Warszawa, dnia 15 grudnia 2022 r.

Poz. 1225

OBWIESZCZENIE
MINISTRA ROZWOJU I TECHNOLOGIIV

z dnia 29 listopada 2022 r.

w sprawie wlaczenia kwalifikacji rynkowej ,,Obsluga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych”
do Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji

Na podstawie art. 25 ust. 1 i 2 ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji (Dz. U.
z 2020 r. poz. 226) oglasza si¢ w zalaczniku do niniejszego obwieszczenia informacje o wlaczeniu kwalifikacji rynkowej

,,Obsluga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych” do Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji.

Minister Rozwoju i Technologii: W. Buda

D Minister Rozwoju i Technologii kieruje dziatem administracji rzgdowej — gospodarka, na podstawie § 1 ust. 2 pkt 2 rozporzadzenia
Prezesa Rady Ministrow z dnia 15 kwietnia 2022 r. w sprawie szczegdtowego zakresu dziatania Ministra Rozwoju i Technologii
(Dz. U. poz. 838).



Monitor Polski -2- Poz. 1225

Zalacznik do obwieszczenia Ministra Rozwoju i Technologii
z dnia 29 listopada 2022 r. (M.P. poz. 1225)

INFORMACIJE O WEACZENIU KWALIFIKACJI RYNKOWEJ ,,OBSLUGA I UTRZYMANIE RUCHU
STANOWISK ZROBOTYZOWANYCH” DO ZINTEGROWANEGO SYSTEMU KWALIFIKACII

1. Nazwa kwalifikacji rynkowej

Obstuga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych

2. Nazwa dokumentu potwierdzajacego nadanie kwalifikacji rynkowej

Certyfikat

3. OKkres waznoS$ci dokumentu potwierdzajacego nadanie kwalifikacji rynkowej

Bezterminowo

4. Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji przypisany do kwalifikacji rynkowej

3 poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji

5. Efekty uczenia si¢ wymagane dla kwalifikacji rynkowej

Syntetyczna charakterystyka efektow uczenia sie

Osoba posiadajaca kwalifikacje rynkowa ,,Obstuga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych” jest gotowa do obstu-
gi i utrzymania w ruchu stanowiska zrobotyzowanego. Rozpoznaje zagrozenia zwigzane z pracg na stanowisku zrobotyzo-
wanym i organizuje wlasne stanowisko pracy zgodnie z zasadami bezpieczenstwa i higieny pracy oraz standardami okres-
lonymi dla danego stanowiska. Zna budowg robotéw przemystowych, co pozwala na samodzielne sterowanie i korygowa-
nie pracy robota za pomoca kontrolera (ang. teach pendant) zgodnie z dokumentacja i standardami producenta. Postuguje
si¢ w swojej pracy dokumentacja techniczna, serwisow3 i instrukcjami obstugi. Osoba posiadajaca kwalifikacje zapewnia
utrzymanie w ruchu i prawidtowa prace stanowiska zrobotyzowanego, a takze rozpoznaje i diagnozuje usterki w pracy
robota przemystowego. Decyduje o sposobie usunigcia usterki zgodnie z zakresem swoich kompetencji oraz kontroluje
efekty swoich dziatan. Przeprowadza biezace czynno$ci konserwacyjne w zakresie diagnostyki, wymiany zuzytych czesci
eksploatacyjnych oraz prawidtowej kalibracji pracy stanowiska zrobotyzowanego. Osoba posiadajaca kwalifikacje ryn-
kowa ,,Obstuga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych” moze znalez¢ zatrudnienie w pracy na stanowiskach
zrobotyzowanych jako operator i pracownik utrzymania ruchu w zautomatyzowanej produkcji przemystowe;j.

Zestaw 1

Organizowanie §rodowiska pracy zgodnie z normami

Poszczegolne efekty

zegd K . fikacii ich osiaenieci
uczenia sie ryteria weryfikacji ich osiagniecia

Omawia zasady — identyfikuje wystepujace zagrozenia,
bezpiec'zeﬁstwa pracy na | _ omawia urzadzenia zabezpieczajace (np. rygle, kurtyny, maty, skanery),
stanowisku — omawia sposoby pracy w strefie zagrozenia, w tym charakteryzuje procedury LOTO
zrobotyzowanym
(Lockout/Tagout).
Omawia typy robotéw — charakteryzuje typy robotow przemystowych (np. robot 6-osiowy, SCARA) i osie ruchu
przemystowych i ich danego typu robota,
specyfike — rozpoznaje poszczegolne elementy budowy robota przemystowego (oprzyrzadowanie,

uktady zasilajace i sterujace),
— omawia parametry robotéw przemystowych (udzwig, zasieg i predkosc),

— postuguje si¢ dokumentacja techniczna (elektryczng, mechaniczna, pneumatyczng i hy-
drauliczng), serwisowg i instrukcjami obstugi.
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Zestaw 2

Obslugiwanie stanowiska zrobotyzowanego

Poszczegolne efekty
uczenia sie¢

Kryteria weryfikacji ich osiagniecia

Obstuguje kontroler
(ang. teach pendant)
robota przemystowego

— przelacza tryby pracy robota (automatyczny, potautomatyczny, manualny),
— uzywa przyciskéw funkcyjnych,

— steruje osiami (wykonuje ruchy liniowe, wykonuje ruch obrotowy),

— zmienia pr¢dkosci ruchu,

— rozumie podstawowe komendy pozwalajace na poruszanie robotem w trybie recznym.

Przeprogramowuje
pozycje robota

i dostosowuje parametry
narz¢dzia roboczego

— przeprowadza proste pomiary narzg¢dzia roboczego (np. wyznacza TCP (ang. Tool Center
Point), wywaza narzedzie, mierzy bazg),

— odczytuje podstawowe komendy procesowe zgodnie z instrukcja oraz dokumentacja tech-
niczng producenta robota,

— modyfikuje pozycje robota.

Sprawdza gotowosé
stanowiska
zrobotyzowanego do

pracy

— ocenia wizualnie stan techniczny catego stanowiska zrobotyzowanego przed uruchomie-
niem i w razie potrzeby usuwa przeszkody,

— kontroluje systemy zabezpieczajace (np. skanery drzwi, bariery $wietlne, sygnalizacje
swietlno-dzwickowq),

— zamyka klatk¢ bezpieczenstwa stanowiska zrobotyzowanego i uzbraja system bezpie-
czenstwa,

— stosuje $rodki ochrony indywidualnej oraz stosuje ostony, w ktore stanowisko zrobotyzo-
wane jest wyposazone,

— potwierdza gotowos¢ stanowiska zrobotyzowanego do pracy.

Bezpiecznie uruchamia
robota przemystowego

— uruchamia robota w bezpiecznej predkosci pracy pozwalajacej na sprawdzenie popraw-
nosci jego dziatania w calym procesie pracy,

— uruchamia robota w docelowej predkosci pracy.

Zestaw 3

Przeglad techniczny i usuwanie usterek eksploatacyjnych

Poszczegolne efekty
uczenia si¢

Kryteria weryfikacji ich osiagniecia

Wykonuje biezace
przeglady techniczne
robota i jego
oprzyrzadowania

— postuguje si¢ dokumentacja techniczng w celu zaplanowania terminu i zakresu przegladu
technicznego robota lub jego oprzyrzadowania,

— charakteryzuje elementy eksploatacyjne oprzyrzadowania (ulegajace zuzyciu),

— dobiera narzgdzia diagnostyczne do wykonania przegladu technicznego robota lub jego
oprzyrzadowania,

— realizuje zalozenia przegladu technicznego robota lub jego oprzyrzadowania.

Dokonuje wymiany
czgsci eksploatacyjnych
stanowiska
zrobotyzowanego
zgodnie z zaleceniami
producenta

— demontuje element narzedzia roboczego wymagajacy wymiany (np. zuzyta przyssawka
na chwytaku, zuzyta dysza spawalnicza),

— demontuje inng cz¢$¢ eksploatacyjng stanowiska zrobotyzowanego (np. porwany pokro-
wiec ochronny, uszkodzony pakiet kablowy),

— montuje nowy element narzedzia roboczego lub inng czes$¢ eksploatacyjng w miejsce zu-
zytej czgscl,

— sprawdza punkt TCP (ang. Tool Center Point) wymienionego narzedzia i w razie potrzeby
wyznacza go na nowo.

Diagnozuje i usuwa
usterki

— bezpiecznie zatrzymuje prace stanowiska zrobotyzowanego,

— lokalizuje usterke stanowiska zrobotyzowanego: robota lub jego oprzyrzadowania lub ob-
szaru, w ktorym robot pracuje,
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— definiuje rodzaj usterki stanowiska zrobotyzowanego: robota lub jego oprzyrzadowania
lub obszaru, w ktérym robot pracuje,

— decyduje o sposobie usunigcia usterki stanowiska zrobotyzowanego: robota lub jego
oprzyrzadowania lub obszaru, w ktérym robot pracuje, na podstawie stwierdzonych nie-
prawidtowosci oraz zgodnie z zakresem swoich kompetencji,

— usuwa usterke stanowiska zrobotyzowanego: robota lub jego oprzyrzadowania lub obszaru,
w ktorym robot pracuje, samodzielnie lub przekazuje informacje o usterce osobom decy-

zyjnym.
Przywraca prace — sprawdza gotowo$¢ stanowiska zrobotyzowanego do pracy,
stanowiska — bezpiecznie uruchamia i rozpoczyna prace stanowiska zrobotyzowanego.
zrobotyzowanego
po przegladzie lub
usterce

6. Wymagania dotyczace walidacji i podmiotow przeprowadzajacych walidacje

1. Metody walidacji

Weryfikacja efektow uczenia si¢ wymaganych dla kwalifikacji rynkowej ,,Obstuga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobo-
tyzowanych” sktada si¢ z dwdch czgsci: teoretycznej i praktyczne;.

W czescei teoretycznej stosuje si¢ metody testu teoretycznego (dowolnego typu) lub wywiadu ustrukturyzowanego (kry-
teria weryfikacji o charakterze teoretycznym, okreslone we wszystkich zestawach efektéw uczenia si¢, musza zostaé
sprawdzone tymi metodami). W cze$ci praktycznej walidacji stosuje si¢ metody obserwacji w warunkach symulowanych
lub obserwacji w warunkach rzeczywistych, uzupetnione wywiadem swobodnym (rozmowa z komisja). Powyzsze meto-
dy moga by¢ uzupethione innymi metodami walidacji.

2. Zasoby kadrowe

Weryfikacje efektow uczenia si¢ przeprowadza komisja walidacyjna.

Komisja walidacyjna sktada si¢ z trzech cztonkow. Kazdy z cztonkéw komisji musi spetnia¢ przynajmniej jedno z poniz-
szych kryteriow. Lacznie cztonkowie komisji musza spetnia¢ wszystkie ponizsze kryteria:

— przedstawiciel przemystu, ktory posiada minimum 2 lata do§wiadczenia w zakresie konstruowania lub obstugi stano-
wisk zrobotyzowanych zdobytego w ciagu ostatnich 5 lat oraz minimum tytul zawodowy inzyniera,

— przedstawiciel przemystu, ktory posiada minimum 2 lata doswiadczenia w zakresie pracy na stanowisku technika
utrzymania ruchu (lub wyzszym) zdobytego w ciggu ostatnich 5 lat,

— egzaminator posiadajacy uprawnienia nadane przez Centralng Komisj¢ Egzaminacyjna do prowadzenia egzaminow
zawodowych w branzy elektroniczno-mechatronicznej, w obszarze robotyki lub pokrewnym.

W przypadku wykorzystywania w walidacji metody obserwacji w warunkach rzeczywistych dopuszcza si¢, aby jednym
z cztonkdéw komisji byt przedstawiciel przedsiebiorstwa, w ktorym bedzie odbywacé si¢ walidacja.

Komisja walidacyjna zobowigzana jest stosowac kryteria weryfikacji przypisane do efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji
rynkowej ,,Obshuga i utrzymanie ruchu stanowisk zrobotyzowanych” oraz stosowa¢ zasady i metody prowadzenia wery-
fikacji, zgodnie z celami walidacji i zasadami Zintegrowanego Systemu Kwalifikacji.

3. Sposéb organizacji walidacji oraz warunki organizacyjne i materialne

Instytucja certyfikujaca, o ktorej mowa w art. 2 pkt 6 ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwa-
lifikacji (Dz. U. z 2020 r. poz. 226), zwana dalej ,,instytucjg certyfikujaca”, musi posiada¢ warunki organizacyjne i mate-
rialne niezbedne do prawidtowego przeprowadzenia walidacji w obu cze$ciach: teoretycznej i praktycznej. Instytucja
certyfikujaca zapewnia:

— stanowiskowe szkolenie bezpieczenstwa i higieny pracy osobie przystepujacej do walidacji,

— minimum jeden robot przemystowy co najmniej 5-osiowy,

— dostgpnos¢ dwoch narzedzi technologicznych instalowanych wymiennie na robocie (np. przyssawka i chwytak),
— klatke bezpieczenstwa z trzema rodzajami zabezpieczen,

— dwa stoly o dwoch roznych wysokosciach (w tym jeden z regulacjg kata pochyhu),

— materialy eksploatacyjne i detale do ¢wiczen praktycznych,

— dokumentacj¢ stanowiska.
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Instytucja certyfikujaca ma obowigzek udostepnié¢ na swojej stronie internetowej informacje o sprzgcie wykorzystywa-
nym na etapie weryfikacji efektow uczenia si¢ wymaganych dla kwalifikacji rynkowej ,,Obstuga i utrzymanie ruchu sta-
nowisk zrobotyzowanych”, w szczegdlnosci o modelu robota przemystowego, rodzaju aplikacji robotycznej i rodzaju
zainstalowanych systemow bezpieczenstwa na stanowisku. Dopuszcza si¢ przeprowadzenie walidacji w warunkach rze-
czywistych z wykorzystaniem maszyn dostgpnych w przedsigbiorstwie.

4. Etapy identyfikowania i dokumentowania
Nie okresla sie.

7.

Warunki, jakie musi spelniaé¢ osoba przystepujaca do walidacji

Dokument potwierdzajacy udzial w stanowiskowym szkoleniu bezpieczenstwa i higieny pracy zapewnionym przez orga-
nizatora walidacji

8.

Termin dokonywania przegladu kwalifikacji rynkowej

Nie rzadziej niz raz na 10 lat




