z dokumentacjg techniczng zrobotyzowanego stanowiska, a nastepnie:

— wykonaj czynnosci eksploatacyjne zwigzane z przygotowaniem robota przemystowego do pracy,

— uzupetnij Tabele 1. Protokét z przeprowadzonych pomiaréw kontrolnych systemu zrobotyzowanego,
— okresl usterki i nieprawidtowosci systemu zrobotyzowanego i wykonaj potrzebne naprawy,

— napisz i przetestuj program robota zgodny z opisem dziatania systemu zrobotyzowanego.

Opis dziatania stanowiska zrobotyzowanego

800

detal niemetalov\é'y

zasilacz 24 V DC

magazyn opadowy

magazyn elementéw metalowych

pozycjoner
MZenie S1 - przycisk sterowniczy NO
X5:10.0 - 10 7 . S2 - przycisk sterowniczy NC
X6:00.0 QO 7 H1 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekasnik K1 H2 - lampka sygnalizacyjna czerwona
przekasnik K2 H3 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekaznik - K3 X3:INPUT 1-8 - wejécia cyfrowe robota
: X4:0UTPUT 1- 8 - wyjscia cyfrowe robota
X1:+24 V DC X1:424 V DC
XZ:GND

X2:GND

Rysunek 2. Widok plyty z robotem i zamontowanymi elementami systemu zrobotyzowanego

punkt 60 mm nad defalem

punkt pobierania detalu

Rysunek 3. Widok umiejscowienia punktu pobierania detalu z magazynu opadowego
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Przed uruchomieniem robot znajduje sie w pozycji HOME, chwytak jest otworzony, lampka sygnalizacyjna
H1 jest wytgczona, tasma przenosnika zatrzymana. W magazynie opadowym znajdujg sie dwa detale —
metalowy i niemetalowy (kolejnosc¢ utozenia jest dowolna).

Po zadaniu sygnatu START przyciskiem S1 rozpoczyna sie cykl pracy systemu zrobotyzowanego:

Uruchomienie cyklu pracy sygnalizowane jest $wieceniem lampki zielonej H1.

Po uruchomieniu ramie robota jedzie z predkoscig 30 % predkosci maksymalnej ruchem od punktu do
punktu (w interpolacji ztaczowej) 40 mm nad detal, a nastepnie ruchem liniowym do punktu pobierania
detalu z magazynu opadowego.

3. Po dojechaniu do punktu pobierania detalu zamyka sie chwytak i robot ruchem liniowym pobiera detal

z magazynu opadowego na wysoko$¢ 60 mm, a nastepnie ruchem od punktu do punktu (w interpolac;ji
ztgczowej) transportuje detal 40 mm nad pofozenie Srodkowe detalu (w potowie dtugosci tasmy),
W miejsce wskazane na rysunku 2.

4. Nastepnie ramie robota zjezdza ruchem liniowym do powierzchni tasmy tasmociggu, odktada detal na

tasmociag w punkcie pofozenie Srodkowe detalu i odjezdza 50 mm ruchem liniowym nad tasme
przenosnika z predkoscig 40 % predkosci maksymaline;.

5. Jezeli czujnik indukcyjny B5 wykryt w magazynie opadowym klocek niemetalowy (B5 = 0),

— nastepuje zatgczenie tasmy przenosnika w lewo (sygnaty START/STOP = 1 i LEWO/PRAWO = 0)
i detal transportowany jest do pozycjonera przenos$nika tasmowego,

— po wykryciu detalu przez czujnik optyczny B4 w pozycjonerze przenosnika tasmowego nastepuje
zatrzymanie tasmy przeno$nika (sygnat START/STOP = 0), a nastepnie robot ruchem liniowym
pobiera detal z tasmy przenosnika i ruchem od punktu do punktu (w interpolacji ztgczowej)
transportuje detal 50 mm nad pole magazynu elementoéw koncowych,

— nastepnie odktada detal do magazynu elementéw koncowych i odjezdza 50 mm ruchem liniowym nad
pole magazynu elementéw kohicowych i system zrobotyzowany wraca do kroku 2. lub konczy prace.

6. Jezeli czujnik indukcyjny B5 wykryt w magazynie opadowym klocek metalowy (B5 = 1),

— nastepuje zatgczenie tasmy przenosnika w prawo (sygnaty START/STOP = 1 i LEWO/PRAWO = 1)
i detal transportowany jest do magazynu elementéw metalowych,

— po wykryciu detalu przez czujnik optyczny B3 po 5 s nastepuje zatrzymanie tasmy przenosnika
(sygnat START/STOP =0i LEWO/PRAWO = 0) i system zrobotyzowany wraca do kroku 2. lub kohAczy

prace.

7. Po pobraniu i segregacji dwéch detali z magazynu opadowego konczy sie cykl pracy robota — robot

powraca do pozycji HOME i zgaszona jest lampka H1.

8. Kolejny cykl pracy moze rozpoczgc sie po zapetnieniu magazyny opadowego dwoma detalami oraz

ponownym zadaniu sygnatu START.

9. Przenosnik tasmowy sterowany jest sygnatami zgodnie z tabelg prawdy.

Sygnat sterujgcy o V]
przenosnikiem Ruch przenosnika DC
START 24
START/STOP
STOP 0
LEWO 0
LEWO/PRAWO
PRAWO 24
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Rysunek 4. Schemat elektryczny systemu zrobotyzowanego

Dodatkowe uwagi dotyczace wykonania zadania

W oparciu o dane zwarte w dokumentacji technicznej przygotuj robota. W tym celu wigcz zasilanie
elektryczne robota oraz podtgcz do zasilania 24 V DC obwody wejsciowe i wyjsciowe robota.

Sprawdz poprawnos¢ montazu i dziatania czujnikéw B3, B4 i B5 na stanowisku zrobotyzowanym.

Ustaw predkos¢ przesuwu tasmy przenosnika tasmowego w granicach 4-8 cm/s.

Wiacz i sprawdz sprawnos¢ wszystkich napeddéw robota. Przetestuj dziatanie ukfadu bezpieczenstwa
robota oraz poprawno$¢ montazu i dziatanie chwytaka robota. Nawigz i przetestuj komunikacje pomiedzy
kontrolerem robota a srodowiskiem programowania robota. Skonfiguruj TOOL w Srodowisku robota.

Przez podniesienie reki zgtos Przewodniczgcemu ZN gotowos¢ do sprawdzenia wykonanych prac.

Po wykonaniu pomiardw i niezbednych napraw w systemie napisz program zgodny z opisem dziatania
stanowiska zrobotyzowanego i przetestuj go w trybie testowym. Upewnij sie, ze w programie nie ma
btedéw i kolizji. Nastepnie uruchom program w trybie wykonywania programu z zapewnieniem
odpowiednich warunkéw bezpieczenstwa. Wymagane naprawy systemu zrobotyzowanego przeprowadzaj
przy wytgczonym napieciu zasilania.

Po zakonczeniu zadania posprzataj stanowisko pracy. Nie wytgczaj zasilania uktadu, pozostaw
napisany program robota.

Stosuj dostepne na stanowisku srodki ochrony osobistej. Za kazdym razem przez podniesienie reki
zglaszaj zamiar wigczenia zasilania elektrycznego i pneumatycznego oraz uruchomienia programu
w trybie automatycznym. Do testowania aplikacji uzyj predkosci do 10 % warto$ci maksymainej.

Nie wszystkie elementy i ztgczki zamontowane na stanowisku bedg wykorzystane w tym zadaniu.
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Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 15

Ocenie beda podlegac 4 rezultaty:
— robot przemystowy przygotowany do pracy,

0 minut.

— protokoét z przeprowadzonych pomiarow kontrolnych systemu zrobotyzowanego — tabela 1,

— system zrobotyzowany po wykonaniu napraw,

— zgodnos¢ dziatania programu systemu zrobotyzowanego z podanym opisem pracy,

oraz

przebieg wykonanego przegladu i podjetych dziatah prowadzgcych do zaprogramowania i przetestowania

dziatania systemu zrobotyzowanego.

DOKUMENTACJA DO WYPELNIENIA PRZEZ ZDAJACEGO

Tabela 1. Protokét z przeprowadzonych pomiaréw kontrolnych systemu zrobotyzowanego

Okresl stan potaczen elektrycznych oraz usterki w uktadzie sterowania systemu zrobotyzowanego.

Wykonaj potrzebne naprawy w systemie zrobotyzowanym.

Wartos$¢ rezystancji miedzy wybranymi punktami w uktadzie sterowania

Adres odcinka Zmierzona warto$é

Ocena poprawnosci wyniku

Wopisz TAK, jezeli
zostata wykonana

przewodu rezystancji przed naprawg pomiaru przed naprawg potrzebna
Lp. o _ naprawa
znaczenia na ;
. Wpisz poprawny lub
rysunku 4. Rezystancja [Q] P niegozrawnj};
1 L+/B5:BN

2 B5:BK/X3:7

3 L-/B5:BU

Napiecie sterujace uruchomieniem przenos

nika tasmowego (sygnat START/STOP)

Ocena poprawnosci dziatania

Napigcie [V] przenos$nika tasmowego Wpisz TAK, jezeli
Oznaczenie Przed Po testowvm zostata wykonana
elementu testowym st czen?/u Wpisz poprawne lub potrzebna
zalgczeniem (S{Jll' ART) niepoprawne naprawa
(STOP)
4 X4:6/L-
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