WYMAGANIA EDUKACYJNE TECHNIK ROBOTYK

Przedmiot: Aplikacje zrobotyzowane
Zawod: Technik robotyk (311413)
Klasa: V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.08 (Eksploatacja i programowanie

systemow robotyki).
Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 21), przedmiot o charakterze teoretycznym realizuje wytgcznie zagadnienie przypisane do efektu
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.08.4 (Eksploatacja urzadzen i systemdw robotyki). Obejmuje on dziat:

e Opracowanie projektu wdrozenia aplikacji zrobotyzowanych (dobér danych, uzasadnienie optacalnosci, analiza umiejscowienia, schematy,
dobér elementéw, harmonogram i dokumentacja).



3. Wymagania edukacyjne

zwigzanych z
wdrozeniem.

przewidzianej dla
prac
wdrozeniowych.

oraz sporzadza
szczegbtowy
dokumentacje

Lp. Dziat / zagadnienie Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

1. | Analiza, dobéri Rozpoznaje Dobiera poprawne | Analizuje Samodzielnie Bezbtednie okredla i
umiejscowienie podstawowe dane dane wejsciowe i umiejscowienie analizuje optymalizuje dobor
elementow aplikacji wejsciowe i wyjsciowe dla aplikacji uwarunkowania wszystkich, nawet
(ELM.08.4 pkt 6 kryt. 1, | wyjsciowe aplikacji | prostej aplikacji zrobotyzowanejw | przestrzenne w hali | nietypowych
3,5) oraz wymienia oraz wskazuje linii i na hali oraz produkcyjnej, elementow i

gtéwne elementy ogolne elementy, precyzyjnie okresla | optymalizujac podzespotéw
urzadzen podzespoty i wymagane do niej | umiejscowienie aplikacji dla bardzo
niezbednych w zespoty maszyn zespoty maszyn i stanowiska i dobdr | ztozonych srodowisk
typowej aplikacji potrzebne do jej urzadzen. specyficznych produkcyjnych.
zrobotyzowanej. wdrozenia. podzespotéw.

2. | Projektowanie, Rysuje uproszczony, | Rysuje poprawny Poréwnuje Rzeczowo Samodzielnie i
harmonogramowanie i | blokowy schemat schemat aplikacji wydajnos¢ réznych | uzasadnia kompleksowo
ocena optacalnosci aplikacji zrobotyzowanej rozwigzan i optacalnosc i opracowuje projekt
wdrozenia (ELM.08.4 zrobotyzowanej i oraz samodzielnie sporzadza wydajnosé wdrozenia
pkt 6 kryt. 2, 4,6, 7) odczytuje gotowy okresla niezbedng czesc zastosowania nowatorskiej

harmonogram prac | podstawowy dokumentacji aplikacji (w postaci | aplikacji
wdrozeniowych. harmonogram prac | technicznej linii lub gniazda) zrobotyzowanej,

tworzac petng,
profesjonalng
dokumentacje




techniczng i techniczng
harmonogram prac. | wdrozenia.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznaé podstawowych danych wejsciowych i wyjsciowych do systemu, nie umie narysowaé nawet uproszczonego schematu
aplikacji zrobotyzowanej ani wymieni¢ gtéwnych elementéw potrzebnych do jej wdrozenia. Brak tych podstaw uniemozliwia uczniowi
zrozumienie zasad projektowania i wdrazania nowoczesnych stacji zrobotyzowanych w procesach produkcyjnych.



Przedmiot: Bezpieczenstwo i higiena pracy
Zawod: Technik robotyk (311413)

Klasa: |

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z programem nauczania przedmiot w petni realizuje efekty ksztatcenia jednostek ELM.07.1 oraz ELM.08.1. Obejmuje on:

Pojecia z zakresu BHP, przepisy i instytucje ochrony pracy.

Identyfikacje zagrozen, czynniki szkodliwe i organizacje stanowiska pracy.

[ J
[ J
e Zasady bezpieczenstwa pracy z uktadami robotyki.
e Srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej.

[ J

Udzielanie pierwszej pomocy w stanach nagtego zagrozenia zdrowotnego.



3. Wymagania edukacyjne

czynniki

zagrozenia dla

oddziatywania

wyposazenie

sposoby eliminacji

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. Pojecia z Rozpoznaje Woyjasnia pojecia Wskazuje prawa i Wskazuje konkretne Samodzielnie
zakresu BHP, symbole, znaki BHP (np. przycisk obowigzki rozwigzania diagnozuje
przepisy i nakazu, zakazu, awaryjnego pracownika, ktory ergonomiczne obowigzki prawne
instytucje ostrzegawcze, zatrzymania, ulegt wypadkowi dedykowane dla stron i proponuje
ewakuacyjne i wytacznik gtéwny, przy pracy. systemow robotyki, zgodne z
ppoz. Wymienia gtowny zawor, Wskazuje rodzaje zgodnie z przepisami. | przepisami
instytucje i stuzby strefa pracy). Swiadczen z tytutu rozwigzania
dziatajgce w Wymienia przepisy wypadku przy ergonomiczne dla
zakresie ochrony prawa zwigzane z pracy. ztozonych i
pracy. Wymienia BHP uktadéw nietypowych
obowigzki robotyki. Wymienia stanowisk
pracownika i zadaniai robotycznych.
pracodawcy w uprawnienia
zakresie BHP. instytucji.
2. Zagrozenia, Rozpoznaje Wymienia skutki Dobiera Wymienia i stosuje Reaguje zgodnie z

przyjetymi




pracy z
uktadami
robotyki

bezpieczenstwa
oraz podstawowe
pojecia dla
bezpieczenstwa

uktaddéw robotyki.

wystepujace przy
obstudze, naprawie,
konserwacji i
programowaniu

uktaddéw. Definiuje

limitowanie ruchéw
robota poprzez
blokady i
bezpieczne

oprogramowanie.

prawidtowego
ograniczenia
przestrzeni pracy
robota w oparciu o

elementy pasywne

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
szkodliwe i srodowiska czynnikow stanowiska pracy czynnikow zasadami
organizacja zwigzane z praca. psychofizycznych, pod wzgledem szkodliwych. postepowania w
stanowiska Wymienia czynniki niebezpiecznych i ergonomii. Wskazuje skuteczne stanach nagtego
pracy szkodliwe ucigzliwych oraz Wymienia dziatania metody eliminacji zagrozenia,
wystepujace na skutki porazenia prewencyjne niebezpiecznych samodzielnie
stanowisku pracy. pragdem. Przestrzega | zapobiegajace czynnikéw. Ocenia organizujac
zasad powstawaniu przygotowanie bezpieczne
bezpieczenstwa pozaru lub innego stanowiska pod dziatania
wtasnego oraz oséb zagrozenia. wzgledem zagrozen prewencyjne dla
wspotpracujacych. Przestrzega zasad dla cztowieka i catego otoczenia
postepowania w Srodowiska. pracy.
obliczu zagrozen.
3. Bezpieczenstwo | Wymienia normy Definiuje zagrozenia | Wyjasnia Stosuje metody Samodzielnie

stosuje metody
szacowania ryzyka
dla nowych
stanowisk. Stosuje

procedury i zasady




stosowane podczas

wykonywania

rodzaju
wykonywanej pracy

i zadan.

zbiorowej na

stanowisku pracy

indywidualnej
podczas podtaczania

urzadzen do sieci

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
Definiuje tryby przestrzen Opisuje metody (wygrodzenia) i bezpieczenstwa
pracy uktadu maksymalng i zabezpieczenia aktywne (kurtyny, podczas
robotyki. ograniczong robota. | pracownikow. skanery). Wymienia skomplikowanych
Definiuje zagrozenia | dodatkowe napraw uktadéw
zwigzane z urzadzenia robotyki.
nieoczekiwanym ochronne.
uruchomieniem. Przewiduje
Wyijasnia niebezpieczenstwo
bezpieczenstwo zwigzane z
stanowisk z uzytkowaniem.
cobotami.

4, Srodki ochrony Wymienia Srodki Dobiera srodki Wykorzystuje Prawidtowo dobierai | Analizujei
indywidualnej i ochrony ochrony wybrane srodki wykorzystuje bezbtednie
zbiorowej indywidualnej i indywidualnej i ochrony specjalistyczne srodki | kontroluje

zbiorowej zbiorowej do indywidualnej i ochrony poprawnos¢

doboru i stan
techniczny

srodkdéw ochrony




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
zadan podczas typowych elektrycznej lub indywidualnej i
zawodowych. prac serwisowych. pneumatycznej. zbiorowej dla
wszystkich
pracownikéw w
strefie
zrobotyzowane;.
5. Udzielanie Powiadamia Opisuje Ocenia sytuacje Wymienia sposoby Samodzielnie i
pierwszej odpowiednie podstawowe poszkodowanego postepowania i poprawnie
pomocy w stuzby ratunkowe. symptomy na podstawie prezentuje wykonuje
stanach nagtych | Uktada wskazujgce na stany | analizy objawodw. udzielanie pierwszej resuscytacje
poszkodowanego nagtego zagrozenia Prezentuje pomocy w krgzeniowo-
W pozycji zdrowotnego. udzielanie pierwszej | nieurazowych oddechowg (RKO)
bezpiecznej. Zabezpiecza siebie, pomocy w stanach stanach nagtego na fantomie
poszkodowanego i urazowych zagrozenia zgodnie z
miejsce wypadku. (krwotok, zdrowotnego wytycznymi

zmiazdzenie,

amputacja,

(omdlenie, zawat,

udar).

Polskiej Rady

Resuscytacji i




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie

ztamanie, Europejskiej Rady
oparzenie). Resuscytacji.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktory nie spetnia wymagan okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze uczen wykazuje razgce
braki w opanowaniu podstawowych pojeé z zakresu BHP, nie potrafi rozpoznac¢ podstawowych zagrozen, znakdw bezpieczeristwa oraz nie zna
elementarnych zasad bezpiecznej pracy z urzadzeniami elektrycznymi i robotycznymi. Brak tej fundamentalnej wiedzy stanowi bezposrednie
zagrozenie dla zdrowia i zycia ucznia oraz oséb przebywajgcych w jego otoczeniu. Z uwagi na specyfike zawodu technika robotyka, nieznajomos¢
tych zasad dyskwalifikuje ucznia z wykonywania jakichkolwiek zadan praktycznych na stanowisku zrobotyzowanym i uniemozliwia mu

kontynuowanie nauki w obszarze technicznym.



Przedmiot: Jezyk angielski zawodowy
Zawod: Technik robotyk (311413)

Klasa: | - Il (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

® Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07.6 i ELM.08.6.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z podstawg programowa i programem nauczania, przedmiot realizuje nauke jezyka obcego ukierunkowang na stownictwo i sytuacje

zawodowe. Obejmuje on:

Postugiwanie sie stownictwem z zakresu stanowiska pracy, wyposazenia, technologii i dokumentacji.
Rozumienie wypowiedzi ustnych i pisemnych (instrukcje, broszury, komunikaty).

Tworzenie krétkich wypowiedzi (komunikaty, e-maile, instrukcje, CV).

Reagowanie w typowych sytuacjach komunikacyjnych (rozmowy z pracownikami, klientami, negocjacje).

Korzystanie ze Zzréddet obcojezycznych oraz strategii uczenia sie.



3. Wymagania edukacyjne

komunikaty.

informacje w

tekstu zawodowego i

dokumentacje

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie (2)

1. Srodki Rozpoznaje Stosuje Prawidtowo dobiera i Poprawnie i swobodnie Samodezielnie i
jezykowe i podstawowe stfownictwo stosuje stownictwo stosuje $rodki jezykowe bezbtednie
stownictwo srodki jezykowe i dotyczace zZwigzane z opisujgce ztozone identyfikuje
zawodowe stfownictwo gtéwnych dokumentacja procesy technologiczne i internacjonalizmy

Zwigzane ze technologii i zawodowg, maszynami | ustugi Swiadczone w oraz zaawansowane

stanowiskiem narzedzi i procedurami BHP. zawodzie. stownictwo

pracy i jego stosowanych w techniczne, w petni

wyposazeniem. robotyce w poprawnie stosujgc
typowych je w kazdym
dziataniach kontekscie.
zawodowych.

2. Rozumienie Rozumie bardzo Znajduje Rozpoznaje zwigzki Ze zrozumieniem Samodzielnie
tekstow i proste okreslone miedzy czesciami analizuje rozbudowang przekazuje w jezyku

polskim




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie (2)
wypowiedzi Okresla gtéwnag prostych tekstach | uktada odczytane zawodowag, filmy szczegbdtowe
(odbior) mysl krotkiego (broszury, krétkie | informacje w instruktazowe i informacje

tekstu lub instrukcje) i prawidiowym prezentacje. sformutowane w

wypowiedzi. wypowiedziach. porzadku. skomplikowanym
obcojezycznym
tekscie
technicznym.

3. Tworzenie Odwzorowuje Samodzielnie Przedstawia sposdb Tworzy spdjne Precyzyjnie wyraza i
wypowiedzi (wedtug tworzy krétkie, postepowania w dokumenty (np. CV, e- uzasadnia swoje
(produkcja) gotowego wzoru) | proste réznych sytuacjach mail do klienta), stanowisko.

bardzo krotkie komunikaty, (udziela prostych prawidtowo Publicznie

wypowiedzi
pisemne. Opisuje
pojedyncze
przedmioty.

wiadomosci i
polecenia
zwigzane z
rutynowymi

czynnos$ciami.

instrukcji i

wskazéwek).

dostosowujgc styl
(formalny/nieformalny)

do sytuacji.

przedstawia w
jezyku obcym
wczesniej
opracowany
materiat (np.
prezentacje

techniczng).




ze zrodet

stownika

dwujezycznego.

realizacji
podstawowych
zadan

jezykowych.

informacji za pomoca
technologii
informacyjno-

komunikacyjnych.

wykorzystuje kontekst
do okreslania znaczenia

nowych stow.

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie (2)
4, Reagowanie Stosuje Uzyskuje i Adekwatnie reaguje w Wyraza swoje opinie, Swobodnie
i podstawowe przekazuje proste | sytuacjach pyta o zdanie innych ttumaczy i
komunikacja | zwroty informacje w komunikacyjnych (np. oraz prowadzi proste przekazuje w jezyku
(interakcja) grzecznosciowe. typowych rozmowa telefoniczna negocjacje zwigzane z obcym
Rozpoczyna i sytuacjach z klientem lub czynnosciami skomplikowane
konczy rozmowe zwigzanych z wspotpracownikiem). zawodowymi. informacje zawarte
w prostych praca. w schematach,
sytuacjach. wykresach i
piktogramach.
5. Strategie Wyszukuje Wspdtdziata z Samodezielnie Sprawnie postuguje sie Stosuje
uczenia sie i pojedyncze stowa | innymi osobami wyszukuje i korzysta z stownikiem zaawansowane
korzystanie korzystajac ze w grupie przy obcojezycznych zrédet | jednojezycznym oraz strategie

komunikacyjne:
upraszcza trudng
wypowiedz,
zastepuje nieznane

stowa wtasnym

opisem, poprawnie




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy
zagadnienie (2)

Dostateczny (3)

Dobry (4)

Bardzo dobry (5)

Celujacy (6)

wykorzystujgc

srodki niewerbalne.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktéry nie spetnia wymagan okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze uczen nie jest w

stanie rozpozna¢ i zastosowac podstawowego stownictwa zawodowego, nie potrafi odczytaé najprostszych komunikatéw czy instrukcji i nie radzi

sobie z najprostszymi sytuacjami komunikacyjnymi, co catkowicie uniemozliwia mu korzystanie z podstawowej obcojezycznej dokumentacji

technicznej przewidzianej na danym etapie ksztatcenia.




Przedmiot: Montaz i uruchamianie urzadzen i systemow robotyki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 42-47), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektow
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.4 (Uruchamianie) oraz ELM.08.4 (Eksploatacja). Obejmuje on nastepujgce dziaty:

e Parametry, zasilanie i uruchamianie urzadzen oraz systemdéw bezpieczenstwa.

e Przeglady, pomiary fizyczne, konserwacja i wymiana podzespotéw.

e Eksploatacja i diagnostyka uktadéw napedowych oraz sieci komunikacyjnych.

e Dokumentacja techniczna, schematy oraz opracowywanie instrukcji stanowiskowych.



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

zagadnienie

1. | Parametry, Rozpoznaje media Podfacza zrodta Samodzielnie Whikliwie analizuje Samodzielnie
zasilanie i robocze oraz gniazda | zasilania (napiecie, | konfiguruje uktady DTR, bezbtednie weryfikuje i
uruchamianie i przytacza. Odczytuje | sprezone bezpieczenstwa i diagnozujac optymalizuje
urzadzen podstawowe dane z | powietrze) wedtug | reguluje parametry | poprawnos¢ dziatania | procedury

tabliczek instrukcji, urzadzen, blokéw uruchamiania
znamionowych zachowujac zasady | kontrolujgc funkcjonalnych ztozonych systeméw
urzadzen BHP. Uruchamia poprawnosc urzadzen i systemow | zasilania i sterowania,
elektrycznych i proste bloki podtaczen uktadow | (elektrycznych, wykazujgc peten
pneumatycznych. funkcjonalne zasilania na pneumatycznych i profesjonalizm w
zgodnie z DTR. podstawie hydraulicznych). pracach
dokumentacji. rozruchowych.

2. | Przeglady, Rozrdéznia materiaty Dobiera Samodzielnie Sprawnie dobiera Biegte i samodzielnie
pomiary i do konserwacji oraz odpowiednie przeprowadza petne | specjalistyczne zarzgdza procesem
konserwacja podstawowe przyrzady, przeglady metody przeglagdédw i | konserwacji catego

przyrzady wykonuje proste techniczne, ocenia jakos¢ prac systemu
pomiarowe. pomiary wielkosci | wymienia konserwacyjnych, robotycznego,
Przygotowuje fizycznych, elementy/czesci trafnie interpretujac rygorystycznie
stanowisko pracy do | przeprowadza zamienne i wyniki kontrolujac jakosé
pomiarow. ogledziny i sporzadza zaawansowanych wykonanych prac
podstawowg poprawne protokoty | pomiarédw i ogledzin. | naprawczychi
konserwacje konserwacyjnych.




zgodnie z
instrukcja.

z wykonanych
pomiardéw.

Eksploatacja
uktadow
napedowych i
sieci
komunikacyjnych

Rozrdznia
podstawowe rodzaje
napedow (silniki
klatkowe, DC) oraz
wymienia
standardowe sieci
komunikacyjne (np.
Ethernet, Profibus).

Uruchamia
potaczenia w
sieciach LAN
(Ethernet),
Profibus, Modbus.
Wykonuje proste
nastawy
przetwornicy
czestotliwosci w

Samodzielnie
reguluje predkosc
obrotowg silnikow
klatkowych oraz
pradu statego (z
regulatorem PWM) i
nastawia parametry
procesow przez sie¢
komunikacyjna.

Analizuje wyniki
symulacji procesow
regulacji, modyfikujac
bezbtednie nastawy
cztondéw uktaddéw
regulacji w
sterownikach PLC
przy uzyciu sieci.

Kompleksowo
diagnozuje i
konfiguruje ztozone
uktady napedowe i
przemystowe sieci
komunikacyjne,
optymalizujac ich
parametry dla
maksymalnej

uktadzie wydajnosci i
napedowym. bezpieczenstwa.
Dokumentacja Rozpoznaje Analizuje Samodzielnie Bezbtednie Opracowuje i wdraza
techniczna i podstawowe schematy uktadéw | interpretuje dane z | wykorzystuje profesjonalna,
schematy symbole stosowane robotycznych, dokumentacji i programy kompleksowa
na schematach uruchamia sporzadza instrukcje | komputerowe do dokumentacje
elektrycznych, programy obstugi, montazu i sporzadzania stanowiskowg dla
elektronicznych, komputerowe demontazu szczeg6towych catej aplikacji
pneumatycznych i wspomagajace urzadzen w oparciu | schematéw ideowych | robotycznej na

hydraulicznych.

wykonywanie
zadan oraz
sporzgdza proste
rysunki
montazowe.

o zdobytg wiedze.

oraz autorskich
instrukcji przegladow
i konserwaciji.

podstawie
skomplikowanego
opisu procesu
technologicznego.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktéry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi bezpiecznie rozpoznaé¢ medidéw roboczych na stanowisku, nie jest w stanie odczytac¢ elementarnych informacji z tabliczki
znamionowej, ani rozréznié podstawowych symboli na schematach. Brak opanowania tych fundamentalnych umiejetnosci praktycznych zagraza
bezpieczenstwu pracy, grozi zniszczeniem sprzetu i catkowicie uniemozliwia uczniowi realizacje zadan zwigzanych z fizycznym uruchamianiem
uktadédw napedowych, sterujgcych i komunikacyjnych w systemach robotyki.



Przedmiot: Obstuga i diagnostyka urzadzen i systemow robotyki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 58-60), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektéw
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.4 oraz ELM.08.4. Obejmuje on nastepujace dziaty:

e Diagnostyka, ogledziny i pomiary parametrow urzadzen.
e Zdalna diagnostyka i sieci komunikacyjne.

e lLokalizacja uszkodzen mechanicznych i elektrycznych.

e Naprawa, dobdr czesci i wymiana podzespotéw.



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

zagadnienie

1. | Diagnostyka, Odczytuje dane Wykonuje Samodzielnie Sprawnie testuje Kompleksowo
ogledziny i techniczne i podstawowe analizuje wyniki urzadzenia i diagnozuje nietypowe
pomiary podstawowe ogledziny i proste ogledzin i pomiaréw | bezbtednie parametry pracy
parametréow objawy uszkodzen z | pomiary oraz sporzadza interpretuje wyniki urzadzen robotycznych,
urzadzen instrukcji. parametréw poprawne protokoty | skomplikowanych wdrazajgc autorskie

Przygotowuje urzadzen zgodnie z | z wykonanych pomiaréw na metody pomiarowe
stanowisko pracy zapisami instrukcji. | czynnosci podstawie instrukcji weryfikujace ukryte
do pomiardéw. diagnostycznych. serwisowej. wady.

2. | Zdalna Wymienia Zastosowuje Samodzielnie Biegte diagnozuje i Samodezielnie projektuje
diagnostyka i podstawowe polecenia lokalizuje analizuje ztozone procesy zdalnego
sieci polecenia sieciowe | diagnozujgce stan podstawowe problemy w sieciach monitoringu oraz
komunikacyjne | (ping, ipconfig) oraz | sieci uszkodzenia w sieci komunikacyjnych oraz | skutecznie diagnozuje i

ogolnie opisuje cel komunikacyjnej i komunikacyjnej (np. | w petni wykorzystuje | eliminuje

zdalnego objasnia podstawy | uzywajac tracert) i zdalne systemy zaawansowane btedy

monitoringu zdalnej diagnostyki | ocenia stan diagnostyki. logiczne w komunikacji

urzadzen. uktadéw techniczny przez sieciowej stanowiska.
sterowania. siec.

3. | Lokalizacja Rozpoznaje Postuguje sie Samodzielnie planuje | Szybko i bezbtednie Biegte i kompleksowo
uszkodzen potencjalne miejsca | prostymi sposoéb lokalizacji lokalizuje trudne do diagnozuje
mechanicznych i | uszkodzen i narzedziami przy uszkodzen i wykrycia uszkodzenia | wieloprzyczynowe
elektrycznych wskazuje lokalizacji precyzyjnie lokalizuje | (np. przerwa w awarie napeddw,




podstawowe
sposoby ich
lokalizacji na
podstawie
wizualnych
ogledzin.

uszkodzen oraz
objasnia wptyw
podstawowych
awarii (np. zanik
fazy w silniku
tréjfazowym).

usterki w uktadach
napedowych na
podstawie
wykonanych
pomiaréw.

obwodzie wirnika DC),
postugujac sie
zaawansowang
instrukcjg serwisowa.

opracowujac wiasne
algorytmy szybkiej
lokalizacji uszkodzen w
skomplikowanych
systemach robotyki.

4. | Naprawa, dobér
czesci i wymiana
podzespotow

Rozpoznaje czesci
zamienne na
podstawie
dokumentacji i
dobiera
podstawowe
narzedzia,
zachowujac kryteria
bezpieczenstwa.

Dobiera czesci
zamienne z
katalogdéw, planuje
wymiane prostego
elementu i
wymienia go
zgodnie z
udostepniong
dokumentacja.

Samodzielnie
dopasowuje
podzespoty, instaluje
je i sprawdza jakosc
wykonanej naprawy,
Scisle przestrzegajac
dokumentacji
technicznej.

Sprawnie ocenia
wptyw parametrow
wymienianych
podzespotéw na
prace urzadzenia i
bezbtednie dobiera
metody usuwania
skomplikowanych
uszkodzen.

Samodzielnie i
perfekcyjnie zarzadza
procesem naprawy
catych systemow
robotycznych,
optymalizujac dobér
narzedzi i czesci w celu
dtugoterminowego
zapobiegania awariom.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktory nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi bezpiecznie przygotowad stanowiska do pomiardw, nie jest w stanie odczyta¢ prostych objawdéw uszkodzen z dokumentacji ani
rozpoznaé podstawowych czesci zamiennych. Brak tych elementarnych umiejetnosci stanowi bezposrednie zagrozenie bezpieczeistwa, moze

prowadzi¢ do pogtebienia uszkodzen sprzetu oraz uniemozliwia uczniowi branie udziatu w jakichkolwiek pracach naprawczych i diagnostycznych.



Przedmiot: Pneumatyka i elektropneumatyka
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll - IV (zgodnie z 5-lethnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 22-24), przedmiot o charakterze teoretycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektow
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.4 (Uruchamianie urzadzen i systeméw robotyki) oraz ELM.08.4 (Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki).
Obejmuje on dziaty:

e Budowa i dziatanie uktadéw wytwarzania sprezonego powietrza, zawordw i napedow.

e Zasady sterowania, parametry i symbole elementédw pneumatycznych i elektropneumatycznych.
e Dokumentacja techniczna, przepisy prawne, normy oraz dobdr elementéw instalacji.

e Zasady montazu, planowanie prac, zasilanie oraz odbiér techniczny instalacji robotycznych.



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / zagadnienie Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
(2)

1. | Budowa, dziatanie i Wymienia Wyjasnia budowe i Rozréznia Samodzielnie analizuje i | Samodzielnie
symbole elementéw rodzaje zasade dziatania rodzaje interpretuje wtasnosci weryfikuje
pneumatycznych i sprezarek i uktadéw wytwarzania sterowania, fizyczne sprezonego poprawnosc
elektropneumatycznych | napedow sprezonego powietrza, parametry i powietrza w kontekscie | schematéw

pneumatycznych | napeddw oraz zawordw | symbole parametréw pracy ztozonych

ze wzgledu na pneumatycznych i graficzne podzespotéw uktadéw i

ich budowe. elektropneumatycznych. | poszczegdlnych | elektropneumatycznych | rzetelnie ocenia

Zidentyfikuje na zaworow, i pneumatycznych. wady oraz zalety

schematach sprezarek i zastosowania

podstawowe napedow. sterowania

elementy i Objasnia pneumatycznego

podzespoty. szczegbtowe dla konkretnych
zastosowanie proceséw
zaworow. technologicznych.

2. | Dokumentacja Wymienia Korzysta z podstawowej | Sprawnie Samodzielnie dobiera Biegte i
techniczna, przepisy i podstawowe dokumentacji korzysta z wtasciwe elementy do bezbtednie
dobér elementéw przepisy prawne | technicznej oraz katalogéw instalacji i optymalizuje
uktadow oraz normy instrukcji obstugi w branzowych skomplikowanych dobor wszystkich

okreslajace typowych sytuacjach urzadzen i uktadéw urzadzen elementow
zasady montazu | podczas analizy instalacji, w celu | robotycznych opierajgc | zaawansowanych
i obstugi instalacji robotycznych. | prawidtowego sie na szczegbtowej instalacji
urzadzen i zidentyfikowania robotycznych




instalacji
robotycznych.

parametréw
technicznych.

analizie dokumentacji i
katalogow.

uwzgledniajac
najnowsze normy
i ztozone
wytyczne z
katalogow
branzowych.

Zasady montazu,
planowanie prac i
odbidr techniczny
instalacji

Okresla rodzaje
Zrédet zasilania.
Opisuje ogdlng
kolejnosc i
podstawowe
zasady
wykonywania
prac zwigzanych
z montazem
instalacji.

Odczytuje niezbedne
informacje z
podstawowej
dokumentacji montazu
(np. kart montazu,
rysunkow instalacji) oraz
definiuje liste czynnosci
wykonywanych podczas
odbioru.

Sporzadza plan
montazu w
postaci utozonej
listy krokdéw oraz
prawidtowo
dobiera
uzbrojenie i
aparature
kontrolno-
pomiarowa do
montazu.

Wyjasnia
skomplikowane
zjawiska zachodzgce w
montowanym uktfadzie,
sporzadza blokowy plan
montazu i wykonuje
obliczenia konieczne do
montazu.

Samodzielnie i
precyzyjnie
okresla oraz
opracowuje
whikliwe
czynnosci
korygujace w
przypadkach
niespetnienia
kryterium
jakosciowego
odbioru bardzo
ztozonych
instalacji
robotycznych.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi wymieni¢ najprostszych rodzajéw sprezarek ani napedodw, nie jest w stanie zidentyfikowaé na schematach podstawowych
elementdéw pneumatycznych, ani wymieni¢ elementarnych przepisdéw prawnych dotyczacych instalacji. Brak opanowania tych fundamentalnych
podstaw teoretycznych z zakresu pneumatyki uniemozliwia bezpieczng i poprawng prace z instalacjami sprezonego powietrza i stanowi
przeszkode w realizacji dalszych etapéw ksztatcenia, w tym zajec o charakterze praktycznym.



Przedmiot: Podstawy elektrotechniki i elektroniki
Zawod: Technik robotyk (311413)

Klasa: | - Il (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07.2 (Podstawy robotyki).
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania przedmiot "Podstawy elektrotechniki i elektroniki" realizuje wybrane efekty ksztatcenia z jednostki
ELM.07.2. Obejmuje on nastepujgce dziaty:

Elementy i podzespoty elektryczne i elektroniczne.
Pojecia zwigzane z prgdem i napieciem elektrycznym oraz prawa elektrotechniki.

Elementy i uktady elektroniki analogowe;j.

Parametry elementéw i uktady elektroniki cyfrowe;j.



3. Wymagania edukacyjne

elektryczne,
prawa

elektrotechniki

dziedziny
elektrotechniki i
elektroniki.

Wymienia

w prostych obwodach
nierozgatezionych
pradu statego oraz

definiuje

przebiegu
okresowego,
analizuje obwody

pradu statego i

wykonuje
precyzyjne
obliczenia z

zastosowaniem

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) | Celujacy (6)
zagadnienie
1. Elementy i Rozpoznaje Klasyfikuje elementy Odczytuje wartosci Stosuje prawo Samodzielnie
podzespoty podstawowe oraz uktady parametréw Ohma i prawa analizuje nietypowe
elektryczne i elementy elektryczne i elementéw na Kirchhoffa do parametry
elektroniczne obwoddéw elektroniczne oraz podstawie oznaczen poprawnego elementow i
elektrycznych oraz opisuje funkcje na schematach ina obliczania bezbtednie
stosuje nazwy i elementow i elementach prostych wykorzystuje prawa
oznaczenia podzespotéw. fizycznych oraz obwoddw pradu obwoddéw do
wartosci jednostek rozrdznia ich statego. rozwigzywania i
fizycznych. parametry. optymalizowania
ztozonych uktadéw
elektrycznych.
2. Prad i napiecie | Definiuje zjawiska z | Wyznacza parametry Wyznacza parametry | Samodzielnie Wyznacza parametry

uktadu zasilajgcego ze
wzgledu na poboér
maksymalnej mocy i

natezenia pragdu




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) | Celujacy (6)
zagadnienie
parametry podstawowe przemiennego oraz praw przez zestaw
charakteryzujace parametry wyznacza parametry elektrotechnikiw | urzadzen stanowiska
pole elektryczne i elementow i w obwodach zaawansowanych | zrobotyzowanego i
magnetyczne. uktadéw. rozgatezionych. obwodach okresla mozliwos¢ ich
elektrycznych i podtaczenia pod
uktadach wyspe wejsé/wyjsc.
elektronicznych.
3. Elementy i Rozrdznia i Opisuje wtasciwosci Odczytuje Rozpoznaje i Samodzielnie
uktady rozpoznaje elektryczne charakterystyki szczeg6towo diagnozuje i analizuje
elektroniki podstawowe potprzewodnikdw i pradowo-napieciowe | analizuje dziatanie
analogowej elementy bierneii poprawnie wskazuje elementow biernych schematy ideowe | nietypowych

potprzewodnikowe.

zastosowania
elementow biernych i

potprzewodnikowych.

i
potprzewodnikowych
z wykresow i

dokumentacji.

elektronicznych
uktadow

analogowych.

elektronicznych
uktadow
analogowych na
podstawie ich
schematow i
charakterystyk
uzytych w nich




symbolu.

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) | Celujacy (6)
zagadnienie
elementow
potprzewodnikowych.
4, Parametry Wymienia Okresla funkcje Rozpoznaje uktady Biegle analizuje Samodzielnie
elementéw i parametry logiczne przy uzyciu cyfrowe na schematy projektuje i
uktady statycznei podstawowych podstawie opisu uktadow poprawnie sporzadza
elektroniki dynamiczne bramek logicznych. zasady dziatania, kombinacyjnych schemat ukfadu
cyfrowej uktadéw przebiegdw stanéw opierajac sie cyfrowego
cyfrowych. logicznych oraz wyltgcznie na realizujgcego ztozone
Rozpoznaje uktady tablicy prawdy. podanych funkcje logiczne przy
cyfrowe na funkcjach uzyciu odpowiednio
podstawie logicznych. dobranych bramek
oznaczenia i logicznych.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Uczen nie
potrafi rozpoznac¢ podstawowych symboli uktadéw elektrycznych i elektronicznych, nie rozréznia parametréow fizycznych ani elementéw
obwodu. Braki w tak elementarnej wiedzy teoretycznej uniemozliwiajg mu bezpieczne i Swiadome przystgpienie do jakichkolwiek zaje¢ w

pracowni praktycznej, pomiaréw obwoddéw pradu statego i przemiennego, a tym samym kontynuowanie nauki w zawodzie technik robotyk.



Przedmiot: Podstawy programowania robotéw
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: I - lll (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07 (Podstawy robotyki).
Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 19), przedmiot o charakterze teoretycznym realizuje wytgcznie zagadnienia przypisane do efektu
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.2 (Podstawy robotyki). Obejmuje on dziat:

e Charakteryzowanie uktadow sterowania stosowanych w robotyce.



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. | Strukturyi Rozpoznaje Rozréznia struktury | Samodzielnie rysuje | Szczegdtowo analizuje Samodezielnie projektuje
schematy podstawowe sterowania na proste schematy ztozone struktury zoptymalizowane
uktadéw urzadzenia podstawie blokowe sterowania, dobierajgc | schematy blokowe
sterowania stosowane w gotowych podstawowych odpowiednie nietypowych uktadow

(ELM.07.2 pkt | uktadach schematow uktaddéw sterowania. | urzadzenia i sygnaty dla | sterowania robota,

5: kryteria 1-4) | sterowania. blokowych. Podaje | Poprawnie analizuje | zaawansowanych precyzyjnie uzasadniajgc
Rozrdznia przyktady urzadzen | przeptyw sygnatéw uktaddéw dobdr kazdego
podstawowe przypisanych do miedzy zrobotyzowanych. urzadzenia i sygnatu.
rodzaje sygnatow kazdego bloku urzadzeniami.
na schematach. sterowania.

2. | Uktady Rozrdznia Definiuje Woyjasnia zasade Szczegdtowo Samodzielnie analizuje i
regulacji i podstawowe przeznaczenie dziatania wybranych | charakteryzuje optymalizuje parametry
parametry rodzaje uktaddéw réznych uktadéw regulatorow w zaleznosci i wptyw pracy zaawansowanych

regulatoréow
(ELM.07.2 pkt
5: kryteria 5-7)

regulacji.
Rozpoznaje
wizualnie badz na
schemacie typy
regulatorow.

regulacji
stosowanych w
robotyce. Wskazuje
i nazywa
podstawowe
parametry
regulatorow.

uktadzie. Poréwnuje
parametry
regulatoréw na
podstawie
dostepnej
dokumentacji.

zmiany poszczegdlnych
parametréw
regulatoréw na
zachowanie
rozbudowanego uktadu
sterowania robota.

uktaddéw regulacji w celu
zapobiegania awariom
skomplikowanych
procesow
zrobotyzowanych.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznaé podstawowych urzadzen stosowanych w uktadach sterowania ani rozréznic¢ elementarnych sygnatéw i rodzajow
uktaddéw regulacji na schematach. Brak opanowania tych fundamentalnych podstaw teoretycznych z zakresu sterowania uniemozliwia
zrozumienie zasad dziatania sprzetu i stanowi przeszkode w dalszym ksztatceniu, szczegdlnie na przedmiotach praktycznych zwigzanych z
programowaniem i eksploatacjg robotéw.



Przedmiot: Podstawy robotyki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: | - Il (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07 (Podstawy robotyki).
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania, przedmiot realizuje efekty ksztatcenia dla kwalifikacji ELM.07.2 (Podstawy robotyki) z wytgczeniem
punktéw 7, 8, 10 11, ktére przypisano do przedmiotu Technologie i konstrukcje mechaniczne. Przedmiot obejmuje nastepujgce
dziaty/zagadnienia:

e Historia, klasyfikacja i zastosowanie robotow.

e Budowa robotéw, maszyn i urzadzen w systemach robotyki.

e Uktady sterowania w robotyce.

e Zrobotyzowane procesy produkcyjne.

e Uktady pneumatyczne, hydrauliczne i elektropneumatyczne w robotyce.
e Normy i procedury oceny zgodnosci.



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie (2)

1. | Historia, Rozpoznaje Opisuje poszczegdlne Klasyfikuje Charakteryzuje Samodzielnie analizuje,
klasyfikacja i roboty ze rodzaje i generacje urzadzenia pod szczegbdtowo ocenia i uzasadnia
zastosowanie wzgledu na robotéw. Wyjasnia role wzgledem zastosowanie robotéw mozliwosci oraz skutki
robotow obszar robotow funkcjonalnosci. w kontekscie przemystu | integracji sztucznej
(ELM.07.2 pkt zastosowan i wspotpracujgcych. Wyjasnia szansei | 4.0i5.0. Wymienia inteligencji i robotéw w
1,2,3) budowe Wymienia szanse i zagrozenia szanse i zagrozenia konkretnych

jednostki zagrozenia zwigzane z zwigzane z zwigzane ze sztucznag zastosowaniach
kinematycznej. | robotyzacja. rozwojem inteligencja. gospodarczych.
Wymienia robotyzacji i jej

historyczne wptywem na

zastosowania rynek pracy.

robotéw.

2. | Budowa Rozpoznaje i Opisuje dziatanie Opisuje elementy | Szczegétowo okredla i Samodzielnie analizuje
robotow, nazywa ukfady | podstawowych funkcjonalne poréwnuje parametry dokumentacje
maszyn i robotéw (uktad | czujnikow stosowanych maszyn. techniczne maszyn oraz | techniczng i dobiera
urzadzen sterowania, w systemach robotyki. Rozrdznia dane urzadzen na podstawie | optymalne parametry

(ELM.07.2 pkt
4,9)

zasilania,
ruchu).
Klasyfikuje
ogolnie
maszyny

Wymienia parametry
opisujgce roboty
(udzwig, doktadnosc,
powtarzalnosg).

znamionowe
maszyn
manipulacyjnych.
Wyjasnia budowe
i zasade dziatania

ich charakterystyki
technicznej z
dokumentac;ji.

uktadéw robota oraz
specyficznych czujnikéw
do niestandardowego
zadania robotycznego.




stosowane w maszyn w
robotyce. robotyce.
Uktady Rozpoznaje Rozrdznia struktury Rysuje proste Szczegoétowo Samodzielnie projektuje
sterowania w podstawowe sterowania na podstawie | schematy charakteryzuje (rysuje) poprawne
robotyce urzadzenia schematéw blokowych. blokowe uktadéw | parametry regulatoréow i | schematy blokowe
(ELM.07.2 pkt stosowane w Rozrdznia sygnaty sterowania. analizuje zaleznosci nietypowych uktadéw
5) uktadach stosowane w uktadach Rozpoznaje miedzy sygnatami w sterowania i
sterowania. sterowania. regulatory i rozbudowanych optymalizuje dobdr
Rozrdznia poprawnie uktadach sterowania. parametréw ich
rodzaje wskazuje ich regulatorow.
uktadéw podstawowe
regulacji na parametry.
schemacie.
Zrobotyzowane | Wymienia Rozpoznaje i podaje Opisuje Opisuje prawidtowa Samodzielnie analizuje i
procesy podstawowe przyktady zastosowania | szczegdtowo konfiguracje stacji okresla optymalng
produkcyjne procesy robotéw podczas obstugi | przebieg zrobotyzowanej scisle w | konfiguracje stanowiska
(ELM.07.2 pkt technologiczne | maszyn (np. obrabiarek, | wybranych zaleznosci od specyfiki zrobotyzowanego dla
6) wykorzystujgce | pras) oraz przy procesow (np. wybranego procesu skomplikowanych lub
roboty (np. zatadunku i roztadunku frezowanie, technologicznego. taczonych proceséw
spawanie, linii. drukowanie 3D, technologicznych
paletyzacja, zgrzewanie, bazujac na wiedzy o
klejenie, lutowanie) ze procesach.
ciecie). wskazaniem

zadan robota.




Uktady Rozpoznaje Opisuje parametry i Rysuje proste Rysuje i doktadnie Samodzielnie
pneumatyczne i | elementy, funkcje zespotow schematy analizuje szczegétowe opracowuje i rysuje
hydrauliczne w | zespoty i pneumatycznych, uktadéw schematy oraz diagramy | schemat nietypowego
robotyce podzespoty hydraulicznych oraz sterowania funkcyjne uktadu sterowania
(ELM.07.2 pkt pneumatyczne i | elektropneumatycznych. | pneumatycznego | rozbudowanych elektropneumatycznego
16, 17) hydrauliczne na | Wyjasnia podstawowa i hydraulicznego. | uktaddéw w oparciu o specyficzne
podstawie zasade dziatania takich Poprawnie elektropneumatycznych | wymagania, tworzac
symboli. uktaddw. okresla proste i elektrohydraulicznych. | jego petny diagram
Wymienia typy diagramy funkcyjny.
sitownikéw i funkcyjne.
zaworéw.
Normy i Podaje Rozrdznia oznaczenia Korzysta ze zrédet | Sprawnie wyszukuje, Samodzielnie weryfikuje
procedury definicje i normy informacji identyfikuje i petng zgodnosc
(ELM.07.2 pkt podstawowe miedzynarodowej, dotyczacych interpretuje wiasciwe teoretycznego procesu

18)

cechy normy.
Wymienia cele
normalizacji
krajowej.

europejskiej i krajowej.

norm i procedur
oceny zgodnosci
w rutynowych
sytuacjach.

normy dla specyficznych
stanowisk
zrobotyzowanych.

robotycznego z
obowigzujgcymi
normami technicznymi i
europejskimi
procedurami oceny.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznac elementarnych uktaddéw i zespotéw robota (np. uktadu zasilania, uktadu sterowania), klasyfikowac ogdlnych
proceséw technologicznych z uzyciem robotdw, ani zidentyfikowaé podstawowych elementédw pneumatycznych lub urzadzen sterowania. Brak
opanowania tych fundamentalnych podstaw uniemozliwia zrozumienie zasad dziatania sprzetu, zagraza bezpieczeistwu pracy na stanowiskach
podczas dalszego cyklu ksztatcenia zawodowego i stwarza bezposrednie ryzyko nieprawidtowej oraz niebezpiecznej eksploatacji urzadzen i
systemow robotyki.



Przedmiot: Pracownia elektrotechniki i elektroniki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: IV - V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07.
Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 26-27), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia z kwalifikacji ELM.07.3

(Montaz urzadzen i systemow robotyki). Obejmuje on dziaty:

e Pomiary wielkosci elektrycznych, dobdr metod i przyrzady pomiarowe w obwodach elektrycznych i elektronicznych (ELM.07.3 pkt 7).
e Praktyczny montaz, demontaz i usuwanie btedéw w uktadach elektrycznych i elektronicznych (ELM.07.3 pkt 8).



3. Wymagania edukacyjne

Przygotowuje
zdemontowane
elementy do
transportu.

elementéw,
podzespotdw i
zespotow
elektronicznych.

zespoty elektryczne
i elektroniczne
stosowane w
robotyce.

zespotéw
elektrycznych i
elektronicznych.

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

zagadnienie

1. | Pomiaryi Rozpoznaje Opisuje metody Samodzielnie, Oblicza wartosci Bezbtednie dobiera
przyrzady w podstawowe pomiaréw wielkosci | poprawnie i wielkosci zaawansowane metody
obwodach przyrzady elektrycznych oraz bezpiecznie elektrycznych na badawcze, wykonuje
elektrycznych i pomiarowe oraz trafnie dobiera wykonuje pomiary | podstawie kompleksowe pomiary i
elektronicznych ich symbole przyrzady do parametréw wykonanych precyzyjne obliczenia,

graficzne pomiaru w prostych | wielkosci pomiaréw oraz weryfikujgc poprawnosé
stosowane w obwodach. elektrycznych w poprawnie dziatania
elektrotechnice i uktadach przedstawia wyniki w | skomplikowanych
elektronice. elektronicznych i postaci tabel i uktadéw.

elektrycznych. wykresow.

2. | Montazi Przygotowuje Okresla sposdb Samodzielnie, Sprawnie lokalizuje, Wykazuje petng biegtosc¢
demontaz stanowisko do montazu oraz zgodnie z diagnozuje i w montazu/demontazu
podzespotéw montazu i wtasciwie dobiera procedury, taczy i skutecznie usuwa systemow, wdrazajac
elektrycznych i demontazu narzedzia do demontuje btedy wystepujace wtasne procedury
elektronicznych | elementow montazu i elementy, podczas montazu optymalizujace prace

elektrycznych. demontazu podzespoty i skomplikowanych montazowe i

zapobiegajace
powstawaniu btedéw.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznaé elementarnych przyrzgdéw pomiarowych, nie zna ich symboli i nie umie bezpiecznie przygotowaé stanowiska do
montazu lub demontazu elementéw elektrycznych. Brak opanowania tych podstaw stanowi bezposrednie zagrozenie zdrowia (ryzyko porazenia
pragdem) oraz uniemozliwia realizacje powierzonych zadan praktycznych na uktadach elektrycznych i elektronicznych systemoéw robotyki.



Przedmiot: Pracownia komputerowego wspomagania projektowania
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: | (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 36-38), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektéw
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.3 (Montaz urzadzen i systeméw robotyki). Obejmuje on dziaty:

e Rodzaje i odczytywanie dokumentacji technicznej (ELM.07.3 pkt 1, 2).

e Sporzadzanie dokumentacji 2D i 3D w $rodowisku CAD oraz rysunki czesci maszyn (ELM.07.3 pkt 2).

e Projektowanie, rysowanie schematéw i symulacja uktadéw elektrycznych, pneumatycznych i sekwencyjnych (ELM.07.3 pkt 2).
e Zasady tolerancji i pasowan (ELM.07.3 pkt 3).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / zagadnienie Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
(2)

1. Rodzaje i Okresdlai Odczytuje Sprawnie Samodzielnie Kompleksowo
odczytywanie rozrdznia podstawowe odczytuje analizuje i w petni | weryfikuje
dokumentacji podstawowe informacje z szczegbtowe poprawnie dokumentacje
technicznej rodzaje rysunkéw informacje z interpretuje techniczng pod

dokumentacji wykonawczych i roznego rodzaju | ztozong katem jej
technicznej ztozeniowych. dokumentacji dokumentacje kompletnosci dla
(dotyczacej Rozrdznia specyficzng | technicznej oraz | techniczng, zaawansowanych
uzytkowania, dokumentacje identyfikuje bezbtednie uktaddéw robotyki,
obstugi, dotyczaca ksztatty identyfikujac samodzielnie
konserwacji). programowania wewnetrzne i rodzaje i funkcje wytapujac
Rozpoznaje urzadzen. zewnetrzne przedstawionych niespéjnosci
najprostsze czesci maszyn na | rysunkéw projektowe.
rysunki rysunkach. operacyjnych.

wykonawcze.

2. Dokumentacja w Dobiera Wykonuje w Sporzadza plan Samodzielnie Wykazuje sie
Srodowisku CAD i odpowiedni programie rysunki wykonania wykorzystuje biegtoscig w
rysunki maszyn program CAD. bryt geometrycznych | dokumentacjii programy tworzeniu

Wykonuje proste | oraz rysunki potgczen | samodzielnie wspomagajgce do | profesjonalnej,
szkice figur (nitowanych, wykonuje precyzyjnego wieloelementowej
ptaskich w spawanych, kompletne doboru dokumentacji CAD
rzutach zgrzewanych, rysunki 2D i 3D materiatow (2D i wizualizacji
prostokatnych z | gwintowych). Nanosi | specyficznych konstrukcyjnych i 3D) dla




wykorzystaniem | podstawowe czesci maszyn, sporzadza petng, nowatorskich
podstawowych wymiarowanie. poprawnie je zoptymalizowang | zespotow
funkcji wymiarujac. dokumentacje mechanicznych
programu. wykonawcza. stosowanych w
robotyce.
Projektowanie i Dobiera Ustala zakres Samodzielnie Whikliwie Biegte projektuje
symulacje uktadow i odpowiedni zmiennych, okresla wykonuje petne | analizuje dziatanie | skomplikowane
schematow program do kolejnos¢ pracii schematy zaprojektowanych | systemy
rysowania poprawnie taczy instalacji i uktadow sterowania
schematow elementy w proste sprawnie sekwencyjnych urzadzeniami,
elektrycznych lub | uktady elektryczne, uruchamia urzadzen przeprowadza ich
pneumatycznych. | pneumatyczne lub symulacje robotycznych i optymalizacje w
Wstawia do elektropneumatyczne | dziatania wycigga w petni oparciu o
niego W programie. utworzonych trafne wnioski z wielowariantowe
elementarne uktadow przeprowadzonych | symulacje i
symbole i elektrycznych symulacji. bezbtednie usuwa
zmienne. oraz btedy na etapie
pneumatycznych. projektu.
Zasady tolerancji i Wyjasnia ogdlne | Stosuje uktad Poprawnie i Bezbtednie oblicza | Samodzielnie
pasowan zasady tolerancji | tolerancji i pasowan samodzielnie trudne przypadki optymalizuje
i pasowan czesci | w prostych oblicza luzy, pasowan i podaje | dobodr
maszyn. przyktadach oraz weciski oraz poprawne, specyficznych
potrafi dobrac z konkretne precyzyjne tolerancji i
tablic wartosci tolerancje przyktady ich pasowan dla

pasowan dla
projektowanych

zastosowan dla
réznych otworow

niestandardowych
elementow




odchytek dla czesci w zaleznosci od stanowiska
zadanych pasowan. mechanicznych. oprzyrzadowania. | zrobotyzowanego,
szczegétowo
argumentujac
swoje decyzje
techniczne.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozrézni¢ elementarnych rodzajéw dokumentacji technicznej, nie jest w stanie uruchomi¢ oprogramowania CAD w celu
wstawienia podstawowych symboli ani naszkicowac najprostszej figury ptaskiej, jak réwniez nie zna podstawowych pojec zwigzanych z
pasowaniami. Brak opanowania tych bazowych umiejetnosci komputerowych i rysunkowych catkowicie uniemozliwia uczniowi branie udziatu w
zadaniach z zakresu komputerowego wspomagania projektowania i symulacji uktadow robotyki.



Przedmiot: Pracownia komputerowych technik obliczeniowych w robotyce
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: | - Il (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 3, 32), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektu
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.08.4 (Opracowuje projekt wdrozenia aplikacji obliczeniowych). Obejmuje on dziaty:

e Wstep do PSpice (podstawowe komendy, operacje na zmiennych, indeksowanie, generacja i operacje na macierzach).

e Przyktady obliczen: Liczby zespolone (wzory Eulera, cze$¢ rzeczywista i urojona, amplituda, faza).

e Przyktady obliczen: Szeregi potegowe, catkowanie numeryczne (metoda kwadratéw, trapezow).

e Przyktady obliczen: Wielomiany (iloczyn wielomiandw, obliczanie pochodnej i catki z wielomianu analitycznie i numerycznie).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

zagadnienie

1. | Srodowisko Uruchamia Wykonuje Samodzielnie Sprawnie i bezbtednie | Samodzielnie projektuje
PSpice, program PSpice i podstawowe generuje specyficzne | przeprowadza ztozone | skrypty realizujgce
operacje na stosuje jego operacje na macierze (np. operacje na zaawansowane
zmiennych i podstawowe zmiennych oraz jednostkowg, macierzach oraz przeksztatcenia
macierzach komendy. Tworzy poprawnie stosuje | skfadajaca sie z zmiennych, celowo macierzowe do

proste zmienne. indeksowanie. samych zer lub optymalizujac zapis w rozwigzywania
jedynek) i wykonuje | Srodowisku nietypowych, ztozonych
podstawowe obliczeniowym. problemdw
operacje obliczeniowych z zakresu
macierzowe. robotyki.

2. | Obliczenia Rozrdznia i okresla | Stosuje wzory Samodzielnie Bezbtednie Kompleksowo i w petni
numeryczne, czesc¢ rzeczywisty Eulera (amplituda, | wykonuje implementuje i samodzielnie opracowuje
liczby oraz urojong liczby | faza) w catkowanie weryfikuje algorytmy autorskie projekty
zespolone i zespolonej. obliczeniach liczb numeryczne do catkowania aplikacji obliczeniowych
wielomiany Zapisuje w zespolonych. (metodg kwadratéw | numerycznego, analizy | implementujace

programie proste
wielomiany.

Wykonuje iloczyn
wielomianow.

lub trapezéw) oraz
oblicza catke i
pochodng z
zadanego
wielomianu.

wielomianéw
(analitycznie i
numerycznie) oraz
bada szeregi
potegowe.

zaawansowane operacje
na liczbach zespolonych i
rachunku rézniczkowo-
catkowym.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi uruchomié programu PSpice, nie zna jego podstawowych komend ani nie umie zdefiniowaé najprostszej zmiennej lub wskaza¢
czesci rzeczywistej i urojonej liczby zespolonej. Brak opanowania tych fundamentalnych umiejetnosci z zakresu technik obliczeniowych
uniemozliwia uczniowi realizacje elementarnych zadan analitycznych i symulacyjnych przewidzianych w systemach robotyki.



Przedmiot: Pracownia pneumatyki i elektropneumatyki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07.
Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 38-41), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektow
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.2 oraz ELM.07.3. Obejmuje on dziaty:

e Budowa, parametry, funkcje elementdow i uktadéw sterowania oraz normy (ELM.07.2 pkt 16, 17, 18).
e Pomiary wielkosci fizycznych i przyrzady pomiarowe (ELM.07.3 pkt 10).
e Montaz, demontaz oraz dokumentacja techniczna uktadéw (ELM.07.3 pkt 11, 12).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry Celujacy (6)
zagadnienie (2) (5)

1. | Budowa, Rozpoznaje Opisuje parametry, Rysuje schematy Samodzielnie i Bezbtednie projektuje,
dziatanie elementy, funkcje oraz zasade uktaddéw sterowania poprawnie modyfikuje i
uktadéw i normy | podzespoty i dziatania uktadéw oraz okresla diagramy rysuje optymalizuje parametry

zespoty sterowania funkcyjne. Korzysta ze rozbudowane pracy nietypowych
pneumatyczne i | elektropneumatycznego. | zrédet informacji diagramy uktadoéw sterowania
hydrauliczne na | Rozrdznia oznaczenia dotyczacych normi funkcyjne dla elektropneumatycznego
podstawie norm procedur oceny ztozonych w oparciu o wnikliwg
symboli. (miedzynarodowych, zgodnosci. uktadow analize schematéw.
Wymienia cele krajowych). sterowania
normalizacji. zgodnie z

obowigzujgcymi

normami.

2. | Dobor Rozrdznia Rozrdznia przyrzady Samodzielnie i Sprawnie i z Biegte diagnozuje stan
przyrzadow i przyrzady do pomiarowe w uktadach bezpiecznie wykonuje duza techniczny i parametry
pomiary pomiaru elektropneumatycznych | podstawowe pomiary doktadnoscig pracy rozbudowanych
wielkosci wielkosci na podstawie ich wielkosci fizycznych w wykonuje uktadéw
fizycznych fizycznych (w wiasciwosci. dziatajgcych uktadach ztozone elektrohydraulicznych

uktadach Przygotowuje uktady do | pneumatycznych i pomiary W oparciu o
pneumatycznych | pomiaru. elektropneumatycznych. | wielkosci samodzielnie dobrane,
i hydraulicznych) fizycznych zaawansowane metody
na podstawie ich uktadéw, pomiarowe.

prawidtowo




symboli i interpretujac
oznaczen. uzyskane wyniki
pomiarowe.

3. | Montaz, Przygotowuje Okredla sposdb Poprawnie tgczy oraz Szybko i trafnie | Wykazuje peten
demontaz i stanowisko do montazu, dobiera demontuje elementy, usuwa btedy profesjonalizm podczas
dokumentacja montazu i wiasciwe narzedzia i podzespoty i zespoty wystepujace praktycznych prac
uktadéw demontazu. sprawdza ogdlng (elektro)pneumatyczne. | podczas monterskich,

Rozrdznia zgodnos¢ Przygotowuje montazu. bezbtednie uruchamia
podstawowe zrealizowanego zdemontowane Samodzielnie ztozone uktady i
elementy montazu elementow z elementy do transportu. | okresla samodzielnie
dokumentacji dokumentacja niezgodnosci wychwytuje btedy
technicznej techniczna. wykonanych zawarte w oryginalnej
dotyczacej prac dokumentacji.
montazu. montazowych z

dokumentacja.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktory nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze

uczen nie potrafi rozpoznaé na schematach podstawowych elementéw uktadéw pneumatycznych, nie umie przygotowad stanowiska do montazu

ani nie rozréznia przyrzgddw pomiarowych na podstawie ich symboli. Brak opanowania tych fundamentalnych umiejetnosci praktycznych

zagraza bezpieczenstwu pracy na stanowisku, uniemozliwia prawidtowe odczytywanie dokumentacji i stanowi przeszkode w realizacji zadan

zawodowych z zakresu montazu instalacji robotycznych.




Przedmiot: Pracownia podstaw robotyki
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 34-35), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia przypisane do efektéw
ksztatcenia z kwalifikacji ELM.07.2, ELM.07.3 oraz ELM.08.4. Obejmuje on dziaty:

e Elementy sktadowe, budowa i dziatanie robotéw, maszyn i urzadzen (ELM.07.2 pkt 4, 9).

e Komputerowe oprogramowanie wspomagajace i dokumentacja techniczna montazu (ELM.07.3 pkt 4, 6, 9).
e Praktyczny montaz i demontaz elementéw, podzespotéw i zespotéw mechanicznych (ELM.07.3 pkt 5).

e Eksploatacja urzadzen i systemdw robotyki zgodnie z przeznaczeniem (ELM.08.4 pkt 2).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / zagadnienie Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
(2)

1. Budowa i dziatanie Rozpoznaje Opisuje parametry Okredla Szczegdtowo i Samodzielnie
robotéw, maszyn i elementy i robota (udzwig, zasieg, parametry trafnie poréwnuje | analizuje
urzadzen nazywa ukfady itp.) oraz dziatanie techniczne parametry maszyn | nietypowe dane

robotow czujnikéw. Opisuje maszyn na i urzadzen na zZnamionowe
(sterowania, elementy funkcjonalne podstawie podstawie ich maszyn i
zasilania, ruchu). | maszyn stosowanychw | danych charakterystyki urzadzen,
Klasyfikuje robotyce. znamionowych. technicznej, kompleksowo
maszyny i Wyjasnia wskazujgc ich okreslajac wptyw
urzadzenia budowe i zasade | optymalne poszczegolnych
stosowane w dziatania maszyn | zastosowanie. elementdow na
robotyce. stosowanych w parametry i
robotyce. zachowanie catej
konstrukcji
robota.

2. Oprogramowanie Rozréznia Odczytuje informacje z Sprawnie stosuje | Bezbtednie Wykorzystujgc
wspomagajace i elementy programow oprogramowanie | postuguje sie zaawansowane
dokumentacja dokumentacji komputerowych wspierajgce oprogramowaniem | oprogramowanie

techniczna montazu

technicznej
montazu
(mechanicznego i
elektrycznego).
Dobiera

wspierajgcych montaz.
Sprawdza podstawowg
zgodnos¢ wykonanego
montazu z

montaz
elementow
elektrycznych,
pneumatycznych
i hydraulicznych.

i dokumentacjg (w
tym
elektroniczng),
wskazujac i
precyzyjnie

i dokumentacje,
samodzielnie
identyfikuje i
koryguje ukryte
btedy projektowe




podstawowe
oprogramowanie

dokumentacja
techniczna.

Samodzielnie
weryfikuje petna

okreslajac
konkretne

we wczesnej fazie
przygotowania do

do wspomagania zgodnos¢ niezgodnosci montazu uktadow
montazu. montazu z wykonanych prac robotyki.
dokumentacja. montazowych.
Praktyczny montaz i Przygotowuje Okresla i definiuje Samodzielnie, Z duzg biegtoscigi | Wykonuje
demontaz stanowisko pracy | czynnosci zwigzane z poprawnie i precyzjg wykonuje | perfekcyjnieiw
mechaniczny do montazu i montazem/demontazem | bezpiecznie tgczy | montaz/demontaz | sposdb
demontazu. i dobiera wtasciwe oraz demontuje mechaniczny oraz | zoptymalizowany
Rozpoznaje narzedzia do elementy, szybko i skutecznie | czasowo ztozony
podstawowe wykonywanych prac z podzespoty i usuwa pojawiajgce | montaz
narzedzia elementami zespoty sie btedy skomplikowanych
monterskie. mechanicznymi. mechaniczne wystepujgce w mechanizmodw
Przygotowuje zgodnie z trakcie montazu. robota,
zdemontowane instrukcjami, proponujgc
elementy do stosujac autorskie
transportu. odpowiednie procedury
narzedzia. eliminujace
typowe btedy
monterskie.
Eksploatacja urzagdzen | Okresla ogdlny Uruchamia i zatrzymuje | Samodzielnie Wykazuje sie petng | Wzorowo i

i systemow robotyki

stan urzadzen
przed
uruchomieniem
oraz wymienia
podstawowe

prace prostych urzadzen
i systemow robotyki
opierajac sie
bezposrednio na
dokumentacji

kontroluje
poprawne
zachowanie i stan
urzadzen i
systemow

biegtoscia przy
uruchamianiu,
kontroli i
zatrzymywaniu
rozbudowanych

samodzielnie
prowadzi
skomplikowane
procesy
eksploatacyjne




zasady dotyczace
prac
eksploatacyjnych.

techniczno-ruchowej
(DTR).

robotyki w
trakcie ich ciggtej
pracy.
Rygorystycznie
stosuje zasady
prac

systemow, na
biezgco
diagnozujacii
oceniajac ich
parametry pracy w
oparciu o DTR.

catych gniazd
zrobotyzowanych,
przewidujac btedy
i wdrazajac
procedury
prewencyjne dla

eksploatacyjnych. zapewnienia

ciggtosci pracy.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznac podstawowych elementéw i uktadéw robotdw, nie umie przygotowac bezpiecznego stanowiska do pracy oraz nie
rozpoznaje podstawowych narzedzi do montazu mechanicznego. Brak opanowania tych fundamentalnych umiejetnosci praktycznych zagraza
bezpieczenstwu pracy na stanowisku, grozi uszkodzeniem cennego sprzetu oraz catkowicie uniemozliwia realizacje powierzonych zadan
zawodowych z zakresu montazu i obstugi zrobotyzowanych systemow.



Przedmiot: Produkcja zrobotyzowana
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: IV - V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.08 (Eksploatacja i programowanie
systemow robotyki).
Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania, przedmiot realizuje efekty ksztatcenia z kwalifikacji ELM.08.2 (Podstawy robotyki). Obejmuje on
dziat:

e Charakteryzowanie zrobotyzowanych proceséw produkcyjnych (w tym procesy technologiczne i konfiguracja stacji).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. | Procesy Wymienia Opisuje ogdlnie Szczegdtowo opisuje | Wyczerpujgco Samodezielnie ocenia,
technologiczne podstawowe procesy | przebieg wybranych role robota i analizuje i poréwnuje | optymalizuje i
wykorzystujgce technologiczne procesow (np. przebieg réznorodne procesy | proponuje
roboty wykorzystujace frezowania, druku zaawansowanych zrobotyzowane (np. innowacyjne
(ELM.08.2 pkt 6 | roboty (np. 3D, zgrzewania) procesow lutowanie, zastosowania
kryt. 1) spawanie, realizowanych przez | produkcyjnych (np. gratowanie, robotéw w ztozonych
paletyzacja, ciecie). roboty. Wymienia obstugi maszyn CNC, | klinczowanie, i nietypowych
Rozpoznaje wybrane | rodzaje spawaniai pras krawedziowych, | kontrola jakosci), procesach
maszyny ciecia napawania, okreslajac technologicznych,
wspotpracujgce z wykorzystywane w nanoszenia powtok). | precyzyjnie zadania kompleksowo
robotami (np. prasy, | robotyce. robota w kazdym z wykorzystujgc wiedze
szlifierki). nich. o mozliwosciach
systemow.
2. | Konfiguracja Wskazuje Opisuje podstawowg | Analizuje i Dobiera i prawidtowo | Samodzielnie
stacji podstawowe réznice | konfiguracje stacji szczegdtowo opisuje | uzasadnia projektuje
zrobotyzowane] | w budowie i zrobotyzowanej w wymagania odpowiednig teoretyczng,
(ELM.08.2 pkt 6 | wyposazeniu stacji zaleznosci od dotyczace konfiguracje zoptymalizowang
kryt. 2) zrobotyzowanych wybranego, konfiguracji elementdw i sprzetu | konfiguracje
przeznaczonych do typowego procesu stanowiska pomocniczego stacji innowacyjnej stacji
réznych zadan. technologicznego. zrobotyzowanego zrobotyzowanej dla zrobotyzowanej do
Scidle skomplikowanych realizacji ztozonych

dopasowanego do

lub t3czonych




specyfiki zadanego
procesu
produkcyjnego.

procesow
technologicznych.

procesow,
przewidujgc
ewentualne
problemy
technologiczne.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze

uczen nie potrafi wymieni¢ podstawowych proceséw technologicznych wykorzystujgcych roboty (takich jak spawanie czy paletyzacja) ani

rozpoznac prostych réznic w konfiguracji stacji zrobotyzowanych. Brak opanowania tych fundamentalnych poje¢ uniemozliwia zrozumienie istoty

zrobotyzowanej produkcji przemystowej i stanowi przeszkode w realizacji dalszych etapéw ksztatcenia zawodowego w tym obszarze.




Przedmiot: Programowanie i eksploatacja w robotyce
Zawad: Technik robotyk (311413)
Klasa: lll - V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 50-57), przedmiot o charakterze praktycznym integruje umiejetnosci w zakresie kwalifikacji
ELM.07 (Uruchamianie i obstuga) oraz ELM.08 (Programowanie i eksploatacja). Obejmuje on nastepujace dziaty:

e Zasada dziatania, uruchamianie, obstuga i eksploatacja systeméw robotyki (ELM.07.4, ELM.07.5, ELM.08.4).
e Algorytmy i struktury jezykdw programowania robotéw (ELM.08.3).

e Programowanie, konfiguracja i testowanie robotéw przemystowych (ELM.08.3, ELM.08.4).

e Programowanie urzgdzen wspotpracujgcych - PLC, HMI, napedy (ELM.08.3).

e Programowanie i symulacja w srodowiskach offline (ELM.08.3, ELM.08.4).



3. Wymagania edukacyjne

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. | Zasada dziatania, Rozpoznaje Woyjasnia zasade Samodzielnie Wzorowo analizuje Bezbtednie nadzoruje
uruchamianie, podstawowe uktady | dziatania czujnikow, monitoruje zachowanie catego i optymalizuje
obstugai zasilajgce, czujniki i napedow i uktadéw parametry, systemu skomplikowane
eksploatacja napedy robota. bezpieczenstwa. diagnozuje zrobotyzowanego w | procesy obstugi,
systemow Odczytuje kluczowe Konfiguruje uktady komunikaty trybie archiwizuje dane
robotyki informacje i zasilajgce i wykonuje | alarmowe automatycznym, diagnostyczne i
parametry z DTR. podstawowe urzadzen adekwatnie reagujac | autorsko usprawnia
Uruchamia i regulacje zgodnie z sieciowych oraz na komunikaty procedury
zatrzymuje system z | DTR. Obstuguje sie¢ wykonuje bteddéw, precyzyjnie bezpieczenstwa i
pulpitu komunikacyjng w kompleksowe diagnozujacii eksploatacji catego
operatorskiego. warstwie fizycznej. przeglady korygujac usterki gniazda.
techniczne eksploatacyjne.
uktadéw zgodnie z
dokumentacja
techniczno-
ruchowa.
2. | Algorytmy i Rozrdznia graficzne i | Opisuje funkcje Tworzy poprawne, | Samodzielnie Z wysoka biegtoscia
struktury jezykow | tekstowe jezyki instrukcji logiczne algorytmy | opracowuje tworzy w petni
programowania programowania warunkowych i petli | sterowania dla rozbudowane i zoptymalizowane,

robotow

urzadzen.
Rozpoznaje proste
instrukcje ruchu

w programach
robotow.
Wprowadza proste,

mniejszych
procesow oraz
sprawnie

ztozone programy
uwzgledniajace
zaawansowane

nowatorskie
struktury
programistyczne dla




robota i
przyporzadkowuje im
wtasciwe pojecia.

wskazane
modyfikacje w
istniejgcym kodzie,
stosujgc techniki
algorytmiczne.

wykorzystuje
podprogramy do
tworzenia
czytelnego,
strukturalnego
kodu robota.

instrukcje sterowania
przeptywem, biezgco
kontrolujac i
weryfikujac petng
poprawnosé kodu.

systemow
zrobotyzowanych,
wyznaczajac
bezbtedne standardy
dla zespotéw
programistow.

Programowanie,

Wymienia parametry

Ustawia pozycje

Tworzy poprawne

Samodzielnie i

Opracowuje i

konfiguracja i ruchu (np. predkos¢) | bazowg (home), programy kompleksowo optymalizuje
testowanie i podstawowe uktady | wykonuje kalibracje z | realizujgce ztozony | konfiguruje strefy perfekcyjnie
robotow wspotrzednych. uzyciem instrukgcji, przesuw torowy bezpieczenstwa, zsynchronizowane
przemystowych Odczytuje tryby definiuje punkty w (instrukcje P2P, integruje sygnaty programy pracy
pracy uktadu przestrzeni roboczej | LIN, CIRC). wejsé/wyjsé robota robota
zrobotyzowanego. robota oraz ukfady Bezpiecznie oraz koryguje na wspotpracujgcego w
narzedzia i obiektu. uruchamia logike i | biezgco parametry ztozonym cyklu w
trajektorie w ruchu i trajektorii w celu maksymalizacji
trybie testowym. trybie wydajnosci
automatycznym z rzeczywistego
urzadzeniami procesu
zewnetrznymi. technologicznego.
Programowanie Rozpoznaje Tworzy proste Sprawnie W petni samodzielnie | Perfekcyjnie taczy
urzadzen sterowniki PLC, programy dla programuje wdraza wiedze
wspotpracujacych | panele HMI, sterownika PLC (w falowniki, zaawansowane programistyczng i
(PLC, HMI, mikrokontrolery i jezyku FBD, LD lub kontrolery ruchui | skrypty sterownikéw | mechatroniczng,
napedy) falowniki SFC) na podstawie serwonapedy oraz | PLCi paneli HMI tworzac
zintegrowane w dokumentacji i taczy programowo | wspotpracujgce w zaawansowane

algorytmu.

sygnaty z logika

czasie rzeczywistym z

algorytmy sterowania




sSrodowiskach
offline

wspierajgce
(Srodowisko

symulacyjne offline).

Rozpoznaje interfejs
programowania
robotéw offline.

importuje obiekty i
modele stanowiska
roboczego, budujac
zarys celi
zrobotyzowanej w
srodowisku 3D.

trajektorie robota,
konfiguruje
komunikacje z
symulowanymi
uktadami
peryferyjnymi i
wyznacza
wirtualne strefy
przestrzeni
roboczej robota.

cykl pracy, zapisujac
w nim wszystkie
zZmienne systemowe.
W petni testuje logike
na wirtualnym
modelu przed
wdrozeniem kodu na
sterownik fizyczny.

komorce Programuje urzadzen programem w petni integrujace
zrobotyzowanej. podstawowe ekrany | peryferyjnych nadrzednym robota. | sprzet wieloosiowy
w panelach (czujnikéw) w dla nowatorskich
operatorskich (HMI). | spdjny system. rozwigzan
produkcyjnych.
5. | Programowanie i Uruchamia Instaluje Projektuje Samodzielnie Biegte tworzy
symulacja w oprogramowanie oprogramowanie, poprawng konfiguruje peten zaawansowane i

wysoce szczegotowe
symulacje
wielowariantowe
ztozonych systemow
zrobotyzowanych,
wykonujac bezbtednag
optymalizacje
procesu
produkcyjnego w
petni offline.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktory nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze

uczen nie potrafi bezpiecznie wtgczy¢ uktadu zasilania, nie rozpoznaje elementarnych instrukcji programistycznych w kodzie robota (np.

rozrdzniania jezyka graficznego od tekstowego) i nie potrafi obstugiwac pulpitu operatorskiego (HMI) w stopniu podstawowym. Brak

opanowania tych najbardziej fundamentalnych umiejetnosci praktycznych zagraza bezpieczenstwu pracy stanowiska, prowadzi do kolizji i

niszczenia sprzetu oraz uniemozliwia uczniowi realizacje dalszych zadan programistycznych, eksploatacyjnych i wdrozeniowych na rzeczywistych

systemach zrobotyzowanych.




Przedmiot: Programowanie robotdéw i systemow robotyki
Zawod: Technik robotyk (311413)
Klasa: V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 49-50), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zagadnienia z kwalifikacji ELM.07.4
(Uruchamianie) oraz ELM.08.4 (Eksploatacja). Obejmuje on nastepujgce dziaty:

e Srodowiska programistyczne i wizualizacyjne (oprogramowanie PLC, aplikacji robotycznych, SCADA, HMI).
e Jezykii struktury programowania (tekstowe, graficzne, sekwencyjne, bloki funkcyjne, funkcje logiczne).
e Analiza, modyfikacja, testowanie i parametryzacja programow PLC oraz stanowisk robotycznych.



3. Wymagania edukacyjne

wizualizacyjne

oprogramowania
do
programowania
PLC, aplikacji

do wizualizacji
procesow (SCADA,
HMI) w celu
odczytu

postuguje sie
oprogramowaniem
narzedziowym do
obstugi i

funkcje srodowisk
programistycznych
i wizualizacyjnych
do biezgcego

Lp. Dziat / zagadnienie Dopuszczajacy Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
(2)
1. Srodowiska Rozpoznaje Postuguje sie Sprawnie i Wykorzystuje Samodzielnie i
programistyczne i przeznaczenie oprogramowaniem | samodzielnie zaawansowane kompleksowo

wdraza
nowatorskie
konfiguracje w
oprogramowaniu

stosowane w

sekwencyjnych dla

programy w

robotycznych parametréw oraz konfiguracji PLC monitorowania i SCADA, HMI i PLC,
oraz srodowisk uruchamia oraz aplikacji diagnostyki tworzac w petni
SCADA i HMI. Srodowiska dla robotycznych w procesow zintegrowane,
Uruchamia PLC. typowych systemowych. autorskie
odpowiednie zadaniach. Srodowisko
programy. uruchomieniowe.
2. Jezyki i struktury Rozrézniai Rozrdznia Prawidtowo Samodzielnie Biegte projektuje
programowania nazywa instrukcje w interpretuje zapisuje funkcje ztozone algorytmy
tekstowe, uzywanych instrukcje w logiczne oraz strukturalne w
graficzne oraz jezykach oraz znormalizowanych | wyczerpujgco wielu
sekwencyjne wskazuje i nazywa | jezykach analizuje i znormalizowanych
jezyki bloki funkcyjne i graficznych, interpretuje jezykach
programowania | bloki sekwencji tekstowych i skomplikowane programowania,

wyznaczajac




sterownikach

dziatan (kroki,

systemow PLC i

znormalizowanych

bezbtedne i

PLCi aplikacjach | przejscia). stanowisk jezykach optymalne Sciezki
robotycznych. robotycznych. sterowania. sterowania
stanowiskiem.

3. Analiza, modyfikacja, Sprawdza Testuje Samodzielnie i Wprowadza Bezbtednie i
testowanie i zdefiniowane, podstawowe poprawnie ztozone wielowariantowo
parametryzacja podstawowe dziatanie modyfikuje modyfikacje do testuje uktad,
programow parametry programow dla program do programow PLC optymalizujac

procesow w sterownikéw PLC sterowania opierajgc sie na logike

gotowych oraz dokonuje urzadzeniami szczegdtowym programowg i w
programach dla | wskazanej, robotycznymi przy | opisie procesu petni

urzadzen i elementarnej uzyciu PLC na technologicznego | dopasowujgc
systemow zmiany podstawie oraz wnikliwie parametry
robotycznych z parametréw zadanego opisu testuje ich procesu do
uzyciem PLC. procesow. graficznego. dziatanie. ekstremalnych

wymogow
technologicznych.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktory nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze

uczen nie potrafi rozrézni¢ elementarnych srodowisk oprogramowania (PLC, SCADA, HMI), nie rozpoznaje podstawowych jezykow

programowania (tekstowych, graficznych, sekwencyjnych) ani nie jest w stanie sprawdzi¢ w programie prostych parametréw. Brak tych

umiejetnosci uniemozliwia uczniowi realizacje jakichkolwiek zadan praktycznych zwigzanych z oprogramowaniem i weryfikacjg poprawnosci

dziatania systemoéw zrobotyzowanych.




Przedmiot: Projektowanie uktadéw sterowania robotow
Zawod: Technik robotyk (311413)
Klasa: IV - V (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacje ELM.07 i ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania (str. 41-42), przedmiot o charakterze praktycznym realizuje zadania zwigzane z projektowaniem i
uruchamianiem systemdéw. Obejmuje on nastepujace dziaty:

e Dokumentacja techniczna i wartos$ciowanie elementéw uktadu sterowania.
e QOpracowanie projektu sposobu sterowania systemu robotyki.

e Montaz, testowanie i uruchamianie podzespotow systemu robotyki.

e Programowanie systemu sterowania i wdrazanie procedur bezpieczenstwa.



3. Wymagania edukacyjne

projektu sposobu
sterowania
systemu robotyki

podstawowych
rozwigzan
sprzetowych
uktadéw sterowania
(mechanicznego,
elektrycznego).

stosowalnosci

uktadu sterowania.

Ocenia
elastycznosé
uktadu oraz
sporzadza

dostepny na rynku
modut spetnia kryteria
zastosowania w
projekcie.
Samodzielnie i
poprawnie sporzadza

analizuje, dobiera i
uzasadnia
zastosowanie
konkretnych
rozwigzan
sprzetowych i

Lp. Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. | Dokumentacja Rozpoznaje rodzaje | Interpretuje Doktadnie ocenia Whikliwie i Samodzielnie i
technicznaii sterownikéw PLC, dokumentacje wptyw réznic samodzielnie ocenia kompleksowo
wartosciowanie | napedéw i techniczng parametréw przydatnos¢ analizuje innowacyjne
elementow czujnikow. modutow i wybranych modutéw zaawansowanych rozwigzania rynkowe,
uktadu Odczytuje urzadzen pod na parametry projektu | urzadzen z rynku, optymalizujgc dobdér
sterowania podstawowe katem koncowego. Wtasciwie | precyzyjnie elementéw pod
informacje z przydatnosci w ocenia jakos¢ wartosciujgc katem niezawodnosci
dokumentacji projekcie. analizowanych elementy uktadu i specyficznych
technicznej Poréwnuje rodzaje | programow sterowania i wymagan systemu
modutéw PLC, napedow i sterowania. przewidujac ich robotyki.
dostepnych na czujnikéw oraz zachowanie w
rynku. sporzadza roboczg uktadzie.
liste podzespotéw.
2. | Opracowanie Wymienia zalety Okresla kryteria Weryfikuje, czy Szczegoétowo Samodzielnie

projektuje wysoce
elastyczne, autorskie i
zfozone systemy
sterowania,
optymalizujgc ich
sprzetowe schematy




Tworzy prosty,

podstawowe

szczegbtowe schematy

programowych,

pod katem

pogladowy schemat | schematy ideowe ideowe precyzyjnie wydajnosci catego
uktadu sterowania. podsystemow. poszczegdblnych projektujgc wszystkie | zrobotyzowanego
podsystemow. powigzane ze sobg stanowiska.
schematy ideowe.
Montaz, Zgodnie z instrukcjg | Samodzielnie Weryfikuje Biegte lokalizuje Bezbtednie
testowanie i montuje proste montuje poprawnosc usterki i optymalizuje
uruchamianie podzespoty podzespoty sterowania przeprowadza parametry sterowania
podzespotow elektryczne i systemu. sprzetowego, skuteczne sprzetowego,
elektroniczne Przeprowadza sprawnie diagnozujgc | modyfikacje wdrazajgc wiasne,
systemu robotyki. proby przyczyny sprzetowe zaawansowane
Sprawdza prawidtowosci nieprawidtowosci podsystemu modyfikacje
podstawowg dziatania wystepujacych sterowania w celu eliminujace
poprawnosé podsystemow podczas fizycznego uzyskania niestabilnos¢ uktadu
sterowania. elektrycznych oraz | uruchamiania oczekiwanej podczas testow pracy.
dobiera ogdlne systemu. funkcjonalnosci.
parametry
sterowania
sprzetowego.
Programowanie | Uruchamia Programuje Prawidtowo W sposéb Samodzielnie i
systemu Srodowisko sterowniki PLC w programuje robota zaawansowany kompleksowo
sterowania i symulacyjne i zakresie bedacego czescig programuje robota, programuje caty
procedury okresla, jakie podstawowym zaprojektowanego sterowniki oraz zintegrowany system,

bezpieczenstwa

podstawowe
programowe
procedury

oraz wybrane
elementy
Srodowiska

systemu oraz dobiera
odpowiednie
parametry

srodowisko
zewnetrzne (w tym
serwonapedy),

postugujac sie
zaawansowanymi
symulacjami do




bezpieczenstwa
muszg zostac
wdrozone w
uktadzie.

zewnetrznego (np.

czujniki).
Weryfikuje
dziatanie
programu poprzez
symulacje.

programowego uktadu
sterowania stosownie
do wymagan.

bezbtednie wdrazajac
procedury
bezpieczenstwa.

weryfikacji oraz
optymalizacji
algorytmow
sterujgcych.

4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajacej (2). Oznacza to, ze

uczen nie potrafi rozpoznaé podstawowych rodzajéw napeddw ani sterownikéw PLC, nie potrafi czytaé ze zrozumieniem dokumentacji

technicznej modutéw dostepnych na rynku, a takze nie jest w stanie zbudowa¢ prostego, poglagdowego schematu i zmontowac podzespotédw pod

nadzorem. Brak tych elementarnych umiejetnosci catkowicie uniemozliwia uczniowi uczestnictwo w procesie projektowania, montowania i
programowania jakichkolwiek uktadéw sterowania w robotyce.




Przedmiot: Techniki obliczeniowe w robotyce
Zawod: Technik robotyk (311413)

Klasa: V (zgodnie z planem nauczania w cyklu 5-letnim)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.08.
e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania, przedmiot realizuje efekt ksztatcenia ELM.08.4 , Eksploatacja urzadzen i systeméw robotyki” z

naciskiem na opracowanie projektu wdrozenia aplikacji obliczeniowych. Obejmuje on nastepujgce dziaty:

® Wstep do PSpice (podstawowe komendy, zmienne, macierze, wykresy, m-pliki).
® Wielomiany w PSpice (miejsca zerowe, wartosci wielomianu, wykresy).

e Opracowanie projektu wdrozenia aplikacji obliczeniowych.



3. Wymagania edukacyjne

programie

PSpice

wielomianu w

uzywanym

wielomianu dla
zadanych

zmiennych przy

zerowe
wielomianow

wykorzystujgc

generuje,
poprawnie opisuje i

formatuje wykresy

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
1. Wstep do Rozpoznaje m-pliki | Tworzy zmienne, Wykonuje operacje | Samodzielnie pisze Projektuje i
srodowiska funkcyjne i wykonuje proste na macierzach (np. | m-pliki (funkcyjne i optymalizuje ztozone
obliczeniowego skryptowe oraz operacje na generuje macierz skryptowe) skrypty (m-pliki)
PSpice wymienia zmiennych oraz jednostkowa lub wykorzystujgce integrujgce operacje
podstawowe stosuje sktadajaca sie z operacje na na zmiennych i
komendy indeksowanie. samych zer i macierzach oraz macierzach, wraz z
programu PSpice. jedynek). wykonuje zaawansowanym
podstawowy opis i formatowaniem
formatowanie wykresow.
wykresow.
2. Wielomiany w Definiuje pojecie Oblicza wartosci Oblicza miejsca Samodzielnie Samodzielnie

rozwigzuje ztozone
problemy

obliczeniowe z




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
srodowisku uzyciu odpowiednie badanych wykorzystaniem
obliczeniowym. oprogramowania komendy wielomianéw w wielomiandw,
PSpice. programu PSpice. programie PSpice. poprawnie wigzac
miejsca zerowe z
analizg generowanych
wykresow.
3. Projekt Wskazuje Korzystajgc ze Opracowuje Samodzielnie Projektuje autorska,
wdrozenia podstawowe wskazéwek, zatozenia projektu opracowuje i zoptymalizowang
aplikacji elementy dobiera wdrozenia strukturyzuje peten aplikacje

obliczeniowych

niezbedne do
przygotowania
projektu
wdrozenia
aplikacji

obliczeniowej.

podstawowe dane
do projektu
wdrozenia aplikacji

obliczeniowych.

prostych aplikacji

obliczeniowych.

projekt wdrozenia
aplikacji
obliczeniowych dla
zadanego

problemu.

obliczeniows,
kompleksowo
uzasadniajacii
dokumentujac jej

petne wdrozenie.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze
uczen nie potrafi rozpoznaé podstawowych komend srodowiska obliczeniowego, nie umie zdefiniowaé zmiennych ani wielomiandéw, co

catkowicie uniemozliwia mu wykonywanie najprostszych operacji i obliczenn w programie (np. PSpice) przewidzianym w planie nauczania.



Przedmiot: Technologie i konstrukcje mechaniczne
Zawod: Technik robotyk (311413)

Klasa: | - Il (zgodnie z 5-letnim planem nauczania)

1. Podstawa opracowania

e Podstawa programowa ksztatcenia w zawodzie technik robotyk (Dz. U. poz. 1087) - kwalifikacja ELM.07 (Podstawy robotyki, Montaz
urzadzen).

e Autorski program nauczania dla zawodu technik robotyk (ZST w Grudzigdzu, 2022 r.).

2. Zakres materiatu

Zgodnie z autorskim programem nauczania, przedmiot realizuje nastepujgce efekty ksztatcenia (ELM.07.2 pkt 7, 8, 10, 11 oraz ELM.07.3 pkt 3).
Obejmuje on dziaty:

Czesci maszyn i mechanizmy ruchu w systemach robotyki.
Potaczenia mechaniczne, zasady tolerancji i pasowan.

Materiaty konstrukcyjne i eksploatacyjne.

Mechanika techniczna i wytrzymatos$¢ materiatow.



3. Wymagania edukacyjne

urzadzeniach w
systemach
robotyki. Opisuje
osie i waty

maszynowe.

systemach robotyki.

w systemach

robotyki.

zespotow i
mechanizmoéw
maszyn i urzadzen
w systemach

robotyki.

Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie

1. Czesci maszyni | Rozpoznaje Opisuje budowe i Wyjasnia budowe i Szczegdtowo Samodzielnie
mechanizmy podstawowe rodzaje fozysk. zasade dziatania wskazuje analizuje i
ruchu w czescii Klasyfikuje sprzegiet, zastosowanie szczegbtowo
systemach mechanizmy w przektadnie hamulcéw oraz konkretnych wyjasnia budowe
robotyki maszynach i mechaniczne w przektadni zebatych | elementdw, oraz zasade

dziatania
skomplikowanych
mechanizmoéw
ruchu maszyn na
podstawie
dokumentacji

techniczne;.




Lp. | Dziat/ Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)
zagadnienie
2. Potaczenia Rozrdznia rodzaje Rozpoznaje rodzaje Dobiera z tablic Prawidtowo oblicza Samodzielnie
mechaniczne potaczen pofaczen na wartosci odchytek luzy i wciski oraz podaje przyktady i
oraz zasady roztgcznych i podstawie dla zadanych precyzyjne projektuje
tolerancji i nieroztacznych. dokumentacji pasowan na tolerancje pasowan prawidtowe
pasowan Wyijasnia technicznej. Stosuje podstawie dla elementow zastosowania
podstawowe uktad tolerancji i dokumentacji mechanicznych. tolerancji i pasowan
zasady tolerangji i pasowan w prostych technicznej dla specyficznych
pasowan. przyktadach. stanowiska otworéw w
zrobotyzowanego. zaleznosci od
ztozonego
oprzyrzadowania
stanowiska.
3. Materiaty Okresla Klasyfikuje stopy Okresla wtasciwosci | Rozpoznajei Samodzielnie
konstrukcyjnei | wtasciwosci i zelaza i metali i odpowiednie precyzyjnie okresla dobiera i

eksploatacyjne

zastosowanie
podstawowych
materiatow

eksploatacyjnych

niezelaznych

stosowanych w

zastosowanie
metali, ich stopow i
materiatéow

niemetalowych w

gatunek stopu na
podstawie

specjalistycznego

optymalizuje
zestawienie
materiatow

konstrukcyjnych i




Dziat / Dopuszczajacy (2) Dostateczny (3) Dobry (4) Bardzo dobry (5) Celujacy (6)

zagadnienie
(olejéw, smardw, robotyce w oparciu o robotyce w oparciu oznaczenia w eksploatacyjnych
cieczy chtodzaco- obowigzujgce normy. 0 normy. oparciu o normy. dla maszyny
smarujgcych, pracujacej w
paliw, nietypowych,
uszczelnien). skrajnych
warunkach
Srodowiskowych.
Mechanika Rozrdznia pojecia Oblicza proste Wyznacza sity Poprawnie i w petni | Samodzielnie
technicznaii statyki (sita, uktad warunki zachowania wynikajace z wykonuje analizuje nietypowe
wytrzymatos¢ sit). Wyjasnia réwnowagi. Wskazuje | warunku obliczenia obcigzenia uktadu i
materiatow podstawowe cel wykonywania zachowania wytrzymatosciowe wykonuje
pojecia obliczen réwnowagi dla dla okreslonych zaawansowane
wytrzymatosci wytrzymatosciowych ptaskiego konstrukcji maszyni | obliczenia statyki i
materiatow dla czesci maszyn. dowolnego ukfadu urzadzen. wytrzymatosci, by
(naprezenia, sit. Okresla zakres zapobiec
odksztatcenia). obliczen dla danych mechanicznym
elementdw. uszkodzeniom

konstrukcji robota.




4. Ocena niedostateczna (1)

Ocene niedostateczng otrzymuje uczen, ktdry nie opanowat wiadomosci i umiejetnosci okreslonych dla oceny dopuszczajgcej (2). Oznacza to, ze
uczen nie jest w stanie rozpozna¢ podstawowych czesci i mechanizmoéw uktadéw robotycznych ani rozrézni¢ najprostszych poje¢ z mechaniki
technicznej i wtasciwosci materiatéw eksploatacyjnych. Brak opanowania tych fundamentalnych podstaw uniemozliwia uczniowi bezpieczne
uczestnictwo w dalszym cyklu ksztatcenia zawodowego (np. podczas zaje¢ z montazu i naprawy uktadéw robotyki) oraz stwarza bezposrednie
ryzyko nieprawidtowej i niebezpiecznej eksploatacji urzadzen.



