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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.
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Elementy podlegajace ocenie/kryteria oceny

Egzaminator wpisuje T,
jezeli zdajgcy spetnit
kryterium albo N, jezeli
nie spetnit

Rezultat 1: Robot przemystowy przygotowany do pracy

1

Robot podtgczony do zasilania 230 V AC

Zasilanie 24 VV DC podtgczone do obwodow wejsciowych i wyjsciowych robota

Nawigzana komunikacja pomiedzy kontrolerem robota a Srodowiskiem programowania robota lub programatorem recznym

Dezaktywowany obwoéd bezpieczenstwa robota; zatgczone napedy robota

2
3
4
5

Skonfigurowane wspétrzedne narzedzia — chwytak w srodowisku robota

Rezultat 2: Protokét z przeprowadzonych pomiaréw kontrolnych systemu zrobotyzowanego

W tabeli 1 wpisane w wierszu

1

1: poprawny

. poprawny

: hiepoprawny

: niepoprawny

. hiepoprawny

: hiepoprawny

: poprawny

: niepoprawny
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Rezultat 3: System zrobotyzowany po wykonaniu napraw

Naprawy wykonane zgodnie z oznaczeniami na rysunkach 2 i 3.

1

Pomiedzy punktami S2:2/X3:2 zapewniona ciggtos¢ elektryczna

Pomiedzy punktami B3:BK/X3:5 zapewniona ciggtos¢ elektryczna

Przycisk sterowniczy S1 wymieniony na NO

Pomiedzy punktami H2:X1/X4:2 zapewniona ciggto$¢ elektryczna

2
3
4
5

Koncowki kazdego z przewodow uzytych do naprawy zakonczone zacisnietymi koncowkami tulejkowymi

Rezultat 4: Zgodnosé dziatania programu systemu zrobotyzowanego z podanym opisem pracy

1

Napisany program przestany do robota

2

Uruchomienie cyklu pracy sygnalizowane swieceniem lampki zielonej H1

Uruchomienie cyklu sytemu zrobotyzowanego jest mozliwe tylko wtedy, gdy przenosnik jest zatrzymany i zaden z czujnikow
optycznych B3 i B4 nie zidentyfikowat detalu znajdujgcego sie na przenosniku

Po uruchomieniu robot jedzie z predkoscig 30 % predkosci maksymalnej ruchem ztgczowym w przyblizeniu 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¢ w przyblizeniu 80 mm a nastepnie ruchem ztgczowym transportuje detal w przyblizeniu 30 mm nad
poczatek przenosnika tasmowego

Po wykryciu detalu przez czujnik optyczny B4 na stanowisku pakowania nastepuje zatrzymanie tasmy przenosnika

W momencie, gdy zostang przetransportowane oba detale do strefy pakowania, kohczy sie cykl pracy systemu
zrobotyzowanego, lampka H1 zostaje zgaszona i zapala sie lampka H2 sygnalizujgc zakonczenie cyklu pracy

Kolejny cykl pracy moze rozpoczac sie po zakonczeniu wczesniejszego cyklu pracy oraz zadaniu sygnatu START przyciskiem
S1

Wszystkie linie programu opatrzone komentarzem zgodnym z funkcjg zapisang w linii

Cwicz na zawodowe.eSir@Nae4z #rkusze egzaminacyjne
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Przebieg 1: Przebieg wykonanego przegladu i podjetych dzialan prowadzacych do zaprogramowania i przetestowania dziatania
systemu zrobotyzowanego

Zdajgcy:

1

kazdorazowo uruchamiat system zrobotyzowany po uzyskaniu zgody Przewodniczgcego ZN

prace naprawcze w uktadzie elektrycznym wykonywat przy wylgczonym napieciu zasilania

uzywat narzedzi zgodnie z ich przeznaczeniem, np. uzywat zaciskarki do mocowania tulejek na przewodach

wykonywat testy dziatania programu robota w trybie TESTOWYM

uruchomiat program w trybie wykonywania programu bez kolizji robota z otoczeniem

przetestowat dziatanie uktadu bezpieczenstwa robota

N/ oo |~ ODN

dbat o porzadek na stanowisku, po zakonczeniu prac sprzatnat stanowisko pracy

Egzaminator

imig i nazwisko
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(50-100) 100)
stanowisko potozenie poczatkowe
detalu
o | _
potfozenie koncowe magazyn detali
detalu

8 S1 - przycisk sterowniczy NO
X5:10.0 - 10.7 | S2 - przycisk sterowniczy NC
X6:Q0.0 - Q0.7 f i H1 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekanik - K1 K i ) H2 - lampka sygnalizacyjna czerwona
rzekaznik - K2 | " H3 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekaznik - K3 X3:INPUT 1-8 - wejscia cyfrowe robota
1224V DC X4:0UTPUT 1- 8 - wyjécia cyfrowe robota
X2:GND X1:+24V DC
X2:GND

Rysunek 2. Widok plyty robota z zamontowanymi elementami systemu zrobotyzowanego
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Rysunek 3. Schemat elektryczny systemu zrobotyzowanego
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