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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 7 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
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Zadanie egzaminacyjne

Twoim zadaniem jest diagnoza i naprawa systemu zrobotyzowanego a takze napisanie i sprawdzenie
programu sterujgcego robotem.

Na stanowisku egzaminacyjnym znajduje sie robot przemystowy realizujgcy aplikacje transportowania detali
polegajacg na pobieraniu detali z magazynu, odktadania na przenosnik tasmowy oraz transportowania na

stanowisko pakowania. Rysunek poglgdowy zrobotyzowanego stanowiska paletyzacji przedstawiono na
rysunku 1.
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Rysunek 1. Rysunek pogladowy zrobotyzowanego stanowiska transportowania.

Zrobotyzowane stanowisko, przedstawione na rysunku 2, zostatlo wyposazone w magazyn dwdch
transportowanych detali oraz przenos$nik tasmowy. Nie wszystkie elementy i ztgczki zamontowane na
stanowisku bedg wykorzystane w tym zadaniu. Schemat elektryczny systemu zrobotyzowanego
przedstawiono na rysunku 3. Robot wyposazony zostat w chwytak szczekowy, za pomocg ktérego przenosi
detale w ksztalcie szeScianéw z magazynu detali na przenosnik tasmowy.

Przed wykonaniem zadania zapoznaj sie z dokumentacjg techniczng zrobotyzowanego stanowiska,
a nastepnie:
— wykonaj czynnosci eksploatacyjne zwigzane z przygotowaniem robota przemystowego do pracy
zgodnie z dodatkowymi uwagami dotyczacymi wykonania zdania,
— uzupetnij Tabele 1. Protokét z przeprowadzonych pomiaréw kontrolnych systemu zrobotyzowanego,
— okresl usterki i nieprawidtowosci systemu zrobotyzowanego i wykonaj potrzebne naprawy na
podstawie Rysunku 3. Schemat elektryczny systemu zrobotyzowanego,
— napisz i przetestuj program robota zgodny z opisem dziatania systemu zrobotyzowanego, opisz linie

programu komentarzami.
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Opis dziatania stanowiska zrobotyzowanego
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Rysunek 2. Widok plyty z robotem i zamontowanymi elementami systemu zrobotyzowanego

Przed uruchomieniem robot znajduje sie¢ w pozycji HOME, chwytak jest otworzony, lampki sygnalizacyjne
H1, H2 sg wytgczone, przenosnik tasmowy jest zatrzymany. W magazynie detali znajdujg sie dwa detale,
ktoére uktada zdajgcy przed rozpoczeciem nowego cyklu transportowania.
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Po zadaniu sygnatu START przyciskiem S1 rozpoczyna sie cykl pracy systemu zrobotyzowanego:

uruchomienie cyklu pracy sygnalizowane jest Swieceniem lampki zielonej H1,

uruchomienie cyklu pracy jest mozliwe tylko wtedy, gdy przenosnik jest zatrzymany i zaden
z czujnikéw optycznych B3 i B4 nie zidentyfikowat detalu znajdujgcego sie na przenosniku,

po uruchomieniu robot jedzie z predkoscig 30 % predkosci maksymalnej ruchem ztgczowym
50 mm nad pierwszy detal, a nastepnie ruchem liniowym do punktu pobierania pierwszego detalu
Z magazynu detali,

po dojechaniu do punktu pobierania pierwszego detalu zamyka sie chwytak i robot ruchem
liniowym podnosi detal z magazynu na wysokos¢ 80 mm, a nastepnie ruchem ztgczowym
transportuje detal 30 mm nad poczatek przenosnika tasmowego, w miejsce wskazane na rysunku
2, tak, aby czujnik B3 wykryt detal,

nastepnie zjezdza ruchem liniowym do powierzchni tasmociggu, odktada detal na poczatku
przenosnika tasmowego i odjezdza 40 mm ruchem liniowym nad tasme przenosnika z predkoscia
0,5 m/s lub 40 % predkosci maksymainej,

po odjechaniu ramienia robota 40 mm nad odtozony detal i wykryciu detalu przez czujnik optyczny
B3 nastepuje zatgczenie tasmy przenosnika w lewo (sygnaty START/STOP = 1 i LEWO/PRAWO
= 0) i detal transportowany jest do stanowiska pakowania,

po wykryciu detalu przez czujnik optyczny B4 na stanowisku pakowania nastepuje zatrzymanie
tasmy przenosnika (sygnat START/STOP = 0),

ponowne wznowienie cyklu pracy jest mozliwe po recznym zdjeciu detalu z przenosnika
tasmowego (sygnat zbocza opadajgcego z czujnika optycznego B4),

po zdjeciu pierwszego transportowanego detalu system zrobotyzowany powtarza kroki od 3 do 8
dla drugiego detalu,

10 w momencie, gdy zostang przetransportowane oba detale do strefy pakowania, konczy sie cykl

11

pracy systemu zrobotyzowanego, lampka H1 Zzostaje zgaszona i zapala sie lampka H2
sygnalizujgc zakonczenie cyklu pracy,-

kolejny cykl pracy moze rozpoczg¢ sie po ponownym napetnieniu magazynu detali dwoma
elementami oraz zadaniu sygnatu START przyciskiem S1,

12 przenosnik tasmowy sterowany jest sygnatami zgodnie z tabelg prawdy.

Sygnat sterujacy Ruch przenosnika | [V] DC
przenosnikiem
START/STOP SS-I-erRF;r 204
LEWO/PRAWO pLF\FpY://\(/)o 204
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Rysunek 3. Schemat elektryczny systemu zrobotyzowanego
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Dodatkowe uwagi dotyczace wykonania zadania

Kazdorazowo przed uruchomieniem systemu zrobotyzowanego przez podniesienie reki popros
Przewodniczacego ZE o zgode na wigczenie zasilania.

Przygotuj robota postugujgc sie dokumentacjg techniczng. W tym celu sprawdz i podtgcz do robota zasilanie
elektryczne 230 V AC oraz podfgcz do zasilania 24 V DC obwody wejsciowe i wyjsciowe robota.

Sprawdz poprawnos¢ montazu i dziatania sensoréw na stanowisku zrobotyzowanym.

Wiacz i sprawdz, czy wszystkie napedy robota sg sprawne. Przetestuj dziatanie ukfadu bezpieczenstwa
robota oraz poprawno$¢ montazu i dziatanie chwytaka robota. Nawigz i przetestuj komunikacje pomiedzy
kontrolerem robota a srodowiskiem programowania robota lub programatorem recznym. Skonfiguruj
wspotrzedne narzedzia chwytaka w srodowisku robota zgodnie z dokumentacjg narzedzia.

Po wykonaniu pomiaréw 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
bteddw i kolizji. Nastepnie uruchom program w trybie wykonywania programu z zapewnieniem odpowiednich
warunkéw bezpieczenstwa. Wymagane testy i naprawy systemu zrobotyzowanego przeprowadzaj przy
wytgczonym napieciu zasilania.

Po zakonczeniu zadania posprzataj stanowisko pracy. Nie wytgczaj zasilania uktadu i komputera
Z napisanym programem.

Czas przeznaczony na wykonanie zadania wynosi 150 minut.

Ocenie beda podlegac 4 rezultaty:
— robot przemystowy przygotowany do pracy,
— protokoét z przeprowadzonych pomiaréw 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 dziatan prowadzacych do zaprogramowania
i przetestowania dziatania systemu zrobotyzowanego.
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DOKUMENTACJA DO WYPELNIENIA PRZEZ ZDAJACEGO

Tabela 1. Protokét z przeprowadzonych pomiaréw kontrolnych systemu zrobotyzowanego

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

Wykonaj potrzebne naprawy w systemie zrobotyzowanym.

Wartos$¢ rezystancji miedzy wybranymi punktami w uktadzie sterowania

Adres odcinka przewodu
Lp.

Zmierzona wartos¢
rezystancji przed naprawg

Ocena
poprawnosci
wyniku pomiaru
przed naprawg

Oznaczenia na rysunku 3.

Rezystancja* [Q]

Wpisz poprawny
lub niepoprawny

Wpisz TAK, jezeli
zostata wykonana
potrzebna
naprawa

1 | X1:4/wejscie przycisku S1

2 | wyjscie przycisku S1/X3:1
3 S2:2/X3:2
4 S2:2/X3:5
5 B3:BK/X3:2
6 B3:BK/X3:5
7 H1:X1/X4:1
8 H2:X1/X4:2
Rezystancja stykéw elementu
Ocena
- poprawnosci _ _ _
Oznaczenia na Rezystancja™ [Q] podigczenia Wpisz TAK, jezeli
rysunku 3 przycisku zostata wykonana
' Przed potrzebna
wcisnieciem | Po wcisnieciu | Wpisz poprawne naprawa
przycisku S1 | przycisku S1 lub niepoprawne
9 wejscie/wyjscie
przycisku S1

* Wpisz warto$¢ rezystancji lub oznaczenie z wyswietlacza multimetru
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