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Wypetnia egzaminator
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Kod egzaminatora

Data egzaminu

Dzienn Miesigc Rok

Godzina rozpoczecia egzaminu
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** na podstawie danych wpisanych przez zdajgcego na pierwszej stronie arkusza egzaminacyjnego
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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.

Dla nauczycieli: zawodowe.edu.Btran@i@ @ klas i generowanie egzaminéw


https://zawodowe.edu.pl

Numer
stanowiska

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

Podtgczone zasilanie elektryczne robota

Podlgczone zasilanie pneumatyczne robota

Dezaktywowany obwodd bezpieczenstwa robota

2
3
4

Skonfigurowane wspétrzedne narzedzia — TOOL — w $rodowisku robota

Rezultat 2: Wykonanie programu przez robota

1

Robot startujgcy z pozycji poczatkowej; HOME

2

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 1 do magazynu docelowego - detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 2 do magazynu docelowego, detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 3 do magazynu docelowego, detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 4 do magazynu docelowego, detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 5 do magazynu docelowego, detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie pobierajgcy i przenoszacy detal nr 6 do magazynu docelowego, detal umieszczany na szarym polu bez
przekraczania czarnych linii ograniczajgcych pole

Robot bezkolizyjnie powracajacy do pozycji poczatkowej; HOME

Aplikacja uruchamiajgca sie w trybie automatycznym po wcisnigciu przycisku S1

10

Otwarcie chwytaka sygnalizowane lampka koloru zielonego, natomiast zamkniecie lampka koloru czerwonego.

Narzedzia dla nauczyStronadizwgch: zawodowe.edu.pl
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Rezultat 3: Program sterujacy robotem

1

Utworzony nowy program robota o nazwie Egzamin

W programie zastosowana funkcja otwierania chwytaka ze zwtokg czasowg 0,5 s

W programie zastosowana funkcja zamykania chwytaka ze zwilokg czasowg 0,5 s

2
3
4

W programie dla unoszenia klocka uzyta predkos¢ wynoszaca 20 % predkosci maksymainej

()]

W programie dla przenoszenia klocka nad szare pole w magazynie docelowym uzyta predkos¢ rowna 50 % predkosci

maksymalnej

W programie zdefiniowane uniesienie detalu na wysoko$¢ w przyblizeniu 50 mm

W programie zastosowany ruch z interpolacjg liniowa

W programie zastosowany ruch z interpolacjg z punktu do punktu; ztgczowg

© | 00| N[O

Linie programu zawierajgce komentarz zgodny z funkcjonalnoscia

Rezultat 4: Wyniki testu dziatania systemu zrobotyzowanego

Za stan faktyczny uznaje sie wynik testu wykonanego przez egzaminatora.
W tabeli 1 wpisane w wierszu

1

1:

TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

: TAK — wynik zgodny ze stanem faktycznym

N oo~ ODN

2
3
4:
5
6
7

: NIE — wynik zgodny ze stanem faktycznym

Darmowe egzamibjromadb@dd zawodowe.edu.pl
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Przebieg 1: Przebieg prac przygotowujacych robota do wykonania zadania

Zdajgcy:

1

uzywat okularéw ochronnych przy wtgczaniu zasilania pneumatycznego

podczas wykonywania poszczegdlnych czynnosci eksploatacyjnych korzystat z informacji technicznych zapisanych w arkuszu

egzaminacyjnym

testowat program robota w trybie testowym; CHECK

do testowania aplikacji uzywat predkosci rownej 10 % wartosci maksymainej

wykonywat ruchy testowe w dowolnym ukfadzie z wykorzystaniem wszystkich osi robota

wigczat zasilanie elektryczne jedynie po uzyskaniu zgody

przetestowat dziatanie uktadu bezpieczenstwa robota

O N[O |lo |~ W

dbat o porzadek na stanowisku, po zakonczeniu zadania pozostawit posprzatane stanowisko

EQzZaminator .. ...

imig i nazwisko

Darmowe egzamibjroma dw@d zawodowe.edu.pl

data i czytelny podpis
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hwytak pneumatyczny

300

S1 - przydisk sterowniczy NO

X5:10.0 - 10.7 S2 - przycisk sterowniczy NC
X6:Q0.0 - Q0.7 H1 - lampka sygnalizacyjna zielona
przekaznik - K1 H2 - lampka sygnalizacyjna czerwona
przekaznik - K2 H3 - lampka sygnalizacyjna zielona

przekaznik - K3 X3:INPUT 1- 8 - wejscia cyfrowe robota

X1:+24 Vv DC X4:0UTPUT 1- 8 - wyjscia cyfrowe robota
X2:GND X1:+24V DC
zasilacz 24 V DC
X2:GND

500

i~ 1

Rysunek 1. Stanowisko zrobotyzowane do uktadania detali

Darmowe egzamiSfrona @ zdzawodowe.edu.pl
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