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TECHNIK ROBOTYK 311413

KWALIFIKACJE WYODREBNIONE W ZAWODZIE
ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki
ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow robotyki

CELE KSZTALCENIA
Absolwent szkoty prowadzacej ksztatcenie w zawodzie technik robotyk powinien by¢ przygotowany do wyko-
nywania zadan zawodowych:
1)  wzakresie kwalifikacji ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki:
a) wykonywania montazu urzadzen i systemow robotyki,
b) uruchamiania urzadzen i systemow robotyki,
c) obstugi urzadzen i systemdw robotyki;
2)  wzakresie kwalifikacji ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow robotyki:
a) programowania urzadzen i systemow robotyki,
b) eksploatacji urzadzen i systemoéw robotyki,
c) diagnostyki i konserwacji urzadzen i systemow robotyki.
EFEKTY KSZTALCENIA I KRYTERIA WERYFIKACJI TYCH EFEKTOW

Do wykonywania zadan zawodowych w zakresie kwalifikacji ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga syste-
mow robotyki niezbedne jest osiggnigcie nizej wymienionych efektow ksztalcenia:

ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki

ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztalcenia Kryteria weryfikacji
Uczen: Uczen:

1) rozréznia pojecia zwigzane z bezpieczenstwem 1) rozpoznaje symbole zwigzane z bezpieczenstwem
uktadoéw robotyki i higieng pracy, ochrona uktadéw robotyki i higieng pracy, ochrona
przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna, ochrong przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna, ochrona
srodowiska i ergonomig zgodnie z normami srodowiska i ergonomia
bezpieczenstwa oraz przepisami prawa 2) rozpoznaje znaki nakazu, zakazu, ostrzegawcze,

ewakuacyjne i ochrony przeciwpozarowe;j

3) wymienia przepisy prawa zwigzane z bezpieczenstwem
uktadow robotyki i higiena pracy, ochrona
przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna

4) wyjasnia pojgcia zwiazane z bezpieczenstwem
uktadow robotyki i higieng pracy, ochrona
przeciwpozarowa, ochrong antystatyczna, (przycisk
awaryjnego zatrzymania, wytacznik gtowny zasilania
elektrycznego, gtdwny zawor odcinajacy sprgzone
powietrze, zawor od gazow technologicznych, strefa
pracy stanowiska, srodki ochrony osobistej)

5) wskazuje rozwigzania ergonomiczne dla systemow

robotyki
2) rozrdznia zadania i uprawnienia instytucji oraz 1) wymienia instytucje oraz shuzby dziatajace w zakresie
stuzb dziatajacych w zakresie ochrony pracy ochrony pracy i ochrony $rodowiska
i ochrony $rodowiska 2) wymienia zadania oraz uprawnienia instytucji i stuzb

dzialajacych w zakresie ochrony pracy i ochrony
srodowiska
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3) okresla prawa i obowiazki pracownika oraz
pracodawcy w zakresie bezpieczenstwa i higieny

pracy

1) wymienia obowigzki pracownika w zakresie
bezpieczenstwa i higieny pracy

2) wymienia obowiazki pracodawcy w zakresie
bezpieczenstwa i higieny pracy

3) wskazuje prawa i obowiazki pracownika, ktéry ulegt
wypadkowi przy pracy

4) wskazuje rodzaje $wiadczen z tytulu wypadku przy

pracy

4) identyfikuje zagrozenia zwigzane z realizacja
zadan zawodowych

1) rozpoznaje zagrozenia dla srodowiska zwigzane
z pracg w zawodzie

2) wymienia sposoby postgpowania w stanach nagtego
zagrozenia zdrowotnego

3) przestrzega zasad postgpowania w zalezno$ci od
zagrozenia, w tym zagrozenia pozarowego,
rozprzestrzeniania si¢ szkodliwych substancji,
mozliwosci porazenia pradem, zagrozenia
spowodowanego dziataniem systemu robotyki

4) reaguje zgodnie z przyj¢tymi zasadami postgpowania
w zaleznosci od zagrozenia

5) przestrzega zasad bezpieczenstwa wtasnego i 0séb
wspolpracujacych oraz oséb postronnych

5) charakteryzuje skutki oddziatywania czynnikow
szkodliwych na organizm czlowieka

1) wymienia czynniki szkodliwe wystepujace na
stanowisku pracy

2) wymienia skutki oddziatywania czynnikow
psychofizycznych podczas pracy

3) wymienia skutki oddziatywania czynnikdéw
niebezpiecznych i ucigzliwych na organizm cztowieka

4) wymienia skutki porazenia pragdem

5) wymienia sposoby eliminacji czynnikow szkodliwych
oraz psychofizycznych

6) organizuje stanowisko pracy zgodnie
Z wymaganiami ergonomii, przepisami
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony
przeciwpozarowej, ochrony antystatycznej
i ochrony srodowiska

1) dobiera wyposazenie stanowiska pracy pod wzgledem
ergonomii

2) ocenia przygotowanie stanowiska pracy pod wzgledem
potencjalnych zagrozen dla cztowieka i srodowiska

3) wskazuje metody eliminacji niebezpiecznych
i szkodliwych czynnikéw wystepujacych na
stanowisku pracy

4) wymienia dzialania prewencyjne zapobiegajace
powstawaniu pozaru lub innego zagrozenia
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7) stosuje zasady bezpieczenstwa pracy z uktadami
robotyki zgodnie z obowigzujacymi normami

1) wymienia normy bezpieczenstwa dla uktadow
robotyki

2) wymienia podstawowe pojecia dla bezpieczenstwa
uktadow robotyki

3) definiuje zagrozenia wystgpujace przy obstudze,
naprawie, konserwacji, programowaniu oraz
czyszczeniu uktadow robotyki

4) stosuje metody szacowania ryzyka

5) przewiduje niebezpieczenstwo zwigzane
z uzytkowaniem uktadow robotyki

6) definiuje przestrzen maksymalng i ograniczong
robota

7) wyjasnia, czym jest limitowanie ruchow robota
poprzez blokady i bezpieczne oprogramowanie

8) opisuje metody zabezpieczenia pracownikow przed
zagrozeniami

9) stosuje metody prawidlowego ograniczenia
przestrzeni pracy robota w oparciu o zewngtrzne
elementy bezpieczenstwa (elementy pasywne —
wygrodzenia, obudowy, oraz elementy aktywne —
kutyny, bariery, skanery, listwy naciskowe)

10) stosuje zasady bezpieczenstwa podczas naprawy
uktadoéw robotyki

11) wymienia dodatkowe urzadzenia ochronne dla
danego uktadu robotyki

12) definiuje zagrozenia zwigzane z nieoczekiwanym
uruchomieniem uktadow robotyki

13) definiuje tryby pracy uktadu robotyki

14) wyjasnia, czym charakteryzuje si¢ bezpieczenstwo
stanowisk z robotami wspotpracujacymi — cobotami
(co-robot — collaborative robot)

8) stosuje $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;j
podczas wykonywania zadan zawodowych

1) wymienia $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;j
stosowane podczas wykonywania zadan zawodowych

2) dobiera srodki ochrony indywidualnej i zbiorowej do
rodzaju wykonywanej pracy i zadan

3) wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej
i zbiorowej na stanowisku pracy

4) wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej podczas
podiaczania urzadzen do sieci elektrycznej lub
pneumatycznej

9) udziela pierwszej pomocy w stanach nagtego
zagrozenia zdrowotnego

1) opisuje podstawowe symptomy wskazujace na stany
naglego zagrozenia zdrowotnego

2) ocenia sytuacje poszkodowanego na podstawie
analizy objawow obserwowanych u poszkodowanego

3) zabezpiecza siebie, poszkodowanego i miejsce
wypadku

4) uktada poszkodowanego w pozycji bezpieczne;j

5) powiadamia odpowiednie stuzby

6) prezentuje udzielanie pierwszej pomocy w urazowych
stanach naglego zagrozenia zdrowotnego, np.
krwotok, zmiazdzenie, amputacja, ztamanie,
oparzenie

7) prezentuje udzielanie pierwszej pomocy
w nieurazowych stanach nagtego zagrozenia
zdrowotnego, np. omdlenie, zawal, udar

8) wykonuje resuscytacj¢ krazeniowo-oddechowg na
fantomie zgodnie z wytycznymi Polskiej Rady
Resuscytacji i Europejskiej Rady Resuscytacji
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ELM.07.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) opisuje histori¢ i pojecia zwigzane z rozwojem
robotyki

1) wyjasnia terminy zwigzane z rozwojem robotyki
i generacjami robotow

2) wyjasnia szanse i zagrozenia zwigzane z rozwojem
robotyki

3) opisuje historyczne zastosowania robotéw w réznych
dziedzinach zycia

4) opisuje pozytywy wptywu robotyki na rynek pracy
i gospodarke

2) klasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe
i funkcjonalnos¢

1) rozpoznaje roboty ze wzgledu na budowg jednostki
kinematycznej

2) opisuje poszczegdlne rodzaje robotow

3) rozpoznaje roboty ze wzgledu na obszar zastosowan

4) wyjasnia rol¢ robotoéw wspotpracujacych

3) charakteryzuje zastosowanie robotow
w kontekscie przemystu 4.0 1 5.0 oraz sztucznej
inteligencji

1) opisuje elementy przemystu 4.0 1 5.0

2) opisuje pojecie sztucznej inteligencji

3) wymienia szanse i zagrozenia zwigzane
z zastosowaniem sztucznej inteligencji w systemach
robotyki

4) charakteryzuje elementy sktadowe i budowe
robotéw

1) okresla elementy, zespoty elementow i uktady
robotow — uklad sterowania, uktad zasilania, uktad
ruchu

2) wymienia parametry opisujace roboty: doktadnosc,
powtarzalno$¢, udzwig, zasieg, moment sity, moment
bezwladno$ci, masa

3) opisuje dziatanie czujnikow stosowanych
w urzadzeniach i systemach robotyki

4) rozréznia dane znamionowe maszyn manipulacyjnych

5) charakteryzuje uktady sterowania stosowane
w robotyce

1) rozréznia struktury sterowania na podstawie
schematow blokowych

2) rysuje schematy blokowe uktadéw sterowania

3) rozrdznia sygnaty stosowane w uktadach sterowania

4) rozpoznaje urzadzenia stosowane w uktadach
sterowania

5) rozr6znia rodzaje uktadow regulacji

6) rozpoznaje regulatory

7) wskazuje parametry regulatorow

6) charakteryzuje zrobotyzowane procesy
produkcyjne

1) opisuje procesy technologiczne wykorzystujace

roboty podczas:

a) spawania (MIG, MAG, TIG, plazmowego,
laserowego, hybrydowego)

b) zgrzewania

c) napawania

d) paletyzacji i depaletyzacji

e) obstugi maszyn (obrabiarek, maszyn sterowanych
numerycznie (CNC), pras krawedziowych, pras
hydraulicznych, szlifierek, pit, wypalarek,
wtryskarek)

f) zatadunku i roztadunku linii technologicznych

g) cigcia (plazmowego, gazowego, wodnego,
laserowego, mechanicznego)

h) klejenia i uszczelniania
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i) nanoszenia powtok (w tym lakierowania)
j) frezowania
k) lutowania
1) gratowania
m) drukowania 2D i 3D
n) kontroli jakos$ci
o) szlifowania
p) klinczowania
2) opisuje konfiguracje stacji zrobotyzowanej
w zaleznos$ci od procesu technologicznego

7) rozréznia czeSci maszyn i urzadzen w systemach
robotyki

1) rozpoznaje czesci i mechanizmy w maszynach
i urzadzeniach w systemach robotyki

2) opisuje osie i waly maszynowe w systemach robotyki

3) opisuje budowe i rodzaje tozysk w systemach
robotyki

4) wyjasnia budowg i zasad¢ dziatania sprzegiet
i hamulcoéw w systemach robotyki

5) klasyfikuje przektadnie mechaniczne w systemach
robotyki

6) wyjasnia budowe przektadni zgbatych w systemach
robotyki

7) wskazuje zastosowanie elementow, zespotow
i mechanizmow maszyn i urzadzen w systemach
robotyki

8) wyjasnia budowe i zasade dziatania mechanizmow
ruchu maszyn i urzadzen w systemach robotyki

8) rozrdznia rodzaje potaczen mechanicznych
w systemach robotyki

1) rozréznia rodzaje potaczen roztacznych
i nieroztacznych w systemach robotyki

2) rozpoznaje rodzaje potaczen na podstawie
dokumentacji technicznej w systemach robotyki

9) okresla budowe i zasady dziatania maszyn
i urzadzen stosowanych w robotyce

1) klasyfikuje maszyny i urzadzenia stosowane
W robotyce

2) opisuje elementy funkcjonalne maszyn i urzgdzen
stosowanych w robotyce

3) okresla parametry techniczne maszyn i urzadzen
stosowanych w robotyce

4) wyjasnia budowg i zasade dziatania oraz okresla
zastosowanie maszyn i urzadzen stosowanych
w robotyce

5) porownuje parametry maszyn i urzadzen na
podstawie ich charakterystyki technicznej

10) rozréznia materiaty konstrukcyjne
i eksploatacyjne maszyn i urzadzen stosowanych
W robotyce

1) okresla wtasciwosci i zastosowanie metali, ich stopow
1 materialow niemetalowych stosowanych w robotyce
W oparciu o0 normy

2) klasyfikuje stopy zelaza i metali niezelaznych
stosowanych w robotyce w oparciu o normy

3) okresla gatunek stopu na podstawie oznaczenia
W oparciu o0 normy

4) okresla wlasciwosci i zastosowanie materiatow
eksploatacyjnych w robotyce (olejow, smardw, cieczy
chlodzaco-smarujacych, paliw, uszczelnien
technicznych)

11) stosuje prawa i zasady mechaniki technicznej,
w tym wytrzymatosci materiatow

1) rozrdznia pojecia statyki: sita, uktad sit, wypadkowa
sil, ptaski uktad sit

2) oblicza warunki zachowania réwnowagi dla plaskiego
dowolnego uktadu sit
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3) wyznacza sity wynikajace z warunku zachowania
rownowagi dla ptaskiego dowolnego uktadu sit

4) wyjasnia poj¢cia wytrzymatosci materiatow: sity
wewngetrzne, naprezenia, odksztatcenia, warunki
wytrzymato$ciowe, napr¢zenia dopuszczalne

5) wskazuje cel wykonywania obliczen
wytrzymalosciowych czeg$ci maszyn i urzadzen

6) okresla zakres obliczen wytrzymatosciowych dla
okreslonych elementéw konstrukcji maszyn
iurzadzen

7) wykonuje obliczenia wytrzymatosciowe
dla okreslonych konstrukcji maszyn i urzadzen

12) rozrdznia elementy i podzespoty elektryczne
i elektroniczne

1) stosuje nazwy oraz oznaczenia wartosci jednostek
fizycznych

2) klasyfikuje elementy oraz uktady elektryczne
i elektroniczne

3) rozr6znia parametry elementow oraz uktadow
elektrycznych i elektronicznych

4) opisuje funkcje elementow oraz podzespotow
elektrycznych i elektronicznych

5) rozr6znia podstawowe elementy obwodow
elektrycznych oraz uktadoéw elektronicznych

6) stosuje prawo Ohma i prawa Kirchhoffa do obliczania
prostych obwodéw pradu statego

7) odczytuje wartosci parametrow elementow
na podstawie oznaczen na schematach i elementach

13) rozréznia pojecia zwigzane z pragdem i napieciem
elektrycznym

1) definiuje zjawiska z dziedziny elektrotechniki
i elektroniki

2) definiuje podstawowe parametry elementow
oraz uktadow elektrycznych i elektronicznych

3) wyznacza parametry w prostych obwodach
nierozgaltezionych i rozgatezionych pradu statego

4) wyznacza parametry przebiegu okresowego

5) analizuje obwody elektryczne pradu statego
1 przemiennego

6) wymienia parametry charakteryzujace pole
elektryczne i magnetyczne

7) stosuje podstawowe prawa elektrotechniki w trakcie
wykonywania zadah zawodowych

8) wykonuje obliczenia z zastosowaniem praw
elektrotechniki w obwodach elektrycznych
i uktadach elektronicznych

9) wyznacza parametry ukladu zasilajacego ze wzgledu
na pobor maksymalnej mocy oraz maksymalnego
natezenia pradu przez zestaw urzadzen stanowiska
zrobotyzowanego

10) okresla mozliwo$¢ podtaczenia zestawu elementow
pod dang wyspe wejs¢ i wyjs$¢ zarowno cyfrowych,
jak i analogowych

14) charakteryzuje elementy i uktady elektroniki
analogowej

1) opisuje wlasciwosci elektryczne potprzewodnikow
2) rozroznia elementy bierne i potprzewodnikowe
3) wskazuje zastosowania elementow biernych
i pétprzewodnikowych
4) odczytuje charakterystyki elementow biernych
i polprzewodnikowych
5) rozpoznaje schematy elektronicznych uktadow
analogowych
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15) charakteryzuje parametry elementéw i uktadow
elektroniki cyfrowej

1) okresla funkcje logiczne przy uzyciu bramek
logicznych

2) wymienia parametry statyczne i dynamiczne uktadow
cyfrowych

3) rozpoznaje elektroniczne uktady cyfrowe na podstawie
oznaczenia, symbolu, opisu zasady dzialania,
przebiegdw standw logicznych, tablicy prawdy

4) analizuje schematy uktadow kombinacyjnych na
podstawie funkcji logicznych

5) sporzadza schemat uktadu realizujacego funkcje
logiczne przy uzyciu bramek logicznych

16) charakteryzuje budowe, parametry i funkcje
elementow, podzespotow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

1) rozréznia elementy, podzespoly i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne, takie jak: typy sitownikow,
typy zaworéw (w tym zawory odcinajgce), wyspy
zaworowe, sprezarki, rodzaje przewodow, rodzaje
zlaczy, typy ssawek, zbiorniki na medium zasilajace,
typy manometréw, typy czujnikow

2) opisuje parametry elementow, podzespolow
i zespotow pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

3) opisuje funkcje elementow, podzespotow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

4) rozpoznaje elementy, podzespoty i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne na podstawie symboli

17) wyjasnia dzialanie uktadow sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

1) rozpoznaje elementy uktadu sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

2) opisuje zasad¢ dziatania uktadu sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

3) rysuje schematy uktadéw sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

4) okresla diagramy funkcyjne

5) rysuje diagramy funkcyjne

18) rozpoznaje wlasciwe normy i procedury oceny
zgodnosci podczas realizacji zadan zawodowych

1) wymienia cele normalizacji krajowej

2) podaje definicje¢ i cechy normy

3) rozréznia oznaczenie normy mi¢dzynarodowe;j,
europejskiej i krajowe;j

4) korzysta ze zrddet informacji dotyczacych norm
i procedur oceny zgodnosci

ELM.07.3. Montaz urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) rozréznia przyrzady pomiarowe stosowane
podczas obrobki rgcznej i maszynowej stosowanej
w robotyce

1) klasyfikuje rodzaje przyrzadéw pomiarowych
stosowanych podczas obréobki recznej i maszynowe;j

2) opisuje wlasciwosci metrologiczne przyrzadow
pomiarowych

3) wykonuje pomiary wielko$ci geometrycznych

4) klasyfikuje mechaniczne przyrzady pomiarowe
i wykonuje pomiary wielkoséci geometrycznych czgséci
maszyn
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5) wyznacza wymiary graniczne, odchyiki i tolerancje
6) przedstawia wyniki pomiaréw i obliczen w postaci
tabel i wykreséw

2) sporzadza szkice i rysunki cze$ci maszyn 1) rozrdznia rysunki techniczne: wykonawcze,
1 urzadzen stosowanych w systemach robotyki ztozeniowe, montazowe i operacyjne
wykorzystujac oprogramowanie wspomagajace 2) odczytuje rysunki wykonawcze i ztozeniowe

3) wykonuje rysunki polgczen: nitowanych,
spawanych, zgrzewanych i gwintowych

4) wykonuje rysunki figur ptaskich w rzutach
prostokatnych

5) wykonuje rysunki bryt geometrycznych w rzutach
prostokatnych i aksonometrycznych

6) wykonuje rysunki czeSci maszyn i urzadzen
w rzutach prostokatnych i aksonometrycznych

7) wykonuje rysunki cze$ci maszyn i urzadzen
stosowanych w systemach robotyki odwzorowujace
ksztatty zewngetrzne 1 wewngtrzne

8) wymiaruje rysunki typowych czesci maszyn
iurzadzen stosowanych w systemach robotyki

9) wykonuje rysunki wykonawcze cze$ci maszyn
i urzadzen stosowanych w systemach robotyki

10) wykorzystuje programy komputerowe do
wykonywania dokumentacji technicznej maszyn
1 urzadzen stosowanych w systemach robotyki

11) wykorzystuje programy komputerowe CAD
(Computer Aided Design) wspomagajace
sporzadzenie rysunkow 2D 1 3D czgéci maszyn
i urzadzen stosowanych w systemach robotyki

12) wykorzystuje programy komputerowe
wspomagajace dobor materialow konstrukcyjnych
maszyn i urzadzen stosowanych w systemach
robotyki

3) przestrzega zasad tolerancji i pasowan 1) wyjasnia zasady tolerancji i pasowan

2) stosuje uktad tolerancji i pasowan

3) dobiera z tablic wartosci odchytek dla zadanych
pasowan

4) oblicza luzy i wciski oraz tolerancje pasowan

5) podaje przyktady prawidtowych zastosowan
tolerancji i pasowan dla danego typu otworu
w zalezno$ci od elementu sktadowego stanowiska
zrobotyzowanego oraz jego oprzyrzadowania

4) wykorzystuje komputerowe oprogramowanie 1) dobiera rodzaj oprogramowania do wspomagania
wspomagajace montaz urzadzen i systemow montazu w systemach robotyki
robotyki 2) stosuje oprogramowanie wspierajgce montaz

elementow elektrycznych i elektronicznych
3) stosuje oprogramowanie wspierajace montaz
elementow pneumatycznych i hydraulicznych
w urzadzeniach i systemach robotyki
4) odczytuje informacje z programow komputerowych
wspierajacych montaz urzadzen i systemow robotyki
5) dobiera dokumentacj¢ techniczng w wersji
elektronicznej zwigzang z wykonywanym zadaniem

5) wykonuje montaz i demontaz elementow, 1) okresla spos6b montazu elementdéw, podzespotow
podzespotdéw i zespoldw mechanicznych i zespolow mechanicznych stosowanych w robotyce
stosowanych w robotyce 2) okresla czynnosci zwigzane z montazem

i demontazem elementow, podzespotow i zespotow
mechanicznych stosowanych w robotyce
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3) przygotowuje stanowisko do montazu i demontazu
elementow, podzespotoéw i zespoldow mechanicznych
stosowanych w robotyce

4) dobiera narzedzia do montazu elementow
podzespotow i zespoldw mechanicznych stosowanych
w robotyce

5) taczy elementy, podzespoty i zespoty mechaniczne
stosowane w robotyce

6) usuwa btedy wystepujace podczas montazu
elementow, podzespotow i zespotdéw mechanicznych
stosowanych w robotyce

7) dobiera narzgdzia do demontazu elementow
podzespotow i zespotdéw mechanicznych stosowanych
w robotyce

8) demontuje elementy, podzespoty i zespoty
mechaniczne stosowane w robotyce

9) przygotowuje do transportu zdemontowane elementy,
podzespoty i zespoty mechaniczne stosowane
W robotyce

6) postuguje si¢ dokumentacja techniczng podczas
montazu elementoéw, podzespotow i zespotow
mechanicznych stosowanych w robotyce

1) rozréznia elementy dokumentacji technicznej
dotyczacej montazu elementow, podzespotow
i zespolow mechanicznych stosowanych w robotyce

2) sprawdza zgodno$¢ montazu elementow,
podzespotow i zespotdw mechanicznych stosowanych
w robotyce z dokumentacja techniczna

3) okresla niezgodno$¢ wykonanych prac montazowych
elementow, podzespotow i zespolow mechanicznych
z dokumentacja techniczng

7) dobiera narzgdzia i metody pomiaru wielko$ci
elektrycznych w obwodach elektrycznych
iuktadach elektronicznych stosowanych
w robotyce

1) opisuje metody pomiaréw wielkosci elektrycznych
w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych

2) rozpoznaje przyrzady pomiarowe stosowane
w elektrotechnice i elektronice

3) rozpoznaje symbole przyrzadéw pomiarowych
stosowanych w elektrotechnice i elektronice

4) dobiera przyrzady do pomiaru wielkosci
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych

5) wykonuje pomiary parametrow wielkosci
elektrycznych w obwodach elektrycznych i uktadach
elektronicznych

6) oblicza wartosci wielkosci elektrycznych w obwodach
elektrycznych i uktadach elektronicznych

7) przedstawia wyniki pomiaréw i obliczen w postaci
tabel i wykreséw

8) wykonuje montaz i demontaz elementdw,
podzespotdw i zespotow elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce

1) okresla sposdb montazu elementéw, podzespotow
i zespotow elektrycznych i elektronicznych
stosowanych w robotyce

2) okresla czynnosci zwigzane z montazem i demontazem
elementow, podzespotow i zespotow elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce

3) przygotowuje stanowisko do montazu i demontazu
elementow, podzespotow i zespotdéw elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce

4) dobiera narzgdzia do montazu elementow,
podzespotow i zespotdw elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce
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5) Iaczy elementy, podzespoty i zespoty elektryczne
i elektroniczne stosowane w robotyce

6) usuwa btedy wystepujace podczas montazu
elementow, podzespotow i zespolow elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce

7) dobiera narzedzia do demontazu elementow,
podzespotow i zespotdw elektrycznych
i elektronicznych stosowanych w robotyce

8) demontuje elementy, podzespoty i zespoty
elektryczne i elektroniczne stosowane w robotyce

9) przygotowuje do transportu zdemontowane elementy,
podzespoty i zespoty elektryczne i elektroniczne
stosowane w robotyce

9) postuguje si¢ dokumentacja techniczng podczas
montazu elementdéw, podzespotow i zespotow
elektrycznych i elektronicznych stosowanych
w robotyce

1) rozréznia elementy dokumentacji technicznej
dotyczacej montazu elementéw, podzespotow
i zespotow elektrycznych i elektronicznych
stosowanych w robotyce

2) sprawdza zgodnos$¢ montazu elementdw, podzespotéw
i zespotow elektrycznych i elektronicznych
stosowanych w robotyce z dokumentacja techniczng

3) okresla niezgodnos¢ wykonanych prac montazowych
elementow, podzespotow i zespotdéw elektrycznych
i elektronicznych z dokumentacja techniczna

10) dobiera przyrzady do pomiaréw wielkosci
fizycznych w uktadach pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

1) rozréznia przyrzady do pomiaru wielko$ci fizycznych
w uktadach pneumatycznych i hydraulicznych na
podstawie symboli, oznaczen 1 wlasciwosci

2) rozrdznia przyrzady do pomiaru wielko$ci fizycznych
w uktadach elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych na podstawie symboli,
oznaczen i wlasciwosci

3) wykonuje pomiary wielko$ci fizycznych w uktadach
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

11) wykonuje montaz i demontaz elementow,
podzespoldw i zespotéw pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

1) okresla sposdb montazu elementéw, podzespotdw
i zespoldw pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych
stosowanych w robotyce

2) okresla czynnos$ci zwigzane z montazem i demontazem
elementow, podzespotoéw i zespotdow pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

3) przygotowuje stanowisko do montazu i demontazu
elementow, podzespotdw i zespoldw pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

4) dobiera narzedzia do montazu elementow,
podzespotdow i zespolow pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

5) 1aczy elementy, podzespoly i zespoly pneumatyczne,
hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne stosowane w robotyce

6) usuwa btedy wystepujace podczas montazu
elementow, podzespolow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych
stosowanych w robotyce




Dziennik Ustaw

—11 -

Poz. 1087

7) dobiera narzedzia do demontazu elementow,
podzespotow i zespotow pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce

8) demontuje elementy, podzespoty i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne stosowane w robotyce

9) przygotowuje do transportu zdemontowane elementy,
podzespoty i zespoty pneumatyczne, hydrauliczne,
elektropneumatyczne i elektrohydrauliczne stosowane
w robotyce

12) postuguje si¢ dokumentacja techniczng podczas
montazu elementéw, podzespotdéw i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych
stosowanych w robotyce

1) rozréznia elementy dokumentacji technicznej
dotyczacej montazu elementow, podzespotow
i zespolow pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych
stosowanych w robotyce

2) sprawdza zgodno$¢ montazu elementow,
podzespoldow i zespotéw pneumatycznych,
hydraulicznych, elektropneumatycznych
i elektrohydraulicznych stosowanych w robotyce
z dokumentacja techniczng

3) okresla niezgodnos$¢ wykonanych prac montazowych
elementow, podzespolow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych
stosowanych w robotyce z dokumentacjg techniczna

ELM.07.4. Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) opisuje zasadg¢ dziatania urzadzen i systemow
robotyki

wyjasnia zasad¢ dziatania czujnikdéw i przetwornikow
pomiarowych: czujnikdw potozenia i przemieszczenia,
czujnikow predkosci, czujnikow dotykowych

1 optycznych, czujnikéw obecnosci i zblizenia,
czujnikow sit i momentow, czujnikow ugigcia,
czujnikow przechyhu, czujnikow odleglosci, czujnikow
ruchu, czujnikow cisnienia, czujnikdw temperatury
wyjasnia zasad¢ dzialania silnikoéw elektrycznych
pradu stalego, pradu przemiennego jednofazowego,
silnikow asynchronicznych pradu przemiennego
trojfazowego, serwonapedow i falownikow,
elektrycznych napedow liniowych

wyjasnia dziatanie uktadow przenoszenia napgdow
stosowanych w urzadzeniach i systemach robotyki
wyjasnia dziatanie systemow wizyjnych

wyjasnia dzialanie chwytakow stosowanych

w robotyce

wyjasnia dziatanie konstrukcji i rozwigzan
bionicznych w urzadzeniach i systemach robotyki
wyjasnia dzialanie urzadzen i systemow techniki
laserowe;j

wyjasnia dzialanie systemow zdalnego nadzoru pracy
w systemach robotyki

wyjasnia dziatanie systemow wspolpracy w systemach
robotyki

10) wyjasnia dziatanie systemow bezpieczenstwa

w systemach robotyki

2)

3)

4)
5)

6)
7)
8)

9)
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2) wykorzystuje uktady zasilajace urzadzen
1 systemow robotyki

1) rozpoznaje uktady zasilajace urzadzen i systemow
robotyki

2) uruchamia uktady zasilajace urzadzen i systemow
robotyki

3) opisuje dziatanie uktadow zasilajacych urzadzen
i systemow robotyki na etapie uruchamiania

4) reguluje uktady zasilajace urzadzen i systemow
robotyki na etapie uruchamiania zgodnie
z dokumentacja techniczng i technologiczna

3) dobiera elementy urzadzen i systemow robotyki

1) dobiera elementy urzadzen i systemoéw robotyki
w oparciu o dane znamionowe

2) wykorzystuje dokumentacj¢ techniczng podczas
doboru elementéw podzespotow i zespotow
w systemach robotyki

4) wykorzystuje oprogramowanie kontrolujace prace
urzadzen i systemow robotyki

1) dobiera oprogramowanie kontrolujace prace urzadzen
i systemow robotyki

2) instaluje oprogramowanie kontrolujace prace urzadzen
i systemow robotyki

3) uruchamia oprogramowanie kontrolujace prace
urzadzen i systemow robotyki

4) ocenia dziatanie urzadzen i systemoéw robotyki na
etapie uruchamiania oprogramowania kontrolujacego
prace tych urzadzen i systemow

5) stosuje technikg komputerowg do archiwizacji
programow kontrolujacych prace urzadzen
i systemow robotyki

5) wykorzystuje urzadzenia i systemy robotyki
zgodnie z instrukcjami i dokumentacja techniczna

1) analizuje dokumentacje techniczng w zakresie
uruchamiania urzadzen i systemow robotyki

2) uruchamia bloki funkcjonalne urzadzen i systemow
robotyki w okreslonej kolejnosci

3) uruchamia urzadzenia i systemy robotyki zgodnie
z dokumentacja techniczng

4) sprawdza poprawnos$¢ dziatania urzadzen i systemow
robotyki na etapie uruchamiania

5) stosuje zasady bezpieczenstwa podczas uruchamiania
urzadzen i systemoOw robotyki

6) reguluje urzadzenia i systemy robotyki

1) okresla zakres mozliwych regulacji urzadzen
i systemow robotyki

2) przeprowadza regulacje urzadzen i systemow
robotyki na etapie uruchamiania

3) korzysta z dokumentacji technicznej na etapie
regulacji urzadzen i systemow robotyki

4) stosuje zasady bezpieczenstwa podczas regulacji
parametréw urzadzen i systemow robotyki na etapie
uruchamiania

5) ocenia i kontroluje pracg regulowanych elementow
na etapie uruchamiania urzadzen i systemow
robotyki

6) sporzadza notatki i dokumentacj¢ z wykonanych prac
i czynno$ci w zakresie regulacji

7) archiwizuje dokumentacje¢ dotyczaca wykonanych
prac i czynnosci w zakresie regulacji
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ELM.07.5. Obstuga urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) monitoruje prace urzadzen i systemow robotyki

1) dobiera sposoby monitorowania pracy urzadzen
elektrycznych, pneumatycznych, hydraulicznych
i mechanicznych w systemach robotyki

2) odczytuje komunikaty z urzadzen monitorujacych
prace urzadzen i systemow robotyki

3) rozpoznaje stan urzadzen na podstawie komunikatow
z urzadzen monitorujacych prace urzadzen
i systemow robotyki

4) stosuje procedury postgpowania wynikajace
z komunikatéw z urzadzen monitorujacych prace
urzadzen i systemow robotyki

2) kontroluje stan techniczny urzadzen i systemow
robotyki przed rozpoczgciem pracy

1) opisuje zakres kontroli urzadzen i systemow robotyki
przed uruchomieniem

2) korzysta z dokumentacji technicznej urzadzen
i systemow robotyki

3) okresla stan techniczny urzadzen i systemow robotyki
przed rozpoczgciem pracy zgodnie z zakresem
przewidzianym w dokumentacji techniczne;j

3) wykorzystuje programy kontrolujace prace
urzadzen i systemow robotyki

1) instaluje oprogramowanie kontrolujace prace
urzadzen i systemow robotyki

2) konfiguruje programy kontrolujace prace urzadzen
i systemow robotyki

3) stosuje oprogramowanie kontrolujace prace urzadzen
i systemow robotyki

4) archiwizuje oprogramowanie kontrolujace prace
urzadzen i systemow robotyki

4) obstuguje sieci komunikacyjne w urzadzeniach
i systemach robotyki

1) opisuje dziatanie sieci komunikacyjnych stosowanych
w urzadzeniach i systemach robotyki

2) uzytkuje urzadzenia magistrali sieciowych
na poziomie warstwy fizycznej i ich oprogramowania
zgodnie z zaleceniami dokumentacji techniczne;j

3) instaluje oprogramowanie obstugujace magistrale
sieciowe

4) ocenia poprawno$¢ dziatania sieci komunikacyjnych
W czasie pracy urzadzen i systemow robotyki

5) odczytuje komunikaty i alarmy urzadzen sieciowych
stosowanych w urzadzeniach i systemach robotyki

6) stosuje zalecenia w zakresie bezpieczenstwa
uzytkowania sieci komunikacyjnych stosowanych
w urzadzeniach i systemach robotyki

7) wykonuje czynnos$ci w zakresie diagnostyki sieci
komunikacyjnych na poziomie warstwy fizycznej
i protokotéw komunikacyjnych

5) obstuguje urzadzenia i systemy robotyki zgodnie
z dokumentacja techniczna

1) korzysta z dokumentacji technicznej oraz instrukcji
obstugi urzadzen i systemow robotyki

2) przygotowuje do pracy urzadzenia i systemy robotyki

3) wykorzystuje funkcje uruchamiania i zatrzymywania
urzadzen i systemow robotyki z pulpitu
operatorskiego wyposazonego w przyciski
sterownicze lub z dotykowego panelu operatorskiego

4) uzywa funkcji bezpieczenstwa w stanach awaryjnych
urzadzen i systemoOw robotyki
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5) ocenia prawidtowos¢ reakcji urzadzen i systemow
robotyki na komendy zadawane z pulpitu
operatorskiego

6) reaguje na nieprawidtowosci stwierdzone w czasie
obstugi urzadzen i systemow robotyki

7) zglasza zauwazone w czasie obstugi urzadzen
i systemOw robotyki nieprawidtowosci odpowiednim
stuzbom technicznym lub osobom odpowiedzialnym

8) wykonuje zalecenia w zakresie obstugi urzadzen
i systemow robotyki zgodnie z dokumentacja
techniczna

ELM.07.6. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) postuguje si¢ podstawowym zasobem $rodkow
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym (ze
szczegdlnym uwzglednieniem $rodkow
leksykalnych), umozliwiajacym realizacj¢
czynnosci zawodowych w zakresie tematow
zwigzanych:

a) ze stanowiskiem pracy i jego wyposazeniem
b) z gléwnymi technologiami stosowanymi

w danym zawodzie
¢) z dokumentacjg zwigzang z danym zawodem
d) z ustugami $wiadczonymi w danym zawodzie

1) rozpoznaje oraz stosuje §rodki jezykowe

umozliwiajace realizacj¢ czynnosci zawodowych

w zakresie:

a) czynno$ci wykonywanych na stanowisku pracy,
w tym zwigzanych z zapewnieniem
bezpieczenstwa i higieny pracy

b) narzedzi, maszyn, urzadzen i materiatow
koniecznych do realizacji czynno$ci zawodowych

¢) procesow i procedur zwigzanych z realizacja zadan
zawodowych

d) formularzy, specyfikacji oraz innych dokumentow
zwigzanych z wykonywaniem zadan zawodowych

e) $wiadczonych ustug, w tym obshugi klienta

2) rozumie proste wypowiedzi ustne artykutowane
wyraznie, w standardowej odmianie jezyka obcego
nowozytnego, a takze proste wypowiedzi pisemne
w jezyku obcym nowozytnym, w zakresie
umozliwiajacym realizacj¢ zadan zawodowych:

a) rozumie proste wypowiedzi ustne dotyczace
czynnosci zawodowych (np. rozmowy,
wiadomosci, komunikaty, instrukcje lub filmy
instruktazowe, prezentacje), artykulowane
wyraznie, w standardowej odmianie j¢zyka

b) rozumie proste wypowiedzi pisemne dotyczace
czynnosci zawodowych (np. napisy, broszury,
instrukcje obstugi, przewodniki, dokumentacj¢
zawodowa)

1) okresla gtowna mysl wypowiedzi lub tekstu lub
fragmentu wypowiedzi lub tekstu

2) znajduje w wypowiedzi lub tekscie okreslone
informacje

3) rozpoznaje zwiagzki migdzy poszczegolnymi
czg$ciami tekstu

4) uktada informacje w okreslonym porzadku

3) samodzielnie tworzy krotkie, proste, spdjne

i logiczne wypowiedzi ustne i pisemne w jezyku

obcym nowozytnym, w zakresie umozliwiajacym

realizacje zadan zawodowych:

a) tworzy krotkie, proste, spojne i logiczne
wypowiedzi ustne dotyczace czynnosci
zawodowych (np. polecenie, komunikat,
instrukcje)

b) tworzy krotkie, proste, spojne i logiczne
wypowiedzi pisemne dotyczace czynnosci
zawodowych (np. komunikat, e-mail, instrukcje,
wiadomos¢, CV, list motywacyjny, dokument
zwigzany z wykonywanym zawodem — wedhlug
wzoru)

1) opisuje przedmioty, dziatania i zjawiska zwigzane
z czynno$ciami zawodowymi

2) przedstawia sposob postepowania w roéznych
sytuacjach zawodowych (np. udziela instrukc;ji,
wskazowek, okresla zasady)

3) wyraza i uzasadnia swoje stanowisko

4) stosuje zasady konstruowania tekstow o roznym
charakterze

5) stosuje formalny lub nieformalny styl wypowiedzi
adekwatnie do sytuacji




Dziennik Ustaw -15-

Poz. 1087

4) uczestniczy w rozmowie w typowych sytuacjach
zwigzanych z realizacjg zadan zawodowych —
reaguje w jezyku obcym nowozytnym w sposob
zrozumialy, adekwatnie do sytuacji komunikacyjnej,
ustnie lub w formie prostego tekstu:

a) reaguje ustnie (np. podczas rozmowy z innym
pracownikiem, klientem, kontrahentem, w tym
rozmowy telefonicznej) w typowych sytuacjach
zwigzanych z wykonywaniem czynno$ci
zawodowych

b) reaguje w formie prostego tekstu pisanego
(np. wiadomo$¢, formularz, e-mail, dokument
zwigzany z wykonywanym zawodem)

w typowych sytuacjach zwigzanych
z wykonywaniem czynnosci zawodowych

1) rozpoczyna, prowadzi i konczy rozmowe

2) uzyskuje i przekazuje informacje i wyjasnienia

3) wyraza swoje opinie i uzasadnia je, pyta o opinie,
zgadza si¢ lub nie zgadza z opiniami innych 0sob

4) prowadzi proste negocjacje zwigzane z czynnos$ciami
zawodowymi

5) stosuje zwroty i formy grzecznos$ciowe

6) dostosowuje styl wypowiedzi do sytuacji

5) zmienia forme przekazu ustnego lub pisemnego
w jezyku obcym nowozytnym w typowych
sytuacjach zwiagzanych z wykonywaniem
czynnosci zawodowych

1) przekazuje w jezyku obcym nowozytnym informacje
zawarte w materiatach wizualnych (np. wykresach,
symbolach, piktogramach, schematach)
oraz audiowizualnych (np. filmach instruktazowych)

2) przekazuje w jezyku polskim informacje
sformutowane w jezyku obcym nowozytnym

3) przekazuje w jezyku obcym nowozytnym informacje
sformutowane w jezyku polskim lub w tym jezyku
obcym nowozytnym

4) przedstawia publicznie w jezyku obcym nowozytnym
wczesniej opracowany materiat (np. prezentacje)

6) wykorzystuje strategie stuzace doskonaleniu
wlasnych umiejetnosci jezykowych oraz
podnoszace swiadomo$¢ jezykowa:

a) wykorzystuje techniki samodzielnej pracy nad
nauka jezyka obcego nowozytnego

b) wspoétdziata w grupie

c) korzysta ze zrodet informacji w jezyku obcym
nowozytnym

d) stosuje strategie komunikacyjne
i kompensacyjne

1) korzysta ze stownika dwujgzycznego i jednojezycznego

2) wspoldziata z innymi osobami, realizujgc zadania
jezykowe

3) korzysta z tekstow w jezyku obcym nowozytnym,
rowniez za pomocg technologii informacyjno-
-komunikacyjnych

4) identyfikuje stowa klucze, internacjonalizmy

5) wykorzystuje kontekst (tam, gdzie to mozliwe), aby
w przyblizeniu okresli¢ znaczenie stowa

6) upraszcza (jezeli to konieczne) wypowiedz, zastepuje
nieznane stowa innymi, wykorzystuje opis, srodki
niewerbalne

ELM.07.7. Kompetencje personalne i spoteczne

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) przestrzega zasad kultury osobistej i etyki
zawodowej

1) stosuje zasady kultury osobistej i ogélnie przyjete
normy zachowania w §rodowisku pracy

2) przyjmuje odpowiedzialno$¢ za powierzone
informacje zawodowe

3) respektuje zasady dotyczace przestrzegania tajemnicy
zwigzanej z zawodem i miejscem pracy

4) wyjasnia, na czym polega zachowanie etyczne
w zawodzie

5) wskazuje przyktady zachowan etycznych w zawodzie

2) planuje wykonanie zadania

1) omawia czynnosci realizowane w ramach czasu pracy
2) okresla czas realizacji zadan

3) realizuje dziatania w wyznaczonym czasie

4) monitoruje realizacje zaplanowanych dziatan

5) dokonuje modyfikacji zaplanowanych dziatan

6) dokonuje samooceny wykonanej pracy
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3) ponosi odpowiedzialno$¢ za podejmowane
dziatania

1) przewiduje skutki podejmowanych dziatan, w tym
skutki prawne

2) wykazuje $wiadomos¢ odpowiedzialno$ci za
wykonywang prace

3) ocenia podejmowane dziatania

4) przewiduje konsekwencje niewtasciwego wykonywania
czynnosci zawodowych na stanowisku pracy, w tym
postugiwania si¢ niebezpiecznymi substancjami
i niewtasciwej eksploatacji maszyn i urzagdzen na
stanowisku pracy

4) wykazuje si¢ kreatywnoscig i otwarto$cig na
zmiany

1) podaje przyktady wpltywu zmiany na rdzne sytuacje
zycia spotecznego i gospodarczego

2) wskazuje przyktady wprowadzenia zmiany i ocenia
skutki jej wprowadzenia

3) proponuje sposoby rozwigzywania problemow
zwigzanych z wykonywaniem zadan zawodowych
w nieprzewidywalnych warunkach

5) stosuje techniki radzenia sobie ze stresem

1) rozpoznaje zrodlia stresu podczas wykonywania zadan
zawodowych

2) wybiera techniki radzenia sobie ze stresem
odpowiednio do sytuacji

3) wskazuje najczgstsze przyczyny sytuacji stresowych
w pracy zawodowej

4) przedstawia rézne formy zachowan asertywnych jako
sposobow radzenia sobie ze stresem

5) rozroznia techniki rozwigzywania konfliktow
zwigzanych z wykonywaniem zadan zawodowych

6) okresla skutki stresu

6) doskonali umiej¢tnosci zawodowe

1) pozyskuje informacje zawodoznawcze dotyczace
przemystu z roznych zrodet

2) okresla zakres umiejetnosci i kompetencji
niezbgdnych w wykonywaniu zawodu

3) analizuje wtasne kompetencje

4) wyznacza wlasne cele rozwoju zawodowego

5) planuje droge rozwoju zawodowego

6) wskazuje mozliwosci podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych

7) stosuje zasady komunikacji interpersonalnej

1) identyfikuje sygnaty werbalne i niewerbalne
2) stosuje aktywne metody stuchania

3) prowadzi dyskusje

4) udziela informacji zwrotne;j

8) stosuje metody i techniki rozwigzywania
problemow

1) opisuje sposodb przeciwdziatania problemom
w zespole realizujacym zadania

2) opisuje techniki rozwigzywania problemow

3) wskazuje, na wybranym przyktadzie, metody
i techniki rozwiazywania problemu

9) wspotpracuje w zespole

1) pracuje w zespole, ponoszac odpowiedzialnos¢ za
wspolnie realizowane zadania

2) przestrzega podziatu rél, zadan i odpowiedzialno$ci
w zespole

3) angazuje si¢ w realizacj¢ wspolnych dziatan zespotu

4) modyfikuje spos6b zachowania, uwzgledniajac
stanowisko wypracowane wspdlnie z innymi
cztonkami zespotu
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ELM.07.8. Organizacja pracy matych zespotow

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) dobiera osoby do wykonania przydzielonych
zadan

1) tworzy zesp6t w oparciu o charakter i zakres
stawianych do realizacji zadan zawodowych

2) rozpoznaje role poszczegolnych cztonkoéw zespotu

3) przydziela wlasciwie zadania, uwzglgdniajac
predyspozycje i umiejgtnosci cztonkdow zespotu

4) przewiduje skutki niewtasciwego doboru os6b do
realizowanych zadan

2) planuje prace zespolu w celu wykonania
przydzielonych zadan

1) wskazuje istotne cechy cztonkow zespotu i charakter
przywodztwa w odniesieniu do poziomu i zakresu
realizacji planowanych zadan

2) podaje przyklady dobrej wspotpracy w zespole

3) opracowuje zasady dziatania zespotu umozliwiajace
osiaganie zatozonych celow z uwzglednieniem
mozliwo$ci i do§wiadczenia jego cztonkow

4) rozpisuje dziatania dla poszczegdlnych cztonkow
oraz osoby kierujacej pracami zespotu

3) kieruje wykonaniem zadan przydzielonych
zespotowi

1) formuluje zasady wspotpracy i wzajemnej pomocy
w zespole

2) kieruje pracg zespotu z uwzglednieniem
indywidualnosci jednostki i zespotu

3) wspiera dziatania zespotu zmierzajace do osiagnigcia
postawionego celu

4) udziela motywujacej informacji zwrotnej cztonkom
zespoltu na etapie realizacji zadan

4) wprowadza rozwigzania techniczne
i organizacyjne wptywajace na poprawe warunkow
1 jako$¢ pracy zespotu

1) wskazuje wptyw postepu technicznego na
doskonalenie jakosci pracy
2) dokonuje prostych modernizacji stanowiska pracy

5) komunikuje si¢ ze wspolpracownikami

1) wymienia normy i warto$ci stosowane w organizacji
pracy zespotu
2) stosuje wiasciwe techniki komunikowania si¢ w zespole
3) stosuje zasady delegowania zadan
4) opisuje pojecie mobbingu
5) stosuje zasady zachowania si¢ w zespole zgodne
z przyjetymi normami spotecznymi

Do wykonywania zadan zawodowych w zakresie kwalifikacji ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow
robotyki niezbedne jest osiagnigcie nizej wymienionych efektow ksztatcenia:

ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow robotyki

ELM.08.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) identyfikuje zagrozenia zwigzane z realizacja
zadan zawodowych

1) rozpoznaje zagrozenia dla srodowiska zwigzane
z praca w zawodzie

2) wymienia sposoby postepowania w stanach naglego
zagrozenia zdrowotnego

3) przestrzega zasad postgpowania w zaleznos$ci od
zagrozenia, w tym zagrozenia pozarowego,
rozprzestrzeniania si¢ szkodliwych substancji,
mozliwo$ci porazenia pradem, zagrozenia
spowodowanego dziataniem systemu robotyki
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4) reaguje zgodnie z przyjetymi zasadami postepowania
w zaleznosci od zagrozenia

5) przestrzega zasad bezpieczenstwa wlasnego i 0s6b
wspotpracujacych oraz oséb postronnych

2) charakteryzuje skutki oddzialywania czynnikéw
szkodliwych na organizm cztowieka

1) wymienia czynniki szkodliwe wystepujace na
stanowisku pracy

2) wymienia skutki oddziatywania czynnikéw
psychofizycznych podczas pracy

3) wymienia skutki oddziatywania czynnikow
niebezpiecznych i ucigzliwych na organizm
czlowieka

4) wymienia skutki porazenia pradem

5) wymienia sposoby eliminacji czynnikow szkodliwych
oraz psychofizycznych

3) organizuje stanowisko pracy zgodnie
z wymaganiami ergonomii, przepisami
bezpieczenstwa i higieny pracy, ochrony
przeciwpozarowej, ochrony antystatyczne;j
i ochrony srodowiska

1) dobiera wyposazenie stanowiska pracy pod wzgledem
ergonomii

2) ocenia przygotowanie stanowiska pracy pod
wzgledem potencjalnych zagrozen dla czlowieka
i srodowiska

3) wskazuje metody eliminacji niebezpiecznych
i szkodliwych czynnikéw wystepujacych na
stanowisku pracy

4) wymienia dziatania prewencyjne zapobiegajace
powstawaniu pozaru lub innego zagrozenia

4) stosuje zasady bezpieczenstwa pracy z uktadami
robotyki zgodnie z obowiazujagcymi normami

)

2)

wymienia normy bezpieczenstwa dla uktadow

robotyki

wymienia podstawowe pojecia dla bezpieczenstwa

uktadoéw robotyki

definiuje zagrozenia wystepujace przy obstudze,

naprawie, konserwacji, programowaniu oraz

czyszczeniu uktadow robotyki

stosuje metody szacowania ryzyka

przewiduje niebezpieczenstwo zwigzane

z uzytkowaniem uktadow robotyki

definiuje przestrzen maksymalng i ograniczona

robota

wyjasnia, czym jest limitowanie ruchow robota

poprzez blokady i bezpieczne oprogramowanie

opisuje metody zabezpieczenia pracownikow przed

zagrozeniami

stosuje metody prawidlowego ograniczenia

przestrzeni pracy robota w oparciu o zewngtrzne

elementy bezpieczenstwa (elementy pasywne —

wygrodzenia, obudowy, oraz elementy aktywne —

kutyny, bariery, skanery, listwy naciskowe)

10) stosuje zasady bezpieczenstwa podczas naprawy
uktadow robotyki

11) wymienia dodatkowe urzadzenia ochronne dla
danego uktadu robotyki

12) definiuje zagrozenia zwigzane z nieoczekiwanym
uruchomieniem uktadéw robotyki

13) definiuje tryby pracy uktadu robotyki

14) wyjasnia, czym charakteryzuje si¢ bezpieczenstwo

stanowisk z robotami wspolpracujacymi — cobotami

(co-robot — collaborative robot)

3)
4)
5)
6)
7)
8)

9)

5) stosuje $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowej
podczas wykonywania zadan zawodowych

1) wymienia §rodki ochrony indywidualnej i zbiorowe;j
stosowane podczas wykonywania zadan zawodowych
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2) dobiera $rodki ochrony indywidualnej i zbiorowej do
rodzaju wykonywanej pracy i zadan

3) wykorzystuje srodki ochrony indywidualnej
i zbiorowej na stanowisku pracy

4) wykorzystuje §rodki ochrony indywidualnej podczas
podiaczania urzadzen do sieci elektrycznej lub
pneumatycznej

6) udziela pierwszej pomocy w stanach nagtego
zagrozenia zdrowotnego

1) opisuje podstawowe symptomy wskazujace na stany
naglego zagrozenia zdrowotnego

2) ocenia sytuacje poszkodowanego na podstawie
analizy objawow obserwowanych u poszkodowanego

3) zabezpiecza siebie, poszkodowanego i miejsce
wypadku

4) uktada poszkodowanego w pozycji bezpiecznej

5) powiadamia odpowiednie stuzby

6) prezentuje udzielanie pierwszej pomocy w urazowych
stanach naglego zagrozenia zdrowotnego, np. krwotok,
zmiazdzenie, amputacja, ztamanie, oparzenie

7) prezentuje udzielanie pierwszej pomocy
w nieurazowych stanach naglego zagrozenia
zdrowotnego, np. omdlenie, zawal, udar

8) wykonuje resuscytacj¢ krazeniowo-oddechowg na
fantomie zgodnie z wytycznymi Polskiej Rady
Resuscytacji 1 Europejskiej Rady Resuscytacji

ELM.08.2. Podstawy robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) opisuje histori¢ i poj¢cia zwigzane z rozwojem
robotyki

1) wyjasnia terminy zwigzane z rozwojem robotyki
i generacjami robotow

2) wyjasnia szanse i zagrozenia zwigzane z rozwojem
robotyki

3) opisuje historyczne zastosowania robotéw w réznych
dziedzinach zycia

4) opisuje pozytywy wptywu robotyki na rynek pracy
i gospodarke

2) klasyfikuje roboty ze wzgledu na ich budowe
i funkcjonalnos¢

1) rozpoznaje roboty ze wzgledu na budoweg jednostki
kinematycznej

2) opisuje poszczegdlne rodzaje robotow

3) rozpoznaje roboty ze wzgledu na obszar zastosowan

4) wyjasnia rol¢ robotoéw wspotpracujacych

3) charakteryzuje zastosowanie robotow w kontekscie
przemystu 4.0 1 5.0 oraz sztucznej inteligencji

1) opisuje elementy przemystu 4.0 1 5.0

2) opisuje pojecie sztucznej inteligencji

3) wymienia szanse i zagrozenia zwigzane
z zastosowaniem sztucznej inteligencji w systemach
robotyki

4) charakteryzuje elementy sktadowe i budowe
robotow

1) okresla elementy, zespoty elementow i uktady
robotow — uktad sterowania, uktad zasilania, uktad
ruchu

2) wymienia parametry opisujace roboty: doktadnosc,
powtarzalno$¢, udzwig, zasieg, moment sity, moment
bezwladnosci, masa

3) opisuje dziatanie czujnikéw stosowanych
w urzadzeniach i systemach robotyki

4) rozréznia dane znamionowe maszyn manipulacyjnych
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5) charakteryzuje uktady sterowania stosowane
w robotyce

1) rozréznia struktury sterowania na podstawie
schematoéw blokowych

2) rysuje schematy blokowe uktaddw sterowania

3) rozréznia sygnaty stosowane w uktadach sterowania

4) rozpoznaje urzadzenia stosowane w uktadach
sterowania

5) rozrdznia rodzaje uktadow regulacji

6) rozpoznaje regulatory

7) wskazuje parametry regulatorow

6) charakteryzuje zrobotyzowane procesy
produkcyjne

1) opisuje procesy technologiczne wykorzystujace

roboty podczas:

a) spawania (MIG, MAG, TIG, plazmowego,

laserowego, hybrydowego)

b) zgrzewania

¢) napawania

d) paletyzacji i depaletyzacji

e) obshlugi maszyn (obrabiarek, maszyn sterowanych
numerycznie (CNC), pras krawedziowych, pras
hydraulicznych, szlifierek, pit, wypalarek,
wtryskarek)
zatadunku i roztadunku linii technologicznych
cigcia (plazmowego, gazowego, wodnego,
laserowego, mechanicznego)
klejenia i uszczelniania
nanoszenia powtok (w tym lakierowania)
frezowania

k) lutowania

1) gratowania

m) drukowania 2D i 3D

n) kontroli jakos$ci

0) szlifowania

p) klinczowania
2) opisuje konfiguracje stacji zrobotyzowane;j

w zaleznosci od procesu technologicznego

f)
g)

h)
i)
)

robotyki

7) rozréznia czeSci maszyn i urzadzen w systemach

1) rozpoznaje czesci i mechanizmy w maszynach
i urzadzeniach w systemach robotyki

2) opisuje osie i waly maszynowe w systemach robotyki

3) opisuje budowe i rodzaje tozysk w systemach robotyki

4) wyjasnia budowg i zasad¢ dziatania sprzegiet
i hamulcoéw w systemach robotyki

5) klasyfikuje przektadnie mechaniczne w systemach
robotyki

6) wyjasnia budowe przektadni zgbatych w systemach
robotyki

7) wskazuje zastosowanie elementow, zespotow
i mechanizmow maszyn i urzadzen w systemach
robotyki

8) wyjasnia budowe i zasad¢ dziatania mechanizmow
ruchu maszyn i urzadzen w systemach robotyki

8) rozrdznia rodzaje potaczen mechanicznych
w systemach robotyki

1) rozréznia rodzaje polaczen roztacznych
i nieroztgcznych w systemach robotyki

2) rozpoznaje rodzaje potaczen na podstawie
dokumentacji technicznej w systemach robotyki

9) okresla budowe i zasady dziatania maszyn
i urzadzen stosowanych w robotyce

1) klasyfikuje maszyny i urzadzenia stosowane
w robotyce

2) opisuje elementy funkcjonalne maszyn i urzgdzen
stosowanych w robotyce
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3) okresla parametry techniczne maszyn i urzadzen
stosowanych w robotyce

4) wyjasnia budowg i zasade dziatania oraz okresla
zastosowanie maszyn i urzadzen stosowanych
w robotyce

5) poroéwnuje parametry maszyn i urzadzen na
podstawie ich charakterystyki techniczne;j

10) rozréznia materiaty konstrukcyjne
i eksploatacyjne maszyn i urzadzen stosowanych
w robotyce

1) okresla wtasciwosci i zastosowanie metali, ich stopow
i materialow niemetalowych stosowanych w robotyce
W oparciu 0 normy

2) klasyfikuje stopy zelaza i metali niezelaznych
stosowanych w robotyce w oparciu o normy

3) okresla gatunek stopu na podstawie oznaczenia
W oparciu o normy

4) okresla wlasciwosci i zastosowanie materiatow
eksploatacyjnych w robotyce (olejow, smardw, cieczy
chtodzaco-smarujacych, paliw, uszczelnien
technicznych)

11) stosuje prawa i zasady mechaniki techniczne;j,
w tym wytrzymatosci materialow

1) rozrdznia pojecia statyki: sita, uktad sit, wypadkowa
sit, ptaski uktad sit

2) oblicza warunki zachowania réwnowagi dla plaskiego
dowolnego uktadu sit

3) wyznacza sity wynikajace z warunku zachowania
rownowagi dla ptaskiego dowolnego uktadu sit

4) wyjasnia poj¢cia wytrzymatosci materiatow: sity
wewngetrzne, naprezenia, odksztatcenia, warunki
wytrzymato$ciowe, napr¢zenia dopuszczalne

5) wskazuje cel wykonywania obliczen
wytrzymalosciowych czgéci maszyn i urzadzen

6) okresla zakres obliczen wytrzymatosciowych dla
okreslonych elementow konstrukcji maszyn
i urzadzen

7) wykonuje obliczenia wytrzymato$ciowe dla
okreslonych konstrukeji maszyn i urzadzen

12) rozrdznia elementy i podzespoty elektryczne
i elektroniczne

1) stosuje nazwy oraz oznaczenia wartosci jednostek
fizycznych

2) klasyfikuje elementy oraz uktady elektryczne
i elektroniczne

3) rozrdznia parametry elementow oraz uktadow
elektrycznych i elektronicznych

4) opisuje funkcje elementdéw oraz podzespotow
elektrycznych i elektronicznych

5) rozr6znia podstawowe elementy obwodow
elektrycznych oraz uktadow elektronicznych

6) stosuje prawo Ohma i prawa Kirchhoffa do obliczania
prostych obwodéw pradu statego

7) odczytuje wartos$ci parametrow elementdw na
podstawie oznaczen na schematach i elementach

13) rozroznia pojg¢cia zwigzane z pradem i napigciem
elektrycznym

1) definiuje zjawiska z dziedziny elektrotechniki
i elektroniki
2) definiuje podstawowe parametry elementow oraz
uktadow elektrycznych i elektronicznych
3) wyznacza parametry w prostych obwodach
nierozgat¢zionych i rozgatezionych pradu statego
4) wyznacza parametry przebiegu okresowego
5) analizuje obwody elektryczne pradu statego
1 przemiennego
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6) wymienia parametry charakteryzujace pole
elektryczne i magnetyczne

7) stosuje podstawowe prawa elektrotechniki w trakcie
wykonywania zadah zawodowych

8) wykonuje obliczenia z zastosowaniem praw
elektrotechniki w obwodach elektrycznych
i uktadach elektronicznych

9) wyznacza parametry uktadu zasilajacego ze wzgledu
na pobor maksymalnej mocy oraz maksymalnego
natezenia pradu przez zestaw urzadzen stanowiska
zrobotyzowanego

10) okresla mozliwos¢ podtaczenia zestawu elementow
pod dang wyspe wejs¢ 1 wyj$¢ zardwno cyfrowych,
jak 1 analogowych

14) charakteryzuje elementy i uktady elektroniki
analogowe;j

1) opisuje whasciwosci elektryczne potprzewodnikoéw
2) rozroznia elementy bierne i potprzewodnikowe
3) wskazuje zastosowania elementow biernych
i pétprzewodnikowych
4) odczytuje charakterystyki elementéw biernych
i polprzewodnikowych
5) rozpoznaje schematy elektronicznych uktadow
analogowych

15) charakteryzuje parametry elementéw i uktadow
elektroniki cyfrowej

1) okresla funkcje logiczne przy uzyciu bramek
logicznych

2) wymienia parametry statyczne i dynamiczne uktadow
cyfrowych

3) rozpoznaje elektroniczne uktady cyfrowe na
podstawie oznaczenia, symbolu, opisu zasady
dzialania, przebiegéw stanéw logicznych, tablicy
prawdy

4) analizuje schematy uktadow kombinacyjnych na
podstawie funkcji logicznych

5) sporzadza schemat uktadu realizujacego funkcje
logiczne przy uzyciu bramek logicznych

16) charakteryzuje budowg, parametry i funkcje
elementow, podzespotow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

1) rozréznia elementy, podzespoly i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne, takie jak: typy sitownikow,
typy zaworéw (w tym zawory odcinajgce), wyspy
zaworowe, sprezarki, rodzaje przewodow, rodzaje
zlaczy, typy ssawek, zbiorniki na medium zasilajace,
typy manometrow, typy czujnikow

2) opisuje parametry elementow, podzespotow
i zespotow pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

3) opisuje funkcje elementow, podzespotow i zespotow
pneumatycznych, hydraulicznych,
elektropneumatycznych i elektrohydraulicznych

4) rozpoznaje elementy, podzespoty i zespoty
pneumatyczne, hydrauliczne, elektropneumatyczne
i elektrohydrauliczne na podstawie symboli

17) wyjasnia dzialanie uktadow sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

1) rozpoznaje elementy uktadu sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

2) opisuje zasade¢ dziatania uktadu sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego
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3) rysuje schematy ukltadow sterowania
pneumatycznego, hydraulicznego,
elektropneumatycznego i elektrohydraulicznego

4) okresla diagramy funkcyjne

5) rysuje diagramy funkcyjne

18) rozpoznaje wtasciwe normy i procedury oceny
zgodno$ci podczas realizacji zadan zawodowych

1) wymienia cele normalizacji krajowej

2) podaje definicje i cechy normy

3) rozrdznia oznaczenie normy mi¢dzynarodowe;j,
europejskiej i krajowe;j

4) korzysta ze zrodet informacji dotyczacych norm
i procedur oceny zgodnosci

ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) stosuje zasady programowania

1) opisuje narz¢dzia programistyczne

2) wyjasnia pojgcia zwiazane z programowaniem
3) stosuje techniki algorytmiczne

4) stosuje zasady programowania strukturalnego

2) postuguje si¢ tekstowym i graficznym jezykiem
programowania robotow i urzadzen
programowalnych stosowanych w systemach
robotyki

1) rozrdznia tekstowe i graficzne jezyki programowania
urzadzen programowalnych stosowanych
w systemach robotyki

2) opisuje instrukcje i funkcje w tekstowych
i graficznych jezykach programowania urzadzen
programowalnych stosowanych w systemach robotyki

3) przestrzega zasad tworzenia programow
w znormalizowanych tekstowych i graficznych
jezykach programowania robotow stosowanych
w systemach robotyki

4) modyfikuje program w tekstowym i graficznym
jezyku programowania robotow stosowanych
w systemach robotyki

5) kontroluje poprawno$¢ wprowadzonych zmian
w tekstowym i graficznym jezyku programowania
robotéw stosowanych w systemach robotyki

6) kontroluje poprawnos$¢ wprowadzonych zmian
w programach dla urzadzen wspotpracujacych
i innych urzadzen programowalnych

7) tworzy program w tekstowym i graficznym jezyku
programowania do programowania urzadzen
programowalnych stosowanych w systemach robotyki

3) postuguje si¢ oprogramowaniem do
programowania robotow przemystowych
w systemach robotyki

1) wyjasnia znaczenie doboru uktadu wspotrzednych
W programowaniu robotéw przemystowych

2) wyro6znia uktady wspoirzednych: globalny, bazy,
narzedzia

3) dobiera odpowiedni uktad wspotrzednych
do realizacji zadania zawodowego

4) opisuje metody przechowywania zmiennych, uktadow
narzedzi, uktadow obiektu roboczego

5) wyjasnia znaczenie instrukcji ruchu, takich jak: ,,od
punktu do punktu”, ruch liniowy, ruch po tuku

6) opisuje sposob definiowania punktow w przestrzeni
roboczej robota

7) opisuje parametry ruchu, takie jak: predkosc,
przyspieszenie, hamowanie, przecigzenie




Dziennik Ustaw

—24

Poz. 1087

8) dobiera parametry ruchu robota, funkcje i metody do
realizacji zadania zawodowego

9) wykorzystuje procedury stosowane
w programowaniu robotow jako podprogramy

10) opisuje funkcje sterujace przeptywem programu
W programowaniu robotow, takie jak: instrukcje
warunkowe 1 petle

11) stosuje funkcje sterujace przeptywem programu
w realizacji zadania zawodowego

12) projektuje i tworzy programy majace na celu
ztozony przesuw torowy na ptaszczyznie
1 w przestrzeni roboczej robota

13) projektuje i tworzy programy majace na celu
realizacj¢ prostych zadan zrobotyzowanych, takich
jak: przenoszenie, ukladanie, chwytanie, paletyzacja

4) tworzy i testuje oprogramowanie robotow
iurzadzen programowalnych w systemach
robotyki

1) importuje przygotowany program dla sterownika
robota

2) definiuje wejscia i wyj$cia sterownika robota

3) tworzy program dla sterownika robota

4) konfiguruje system bezpieczenstwa robota

5) tworzy programowe potaczenia urzadzen
i elementow robotyki

6) sprawdza poprawnos¢ potaczen urzadzen
i elementdw robotyki i stanu gotowos$ci do pracy

7) sprawdza poprawnos$¢ konfiguracji protokotéw
komunikacyjnych urzadzen i systemow robotyki

8) sprawdza logike dzialania programu urzadzen
i systemow robotyki zgodnie z jego przeznaczeniem

9) ustawia programowe ograniczenia zakresu pracy
robota

10) sprawdza trajektori¢ poruszania si¢ robota bez
interakcji z urzadzeniami zewnetrznymi w trybie
testowym

11) uruchamia program robota wraz z urzadzeniami
zewnetrznymi w trybie testowym

12) koryguje nieprawidtowosci w pracy robota
iurzadzeniach zewnetrznych w trybie testowym

13) sprawdza poprawno$¢ dziatania programu robota
wraz z urzadzeniami zewnetrznymi stopniowo
zwigkszajac predkos¢ ich pracy do predkosci
oczekiwanej

14) koryguje parametry pracy robota i urzadzen
zewngetrznych w celu osiagnigcia oczekiwanego
efektu okreslonego warunkami zadania zawodowego

5) programuje i uruchamia urzadzenia pracujace
w systemach robotyki

1) programuje sterowniki PLC (Programmable Logic
Controller) z uzyciem jezykéw FBD (Function Block
Diagram) lub LD (Ladder Diagram) lub SFC (Sequential
Function Chart) pracujace w systemach robotyki

2) programuje panele operatorskie HMI (Human
Machine Interface) wspotpracujace ze sterownikiem
PLC pracujace w systemach robotyki

3) tworzy algorytmy opisujace dzialanie urzadzen
1 systemow robotyki

4) programuje mikrokontrolery i urzadzenia zewnetrzne,
takie jak: czujniki i serwomechanizmy pracujace
w systemach robotyki

5) programuje kontrolery ruchu i serwonapedy pracujace
w systemach robotyki
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6) programuje i uruchamia falowniki pracujace
w systemach robotyki

7) uruchamia zaprogramowane urzadzenia
wspolpracujace z systemami robotyki

6) postuguje si¢ srodowiskiem do programowania
robotow w trybie offline

obstuguje interface srodowiska do programowania

robotow w trybie offline

tworzy przyktadowy program do programowania

robotéow w trybie offline

importuje obiekty stanowiska zrobotyzowanego do

srodowiska programowania robota

tworzy stanowisko pracy z robotem wraz

urzadzeniami zewnetrznymi w trybie offline

zapisuje zmienne systemowe w programie

konfiguruje komunikacj¢ z urzadzeniami

zewngtrznymi w trybie offline

tworzy i sprawdza trajektori¢ poruszania si¢ robota

w trybie offline

wyznacza strefy pracy robota w trybie offline

tworzy oczekiwany cykl pracy stanowiska

uwzgledniajacy zmienne systemowe w trybie offline

10) testuje oczekiwany cykl pracy stanowiska w trybie
offline

11) zapisuje program w formacie pliku danego robota

1)
2)
3)
4)

5)
6)

7)

8)
9)

7) przygotowuje roboty przemystowe do pierwszego
uruchomienia

1) opisuje czynnosci zwigzane z pierwszym uruchomieniem
robota zgodnie z dokumentacjg techniczng

2) dobiera narz¢dzia kalibracyjne do danego typu robota

3) wykonuje kalibracj¢ danego typu robota

4) ustawia pozycj¢ home dla danego typu robota

5) dobiera metod¢ pomiaru bazy oraz narzedzia

6) ustawia uktad wspolrzednych dostosowany do
realizacji zadania zawodowego

7) przeprowadza pomiar bazy i narzedzia

ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) opisuje warunki uzytkowania urzgdzen i systemoéw
robotyki zgodnie z dokumentacja techniczna

1) okresla parametry pracy urzadzen zgodnie
z dokumentacja techniczna

2) wyznacza warunki bezpiecznego uzytkowania
urzadzen i systemow robotyki

3) stosuje zalecenia zawarte w dokumentacji technicznej
w zakresie uzycia zabronionego

4) okresla rodzaj i zakres mozliwosci regulacji
parametrow technicznych i technologicznych
urzadzen i systemow robotyki

5) ocenia dziatanie systemow bezpieczenstwa
stosowanych w robotyce

6) ocenia zagrozenia zwigzane z realizowanym procesem
technologicznym wykorzystujacym urzadzenia
i systemy robotyki

2) eksploatuje urzadzenia i systemy robotyki zgodnie
Z przeznaczeniem

1) okresla stan urzadzen i systemow robotyki przed
uruchomieniem

2) uruchamia i zatrzymuje pracg urzadzen i systemow
robotyki zgodnie z dokumentacja techniczna

3) kontroluje zachowanie i stan urzadzen i systemow
robotyki podczas pracy
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4) stosuje zasady dotyczace prac eksploatacyjnych
urzadzen i systemow robotyki

3) wykonuje przeglady techniczne zgodnie 1) rozréznia przeglady techniczne urzadzen i systemow
z instrukcja obstugi i uzytkowania urzadzen robotyki
i systemow robotyki 2) dobiera rodzaj przegladu technicznego w zaleznosci

od typu urzadzenia i systemu robotyki
3) dokonuje stosownych adnotacji z wykonanych prac
w zakresie przegladu technicznego urzadzen
i systemow robotyki
4) wykorzystuje narz¢dzia i wsparcie techniki
komputerowej na etapie wykonywania przegladow
technicznych urzadzen i systemow robotyki
5) wykorzystuje dokumentacj¢ techniczng urzadzen
i systemow robotyki podczas przegladu technicznego
6) sporzadza i archiwizuje dokumentacj¢
z przeprowadzonego przegladu technicznego
7) wymienia czynnosci wykonywane w czasie przegladu
urzadzen i systemow robotyki zgodnie z instrukcja
i dokumentacja techniczna

4) przygotowuje materiaty eksploatacyjne, elementy, | 1) rozpoznaje materiaty eksploatacyjne, elementy,
podzespoty i zespoly urzadzen i systemow podzespoty i zespoty urzadzen i systemow robotyki
robotyki do konserwacji przeznaczone do konserwacji

2) dobiera materialy eksploatacyjne, elementy,
podzespoty i zespoly urzadzen i systemow robotyki
do konserwacji na podstawie katalogow

3) stosuje materialy eksploatacyjne zgodnie
z zaleceniami dokumentacji technicznej oraz
instrukcjami obstugi urzadzen i systemow robotyki

5) wykorzystuje oprogramowanie do programowania, | 1) wymienia oprogramowanie do programowania
wizualizacji i symulacji procesow w urzadzeniach systemow robotyki
i systemach robotyki 2) stosuje zasady instalowania oprogramowania do
programowania manipulatoréw, robotow i symulacji
procesow w systemach robotyki

3) instaluje oprogramowanie do programowania
manipulatoréw, robotow, wizualizacji i symulacji
procesdw w systemach robotyki

4) stosuje programy komputerowe wspomagajace
robotyzacje procesow produkcyjnych

5) sprawdza poprawnos¢ instalacji i dziatania
programéw do programowania systemow robotyki

6) archiwizuje oprogramowanie kontrolujace pracg
urzadzen i systemow robotyki

6) opracowuje projekt wdrozenia aplikacji 1) dobiera dane wejsciowe i wyjsciowe do aplikacji
zrobotyzowanych zrobotyzowanej

2) uzasadnia optacalno$¢ i wydajnos¢ w przypadku
zastosowania aplikacji zrobotyzowanej w postaci linii
lub budowe gniazda zewngtrznego do linii

3) analizuje umiejscowienie aplikacji zrobotyzowanej
w linii i na hali

4) rysuje schemat aplikacji zrobotyzowanej

5) okresla elementy, podzespoty i zespoly maszyn
i urzadzen potrzebnych do realizacji wdrozenia
aplikacji zrobotyzowanej

6) okresla harmonogram prac zwigzanych z wdrozeniem
aplikacji zrobotyzowanej

7) sporzadza dokumentacje techniczng w zakresie prac
wdrozeniowych
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ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) wykonuje czynnosci diagnostyczne urzadzen
1 systemow robotyki

1) wskazuje parametry podlegajace diagnostyce
urzadzen i systemow robotyki zgodnie
z dokumentacja techniczng

2) wykorzystuje dokumentacje techniczng w czasie
przeprowadzania diagnostyki urzadzen i systemow
robotyki

3) odczytuje komunikaty wysytane przez urzadzenia
i systemy robotyki 1 wykorzystuje je do diagnostyki
stanu urzadzen i systemow robotyki

4) wykorzystuje urzadzenie do bezposredniej lub
zdalnej diagnostyki urzadzen i systemow robotyki

5) lokalizuje uszkodzenia urzadzen i systemow robotyki
(mechaniczne, elektryczne, hydrauliczne, pneumatyczne)

6) przeprowadza testowe uruchomienie poszczegdlnych
podzespotdéw systemu robotyki w celu potwierdzenia
stanu technicznego

7) przeprowadza testowy rozruch produkcyjny catego
systemu z jednoczesnym monitoringiem parametrow

pracy

2) stosuje narzedzia i aparaturg kontrolno-pomiarowa
do diagnozowania uszkodzen urzadzen i systemow
robotyki

1) opisuje rodzaje narzedzi do diagnozowania
uszkodzen urzadzen i systemow robotyki

2) okresla mozliwoS$ci poszczegdlnych narzedzi do
wykorzystania w czasie diagnozowania uszkodzen
urzadzen i systemow robotyki

3) wykorzystuje dokumentacje techniczng urzadzen
w czasie diagnozowania uszkodzen

4) wykorzystuje narzgdzia i aparaturg kontrolno-
-pomiarowa do lokalizacji uszkodzen urzadzen
i systemow robotyki zgodnie z przeznaczeniem

3) wykonuje czynnosci dotyczace serwisowania
robota przemystowego

1) sprawdza podzespoly robota przemystowego wraz

z peryferiami:

a) przewody taczace kontroler z robotem

b) zewnetrzne gniazda i wyprowadzenia przewodow

¢) wystepowanie drgan, nietypowych odglosow
i przegrzewanie si¢ silnikow

d) wystepowanie wyciekow smardéw z silnikow,
przektadni lub balanserow

e) stan silnikow, przektadni i hamulcow kazdej osi

f) wystgpowanie zewngtrznego uszkodzenia
kontrolera i robota, stan filtrow powietrza
i wentylatorow w kontrolerze — jezeli wystepuja

g) przewody w kontrolerze

h) dziatanie r¢cznego programatora

i) funkcjonalnosci panelu operatorskiego

j) dokrecenia §rub przy uzyciu klucza
dynamometrycznego

k) stan baterii

2) testuje podzespoty robota przemystowego:

a) obwody awaryjnego zatrzymania

b) przyciski awaryjnego zatrzymania

c) programowe ograniczenia ruchu robota — jezeli
wystepujg

d) ograniczniki osi
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3) wykonuje petny cykl testowy robota

4) wymienia podzespoty robota

5) uruchamia robota w trybie automatycznym podczas
trwania przegladu

4) wykonuje czynnosci przygotowawcze dotyczace
naprawy urzadzen i systemow robotyki

1) opisuje czynnosci dotyczace naprawy urzadzen
i systemow robotyki

2) dobiera narzedzia do wykonania naprawy urzadzen
i systemow robotyki

3) dobiera i kwalifikuje podzespoly urzadzen
i systemow robotyki do naprawy

4) przewiduje zagrozenia w czasie wykonywania
naprawy urzadzen i systemow robotyki

5) sporzadza dokumentacje techniczng po wykonaniu
naprawy urzadzen i systemdw robotyki

5) wykonuje czynnosci w zakresie konserwacji
urzadzen i systemow robotyki

1) opisuje rodzaje i zakres czynnosci dotyczacych

konserwacji urzadzen i systemow robotyki

okresla termin i czestotliwo$¢ wykonywania

konserwacji urzadzen i systemow robotyki

w oparciu o dokumentacje¢ techniczna

dobiera narzgdzia do wykonania konserwacji

urzadzen i systemow robotyki

dobiera i kwalifikuje podzespoty urzadzen

i systemow robotyki do konserwacji

przygotowuje stanowisko do przeprowadzania

konserwacji elementow i podzespotow urzadzen

1 systemow robotyki

zabezpiecza urzadzenia i systemy robotyki w czasie

wykonywania czynnos$ci konserwacyjnych

dokonuje wymiany elementow i cieczy

eksploatacyjnych urzadzen i systemow robotyki

testuje poprawno$¢ dziatania urzgdzen i systemow

robotyki po wykonaniu konserwacji

ocenia jako$¢ wykonanych prac konserwacyjnych

elementow i podzespolow urzadzen i systemow

robotyki

10) sporzadza dokumentacje¢ techniczng lub protokoty
po wykonaniu konserwacji urzadzenia i systemu
robotyki

2)

3)
4)

5)

6)
7)
8)

9)

ELM.08.6. Jezyk obcy zawodowy

Efekty ksztalcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) postuguje si¢ podstawowym zasobem $rodkow
jezykowych w jezyku obcym nowozytnym (ze
szczegdlnym uwzglednieniem $rodkow
leksykalnych), umozliwiajacym realizacj¢
czynnosci zawodowych w zakresie tematow
zwigzanych:

a) ze stanowiskiem pracy i jego wyposazeniem
b) z gtéwnymi technologiami stosowanymi

w danym zawodzie
¢) z dokumentacja zwigzang z danym zawodem
d) z ustugami §wiadczonymi w danym zawodzie

1) rozpoznaje oraz stosuje srodki jezykowe

umozliwiajace realizacj¢ czynnosci zawodowych

w zakresie:

a) czynno$ci wykonywanych na stanowisku pracy,
w tym zwiazanych z zapewnieniem
bezpieczenstwa i higieny pracy

b) narzedzi, maszyn, urzadzen i materiatow
koniecznych do realizacji czynno$ci zawodowych

¢) procesdw i procedur zwigzanych z realizacja zadan
zawodowych

d) formularzy, specyfikacji oraz innych dokumentow
zwigzanych z wykonywaniem zadan zawodowych

e) $wiadczonych ustug, w tym obstugi klienta
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2) rozumie proste wypowiedzi ustne artykutowane
wyraznie, w standardowej odmianie jgzyka
obcego nowozytnego, a takze proste wypowiedzi
pisemne w jezyku obcym nowozytnym,

w zakresie umozliwiajacym realizacje¢ zadan

zawodowych:

a) rozumie proste wypowiedzi ustne dotyczace
czynnosci zawodowych (np. rozmowy,
wiadomosci, komunikaty, instrukcje lub filmy
instruktazowe, prezentacje), artykutowane
wyraznie, w standardowej odmianie jezyka

b) rozumie proste wypowiedzi pisemne dotyczace
czynnosci zawodowych (np. napisy, broszury,
instrukcje obstugi, przewodniki, dokumentacj¢
zawodowg)

1) okresla gtowna mysl wypowiedzi lub tekstu lub
fragmentu wypowiedzi lub tekstu

2) znajduje w wypowiedzi lub tekscie okreslone
informacje

3) rozpoznaje zwigzki miedzy poszczegdlnymi
czeSciami tekstu

4) uktada informacje w okre§lonym porzadku

3) samodzielnie tworzy krotkie, proste, spojne

i logiczne wypowiedzi ustne i pisemne w jezyku

obcym nowozytnym, w zakresie umozliwiajacym

realizacj¢ zadan zawodowych:

a) tworzy krotkie, proste, spojne i logiczne
wypowiedzi ustne dotyczace czynnosci
zawodowych (np. polecenie, komunikat,
instrukcje)

b) tworzy krotkie, proste, spojne i logiczne
wypowiedzi pisemne dotyczace czynnosci
zawodowych (np. komunikat, e-mail, instrukcje,
wiadomos¢, CV, list motywacyjny, dokument
zwigzany z wykonywanym zawodem — wedhlug
wzoru)

1) opisuje przedmioty, dzialania i zjawiska zwigzane
z czynnosciami zawodowymi

2) przedstawia sposob postepowania w roéznych
sytuacjach zawodowych (np. udziela instrukc;ji,
wskazowek, okresla zasady)

3) wyraza i uzasadnia swoje stanowisko

4) stosuje zasady konstruowania tekstow o réznym
charakterze

5) stosuje formalny lub nieformalny styl wypowiedzi
adekwatnie do sytuacji

4) uczestniczy w rozmowie w typowych sytuacjach
zwigzanych z realizacjg zadan zawodowych —
reaguje w jezyku obcym nowozytnym w sposob
zrozumiaty, adekwatnie do sytuacji
komunikacyjnej, ustnie lub w formie prostego
tekstu:

a) reaguje ustnie (np. podczas rozmowy z innym
pracownikiem, klientem, kontrahentem, w tym
rozmowy telefonicznej) w typowych sytuacjach
zwigzanych z wykonywaniem czynnosci
zawodowych

b) reaguje w formie prostego tekstu pisanego
(np. wiadomos¢, formularz, e-mail, dokument
zwigzany z wykonywanym zawodem)

w typowych sytuacjach zwigzanych
z wykonywaniem czynnosci zawodowych

1) rozpoczyna, prowadzi i koficzy rozmowe

2) uzyskuje i przekazuje informacje i wyjasnienia

3) wyraza swoje opinie i uzasadnia je, pyta o opinie,
zgadza si¢ lub nie zgadza z opiniami innych os6b

4) prowadzi proste negocjacje zwigzane z czynnos$ciami
zawodowymi

5) stosuje zwroty i formy grzecznoSciowe

6) dostosowuje styl wypowiedzi do sytuacji

5) zmienia forme przekazu ustnego lub pisemnego
w jezyku obcym nowozytnym w typowych
sytuacjach zwigzanych z wykonywaniem
czynnosci zawodowych

1) przekazuje w jezyku obcym nowozytnym informacje
zawarte w materiatach wizualnych (np. wykresach,
symbolach, piktogramach, schematach) oraz
audiowizualnych (np. filmach instruktazowych)

2) przekazuje w jezyku polskim informacje
sformutowane w jezyku obcym nowozytnym

3) przekazuje w jezyku obcym nowozytnym informacje
sformulowane w jezyku polskim lub w tym jezyku
obcym nowozytnym

4) przedstawia publicznie w jezyku obcym nowozytnym
wczesniej opracowany materiat (np. prezentacje)
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6) wykorzystuje strategie stuzace doskonaleniu
wlasnych umiejetnoscei jezykowych oraz
podnoszace swiadomo$¢ jezykowa:

a) wykorzystuje techniki samodzielnej pracy nad
naukg jezyka obcego nowozytnego

b) wspoétdziata w grupie

c) korzysta ze zrodet informacji w jezyku obcym
nowozytnym

d) stosuje strategie komunikacyjne
i kompensacyjne

1) korzysta ze stownika dwujgzycznego i jednojezycznego

2) wspoldziata z innymi osobami, realizujac zadania
jezykowe

3) korzysta z tekstow w jezyku obcym nowozytnym,
réwniez za pomoca technologii informacyjno-
-komunikacyjnych

4) identyfikuje stowa klucze, internacjonalizmy

5) wykorzystuje kontekst (tam, gdzie to mozliwe), aby
w przyblizeniu okresli¢ znaczenie stowa

6) upraszcza (jezeli to konieczne) wypowiedz, zastepuje
nieznane stowa innymi, wykorzystuje opis, srodki
niewerbalne

ELM.08.7 Kompetencje personalne i spoteczne

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) przestrzega zasad kultury osobistej i etyki
zawodowej

1) stosuje zasady kultury osobistej i ogolnie przyjete
normy zachowania w §rodowisku pracy

2) przyjmuje odpowiedzialno$¢ za powierzone
informacje zawodowe

3) respektuje zasady dotyczace przestrzegania tajemnicy
zwigzanej z zawodem i miejscem pracy

4) wyja$nia, na czym polega zachowanie etyczne
w zawodzie

5) wskazuje przyktady zachowan etycznych
w zawodzie

2) planuje wykonanie zadania

1) omawia czynnosci realizowane w ramach czasu pracy
2) okresla czas realizacji zadan

3) realizuje dziatania w wyznaczonym czasie

4) monitoruje realizacj¢ zaplanowanych dziatan

5) dokonuje modyfikacji zaplanowanych dziatan

6) dokonuje samooceny wykonanej pracy

3) ponosi odpowiedzialno$¢ za podejmowane
dziatania

1) przewiduje skutki podejmowanych dziatan, w tym
skutki prawne

2) wykazuje $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za
wykonywang prace

3) ocenia podejmowane dziatania

4) przewiduje konsekwencje niewlasciwego
wykonywania czynnos$ci zawodowych na stanowisku
pracy, w tym postugiwania si¢ niebezpiecznymi
substancjami i niewlasciwej eksploatacji maszyn
i urzadzen na stanowisku pracy

4) wykazuje si¢ kreatywnoscig i otwartoscig na
zmiany

1) podaje przyktady wplywu zmiany na rdzne sytuacje
zycia spotecznego i gospodarczego

2) wskazuje przyktady wprowadzenia zmiany i ocenia
skutki jej wprowadzenia

3) proponuje sposoby rozwigzywania problemow
zwiazanych z wykonywaniem zadan zawodowych
w nieprzewidywalnych warunkach

5) stosuje techniki radzenia sobie ze stresem

1) rozpoznaje zrodta stresu podczas wykonywania zadan
zawodowych

2) wybiera techniki radzenia sobie ze stresem
odpowiednio do sytuacji

3) wskazuje najczestsze przyczyny sytuacji stresowych
w pracy zawodowej
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4) przedstawia rézne formy zachowan asertywnych jako
sposobow radzenia sobie ze stresem

5) rozrdznia techniki rozwigzywania konfliktow
zwigzanych z wykonywaniem zadan zawodowych

6) okresla skutki stresu

6) doskonali umiejetnosci zawodowe

1) pozyskuje informacje zawodoznawcze dotyczace
przemystu z réznych zrodet

2) okresla zakres umiej¢tnosci i kompetencji
niezbgdnych w wykonywaniu zawodu

3) analizuje wtasne kompetencje

4) wyznacza wilasne cele rozwoju zawodowego

5) planuje droge rozwoju zawodowego

6) wskazuje mozliwosci podnoszenia kompetencji
zawodowych, osobistych i spotecznych

7) stosuje zasady komunikacji interpersonalnej

1) identyfikuje sygnaly werbalne i niewerbalne
2) stosuje aktywne metody stuchania

3) prowadzi dyskusje

4) udziela informacji zwrotnej

8) stosuje metody i techniki rozwigzywania
problemow

1) opisuje sposob przeciwdziatania problemom
w zespole realizujagcym zadania

2) opisuje techniki rozwigzywania problemow

3) wskazuje, na wybranym przyktadzie, metody
i techniki rozwigzywania problemu

9) wspotpracuje w zespole

1) pracuje w zespole, ponoszac odpowiedzialno$¢ za
wspolnie realizowane zadania

2) przestrzega podziatu rél, zadan i odpowiedzialnosci
w zespole

3) angazuje si¢ w realizacj¢ wspdlnych dziatan zespohu

4) modyfikuje sposob zachowania, uwzgledniajac
stanowisko wypracowane wspdlnie z innymi
cztonkami zespotu

ELM.08.8. Organizacja pracy matych zespotoéw

Efekty ksztatcenia

Kryteria weryfikacji

Uczen:

Uczen:

1) dobiera osoby do wykonania przydzielonych
zadan

1) tworzy zespot w oparciu o charakter i zakres
stawianych do realizacji zadan zawodowych

2) rozpoznaje role poszczegolnych cztonkoéw zespolu

3) przydziela wlasciwie zadania, uwzglgdniajac
predyspozycje i umiejetnosci cztonkoéw zespotu

4) przewiduje skutki niewtasciwego doboru os6b do
realizowanych zadan

2) planuje prace zespolu w celu wykonania
przydzielonych zadan

1) wskazuje istotne cechy cztonkow zespotu i charakter
przywodztwa w odniesieniu do poziomu i zakresu
realizacji planowanych zadan

2) podaje przyktady dobrej wspotpracy w zespole

3) opracowuje zasady dzialania zespotu umozliwiajace
osigganie zalozonych celow z uwzglednieniem
mozliwos$ci i do§wiadczenia jego cztonkow

4) rozpisuje dziatania dla poszczegdlnych cztonkow
oraz osoby kierujacej pracami zespotu

3) kieruje wykonaniem zadan przydzielonych
zespotowi

1) formutuje zasady wspotpracy 1 wzajemnej pomocy
w zespole

2) kieruje pracg zespotu z uwzglednieniem
indywidualnosci jednostki i zespolu
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3) wspiera dziatania zespotu zmierzajace do osiagniecia
postawionego celu

4) udziela motywujacej informacji zwrotnej cztonkom
zespotu na etapie realizacji zadan

4) wprowadza rozwigzania techniczne 1) wskazuje wptyw postepu technicznego na
i organizacyjne wptywajace na poprawe warunkow |  doskonalenie jakosci pracy
i jakos¢ pracy zespotu 2) dokonuje prostych modernizacji stanowiska pracy
5) komunikuje si¢ ze wspolpracownikami 1) wymienia normy i warto$ci stosowane w organizacji
pracy zespotu
2) stosuje wlasciwe techniki komunikowania sig¢
w zespole

3) stosuje zasady delegowania zadan

4) opisuje pojecie mobbingu

5) stosuje zasady zachowania si¢ w zespole zgodne
Z przyjetymi normami spotecznymi

WARUNKI REALIZACJI KSZTALCENIA W ZAWODZIE TECHNIK ROBOTYK

Szkota prowadzaca ksztalcenie w zawodzie zapewnia pomieszczenia dydaktyczne z wyposazeniem odpowiadaja-
cym technologii i technice stosowanej w zawodzie, aby zapewni¢ osiagni¢cie wszystkich efektow ksztalcenia
okreslonych w podstawie programowej ksztalcenia w zawodzie szkolnictwa branzowego oraz umozliwi¢ przy-
gotowanie absolwenta do wykonywania zadan zawodowych.

Wyposazenie szkoly niezbedne do realizacji ksztalcenia w kwalifikacji ELM.07. Montaz, uruchamianie
i obsluga systemow robotyki

Pracownia elektrotechniki i elektroniki wyposazona w:

stanowisko komputerowe dla nauczyciela podtaczone do sieci lokalnej z dostgpem do internetu, drukarka,
skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym oraz projektorem multimedialnym, tablicg interaktywna lub mo-
nitorem interaktywnym,

stanowiska pomiarowe (jedno stanowisko dla dwoch ucznidow) zasilane napieciem 230/400 V pradu prze-
miennego, zabezpieczone ochrong przeciwporazeniowa, wyposazone w wylaczniki awaryjne i wylacznik awa-
ryjny centralny,

zasilacze stabilizowane napigcia 12/24 V pradu statego, zadajniki standw logicznych, generatory funkcyjne,
autotransformatory (jedno urzadzenie dla dwoch uczniow),

przyrzady pomiarowe analogowe i cyfrowe: woltomierze, amperomierze, watomierze, omomierze, multimetry
cyfrowe (jedno urzadzenie dla dwoch uczniéw), oscyloskopy (jedno urzadzenie dla czterech uczniow),

zestawy elementow elektrycznych i elektronicznych: oporniki, kondensatory, tranzystory, diody potprzewod-
nikowe, diody LED, termistory, bezpieczniki topikowe (jeden zestaw dla dwoch uczniéw, co najmniej dzie-
sig¢ roznych typow elementow w jednym zestawie), przewody i kable elektryczne: przewody elektryczne do
zasilania urzadzen pradu stalego, przemiennego jednofazowego, trojfazowego, przewody bananowe do szyb-
kiego montazu uktadéw elektrycznych w obwodach pradu statego (jeden zestaw przewodow i kabli dla jednego
ucznia), urzadzenia: transformatory jednofazowe, przekazniki i styczniki, taczniki, wskazniki, sygnalizatory,
silniki elektryczne matej mocy, serwonapedy, falowniki, przekazniki termiczne, przekazniki czasowe, sygna-
lizatory dzwigkowe, sygnalizatory §wietlne (jeden zestaw urzadzen dla dwoch uczniow),

stanowiska komputerowe dla uczniow (jedno stanowisko dla jednego ucznia) z oprogramowaniem umozliwia-
jacym projektowanie schematow i testowanie uktadow elektrycznych, elektronicznych, pneumatycznych,
elektropneumatycznych, hydraulicznych, elektrohydraulicznych,

stanowiska do lutowania migkkiego (jedno stanowisko dla dwoch uczniow) wyposazone w: stacje lutownicza,
lutownicg transformatorowa, kolbe lutownicza, przyrzady pomocnicze do lutowania: lupg, statyw, odsysacz.

Pracownia systemow CAD i CAM wyposazona w:

stanowisko komputerowe dla nauczyciela podtaczone do sieci lokalnej z dostgpem do internetu, drukarka,
skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym oraz projektorem multimedialnym, tablica interaktywna lub mo-
nitorem interaktywnym,

stanowiska komputerowe dla uczniéw (jedno stanowisko dla jednego ucznia) podlaczone do sieci lokalnej

z dostgpem do internetu, pakietem programéw biurowych, programem do komputerowego wspomagania pro-
jektowania CAD (Computer Aided Design) i CAM (Computer Aided Manufacturing),
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pomoce dydaktyczne do ksztattowania wyobrazni przestrzennej,

przyktadowe elementy oraz podzespoty i zespoly elektryczne, mechaniczne, pneumatyczne, hydrauliczne (sil-
niki elektryczne, sitowniki hydrauliczne ipneumatyczne, zawory hydrauliczne ipneumatyczne, kota
i przekladnie zebate, przekladnie ciegnowe, tozyska $lizgowe i toczne, przektadnie tancuchowe, $ruby, na-
kretki, podktadki, uszczelnienia, sprzegla, polaczenia nitowe, potaczenia srubowe, polaczenia zgrzewane
i spawane, potaczenia klejone, potaczenia klinowe, polaczenia wpustowe 1 wielowypustowe),

normy dotyczace zasad wykonywania rysunku technicznego (jeden zestaw dla dwoch ucznidéw),
dokumentacje konstrukcyjne urzadzen i systemow robotyki (jeden zestaw dla dwoch uczniow).

Pracownia technologii mechanicznej wyposazona w:

stanowiska do obrobki recznej metali (jedno stanowisko dla dwdch ucznidw) wyposazone w: stot §lusarski
z imadtem oraz zestaw narzg¢dzi do obrobki recznej metali: pilniki, gwintowniki, wiertta, punktaki, rozwierta-
ki, poglebiacze (jeden zestaw narzedzi dla jednego ucznia),

zestaw przyrzadow pomiarowych: suwmiarke, mikrometr, $rednicowke mikrometryczna, czujnik zegarowy,
glebokosciomierz, przymiar kreskowy, katomierz uniwersalny (jeden zestaw przyrzadoéw dla jednego ucznia),

materiaty, surowce i poifabrykaty do obrobki: blache ptaska stalowa, prety okragle stalowe, ptaskowniki sta-
lowe, profile zamkniete stalowe, rury stalowe, ceowniki stalowe, katowniki stalowe (komplet materiatlow, su-
rowcow 1 potfabrykatow dla grupy dziesigciu uczniow),

stanowiska obrobki maszynowej metali (jedno stanowisko dla dwoch ucznidow) wyposazone w: tokarke, fre-
zarke lub centrum obrdbceze, frezy, glowice frezarskie, noze tokarskie, uchwyty tokarskie, wiertta, nakietki,
wiertarke i szlifierke.

Pracownia montazu, uruchamiania i obstugi systeméw robotyki wyposazona w:

stanowisko komputerowe dla nauczyciela podtaczone do sieci lokalnej z dostgpem do internetu, drukarka,
skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym oraz projektorem multimedialnym, tablica interaktywna lub mo-
nitorem interaktywnym,

stanowiska komputerowe dla uczniow (jedno stanowisko dla dwoch ucznidow) podtaczone do sieci lokalnej
z dostgpem do internetu, drukarka, skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym,

stanowiska do montazu i demontazu przektadni mechanicznych, serwonapgedow i chwytakdéw robota (jedno
stanowisko dla dwéch ucznidéw),

stanowiska robotéw lub cobotdéw z kontrolerami i oprogramowaniem narzgdziowym, umozliwiajace urucho-
mienie robota w kazdym trybie pracy oraz pozwalajace na wspolprace robota z uktadem wykonawczym, rea-
lizujacym proces technologiczny alternatywnie w obszarze elektromechaniki, elektrohydrauliki, elektropneu-
matyki, paletyzacji, transportu, spawania, zgrzewania lub innego procesu technologicznego, w ktorym robot
jest urzadzeniem wspotpracujacym (jedno stanowisko na dwoch uczniow),

stanowisko do montazu i demontazu mechanicznego elementow, podzespotow i zespotdw robotyki wyposa-
zone w: stot monterski, przektadnie mechaniczne, silniki i sitowniki pneumatyczne i hydrauliczne, zestawy:
kluczy ptaskich, nasadowych, oczkowych, szczypcow monterskich, wkretakow plaskich i krzyzakowych, na-
rzedzi specyficznych dla danego typu robota (jeden zestaw dla dwoch uczniow),

stanowisko do przygotowania i montazu elementow i podzespotow elektrycznych wyposazone w narzegdzia
i elementy: przyrzady do $ciagania izolacji przewodow, ucinaczki do przewodow, zaciskarki do konektoréw
ptaskich i tulejkowych, stacje lutownicze, lutownice transformatorowe, kable i przewody elektryczne, prze-
kazniki, styczniki, przekazniki czasowe, czujniki dwu- i tréjprzewodowe (jeden komplet narzgdzi i elementow
dla dwoch ucznidw),

stanowisko do montazu i demontazu elementow, podzespotow i zespolow pneumatycznych, elektropneuma-
tycznych, hydraulicznych, elektrohydraulicznych wyposazone w zestaw: zawordw, sitownikow, ukladéw
przygotowania powietrza, sprezarek pneumatycznych, czujnikow cis$nienia, elektrozawordw pneumatycznych
i elektrohydraulicznych, przewodow pneumatycznych i hydraulicznych, koncowek przytaczy hydraulicznych
i pneumatycznych, manometréw, regulatorow przeptywu, zaworéw dltawigco-zwrotnych, zawordéw redukcyj-
nych (jeden zestaw dla dwoch uczniow),

czujniki potozenia i przemieszczenia, czujniki predkosci, czujniki dotykowe i optyczne, czujniki obecnosci
i zblizenia, czujniki sit i momentoéw, czujniki ugigcia, czujniki przechyhu, czujniki odlegtosci, czujniki ruchu,
czujniki ci$nienia, czujniki temperatury, (jeden komplet czujnikow dla dwoch uczniow),

przyciski sterownicze, styczniki, przekazniki, przekazniki czasowe, wytaczniki silnikowe (jeden komplet dla
dwdch uczniow),
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— silniki jednofazowe z kondensatorami, silniki pradu statego, silniki krokowe, silniki trojfazowe z mozliwoscia
przetaczania trojkat i gwiazda, serwonapedy, elektryczne napedy liniowe,

— przetwornice czestotliwosci (jedna przetwornica dla dwoch uczniow),

— sterowniki PLC podtaczone do zasilania z odpowiednim zabezpieczeniem nadpradowym, z mozliwos$cig pod-
Iaczenia sterownika do komputera z zainstalowanym oprogramowaniem narze¢dziowym do uruchamiania pro-
gramoéw na sterowniku (jeden sterownik wraz z komputerem dla jednego ucznia),

— narzgdzia 1 przyrzady pomiarowe do wykonywania pomiaréw wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych:
multimetry z funkcja pomiaru napigcia pradu stalego, napigcia pradu przemiennego, rezystancji, natezenia
pradu do co najmniej 15A, z funkcja badania ciaglosci przewodzenia sygnalizowanej dzwigkiem, funkcja
pomiaru temperatury, manometry, tensometry, czujniki optyczne (jeden komplet narzedzi i przyrzadow dla
dwdch uczniow),

— dokumentacje techniczng montowanych elementdéw, podzespoldw i zespotow: rysunki wykonawcze, rysunki
zlozeniowe, instrukcje montazu i demontazu elementéw urzadzen i systemdw robotyki, instrukcje obstugi
urzadzen i systemow robotyki (jeden komplet dokumentacji dla dwoch uczniow),

— stanowiska umozliwiajace uruchamianie zmontowanych urzadzen i systemow robotyki: uktady i systemy
pneumatyczne i elektropneumatyczne, uktady hydrauliczne i elektrohydrauliczne, uktady elektromechaniczne
z napedem na prad staly, jedno- i tréjfazowy (jedno stanowisko dla dwoch uczniow),

— dokumentacj¢ pozwalajaca na uruchamianie urzadzen i systeméw robotyki: dokumentacje techniczng posia-
danych lub udostepnionych urzadzen elektromechanicznych, elektropneumatycznych, elektrohydraulicznych,
robotow, cobotdw, manipulatordéw, sterownikoéw PLC, serwonapedéw, falownikéw, dotykowych paneli opera-
torskich, czujnikéw, przekaznikéw programowalnych, mikrokontrolerow, sieci komputerowych, modutéw
zdalnego sterowania (jeden komplet dokumentacji dla dwoch uczniow),

— oprogramowanie konieczne do opracowywania dokumentacji i uruchamiania urzadzen i systemow robotyki
przemystowej, zainstalowane na komputerach w pracowni,

— programy do programowania robotow, sterownikow PLC, serwonapgdow, falownikdéw, paneli operatorskich,
mikrokontroleréw, do symulacji i wizualizacji procesow, do tworzenia algorytmow i schematow elektrycz-
nych oraz elektronicznych, elektropneumatycznych, elektrohydraulicznych, programy maszyn sterowanych
numerycznie (CNC — Computerized Numerical Control) (jeden komplet programow dla jednego ucznia).

Wyposazenie szkoly niezbedne do realizacji ksztalcenia w kwalifikacji ELM.08. Eksploatacja i programo-
wanie systemow robotyki

Pracownia programowania, eksploatacji, diagnostyki i konserwacji urzadzen i systemow robotyki wyposazona w:

— stanowisko komputerowe dla nauczyciela podtaczone do sieci lokalnej z dostgpem do internetu, z drukarka,
skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym oraz projektorem multimedialnym, tablicg interaktywna lub mo-
nitorem interaktywnym oraz oprogramowaniem do realizacji zdalnej diagnostyki i oprogramowaniem ze §ro-
dowiskiem do symulacji i programowania robotow,

— stanowiska komputerowe dla uczniow (jedno stanowisko dla dwoch uczniow) podtaczone do sieci lokalnej
z dostepem do internetu, z drukarka, skanerem lub urzadzeniem wielofunkcyjnym oraz oprogramowaniem do
realizacji zdalnej diagnostyki i oprogramowaniem ze srodowiskiem do symulacji i programowania robotow,

— katalogi i dokumentacj¢ techniczng urzadzen i systemow robotyki (jeden komplet dokumentacji dla dwoch
uczniow).

Szkota zapewnia dostep do stanowisk umozliwiajacych programowanie, modyfikacje, archiwizacje i testowanie
urzadzen 1 systemOw robotyki oraz sieci komunikacyjnych, z jednoczesng mozliwoscia wykonywania zadan
diagnostycznych i eksploatacyjnych, wyposazonych w: komputery z oprogramowaniem narzedziowym stuzagcym
do zaprogramowania systemu robotyki, robota, sterownik PLC, serwonaped, panel operatorski, mikrokontroler,
falownik, program do symulacji i testowania programow offline, oprogramowanie do urzadzen sieciowych, pro-
gramowalne moduly realizujace procesy technologiczne w zakresie elektromechaniki (PLC, mikrokontroler,
przekaznik programowalny), uktad elektropneumatyczny lub elektrohydrauliczny lub inny uklad realizujacy pro-
ces technologiczny, w ktorym robot jest realizatorem czgsci zadan procesu technologicznego i1 wspotpracuje
z uktadem lub modutem w obszarze fizycznym i programistycznym.

Miejsce realizacji praktyk zawodowych: przedsigbiorstwa wdrazajace systemy robotyki, serwisy automatyki oraz
inne podmioty stanowigce potencjalne miejsce zatrudnienia absolwentow szkot prowadzacych ksztatcenie
w zawodzie.

Liczba tygodni przeznaczonych na realizacj¢ praktyk zawodowych: 8 tygodni (280 godzin).
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MINIMALNA LICZBA GODZIN KSZTALCENIA ZAWODOWEGO DLA KWALIFIKACJI WYOD-
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ELM.07. Montaz, uruchamianie i obstuga systemow robotyki

Nazwa jednostki efektéw ksztatcenia Liczba godzin
ELM.07.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy 30
ELM.07.2. Podstawy robotyki 120
ELM.07.3. Montaz urzadzen i systemoéw robotyki 210
ELM.07.4. Uruchamianie urzadzen i systemow robotyki 90
ELM.07.5. Obstuga urzadzen i systemow robotyki 60
ELM.07.6. Jezyk obcy zawodowy 60
ELM.07.7. Kompetencje personalne i spoleczne? 30
ELM.07.8. Organizacja pracy matych zespotow? 30
Razem 630

ELM.08. Eksploatacja i programowanie systemow robotyki

Nazwa jednostki efektéw ksztatcenia Liczba godzin
ELM.08.1. Bezpieczenstwo i higiena pracy 30
ELM.08.2. Podstawy robotyki® 1203)
ELM.08.3. Programowanie urzadzen i systemow robotyki 270
ELM.08.4. Eksploatacja urzadzen i systemow robotyki 120
ELM.08.5. Diagnostyka i konserwacja urzadzen i systemow robotyki 30
ELM.08.6. Jezyk obcy zawodowy 60
ELM.08.7. Kompetencje personalne i spoteczne? 30
ELM.08.8. Organizacja pracy matych zespotow? 30
Razem 570+120%

' W szkole liczbe godzin ksztatcenia zawodowego nalezy dostosowaé do wymiaru godzin okre$lonego w przepisach w sprawie
ramowych planéw nauczania dla publicznych szkol, przewidzianego dla ksztatcenia zawodowego w danym typie szkoty,
zachowujac minimalng liczbe godzin wskazanych w tabeli dla efektow ksztatcenia wlasciwych dla kwalifikacji wyodreb-
nionej w zawodzie.

2 Nauczyciele wszystkich obowigzkowych zaje¢ edukacyjnych z zakresu ksztatcenia zawodowego powinni stwarza¢ uczniom
warunki do nabywania kompetencji personalnych i spotecznych oraz umiejetnosci w zakresie organizacji pracy matych
zespotow.

9 Wskazana jednostka efektow ksztatcenia nie jest powtarzana, w przypadku gdy ksztatcenie zawodowe odbywa si¢ w szkole
prowadzacej ksztalcenie w tym zawodzie.
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