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ABSTRACT

IMROVEMENT OF THE CYLINDER HEAD MANUFACTURI NG PROCESS
OF THE PRIVATE VEHICLES BY MEANS OF INDUSTRIAL ROBOTS AND

AUTOMATI ON

MSc THESIS

BORA ¥ZSOY

BALI KESKR UNI VERSI TY
INSTITUTE OF SCIENCE AND TECHNOLOGY
DEPARTMENTOF MECHANKCAL ENGKNEERKNG
ASSIST. PROEDR.HAYRE T TYKNKSE L

In the cylinder head production line, which h&50.000 pieces yeaverage
production capacity and wherghere are ninemachining operatsr threeassembly
operatos, onepackaging and orghift leademworking is been selected as an improvement
area.The aim of this thesis is tnake savin@ man workin 1 shift and totally gain 6 man
work in 2 symmetrical operation where 2 operators are loading the cylinder heads
manually and make milling to the lower face of cylinder heads by making the loading
operations with robotdMoreover by equalizinghe numberof the operatorsvho are
working on manual andutomatic stations there is an extra savanghe open time for
productivitydue toworking on spare timewhich causesapacity increase. Allecessary
mechanical andwutomotional studies to realize thisrgject has been done within the
scope of this projecMaximumsavingswith minimum investmentbas been realized by
using all necessagquipmentrom inactive production lines ang bepairing thenactive
robots which are not workinig inactive produgon lines.

KEYWORDS: Cylinder kead, Robot, MaitWork gain, Prosessriprovements
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1.GKRKKk

G¢enegmegz ekonomi sinde, s¢rekl i ol arak rek
creéenlerl e pi yask@l @ji @ m&gir tuteiakn-uec u z &irdi a K ma k 1
maliyetlerininbelirli 1 mé emal i yet |l evenmpkiserikikant akt &
ol duju bikO Il edtea mnd axkdkuyabilmgkancak farkl é& yakl

meéemke¢en ol abil mektedir. Bunl arén doj al soni
iyi l exktirmek, akayeéepndarreggemek ve Kkatma dej e
ka - € nmak, kesaca veri ml silgergkeknermr Ptnemimak ,no?

ol maktadér vebmpaliinyetail ékgnadragc di kkate al éer

Géenegmegzde s¢gre- i yilektirme konul arénda t
Al tée Sigma, Mshteantdiisstliikks,e Yal en Al té& Si gma

s¢re-1eri Il yilexktirmek i-in faydaleée ik y¢
felsefelelmmant éj énda i yilektirme s¢re-lerine ba
T Problemin tanémlanmasé,

1 Analiz edilmesi,

T ¢°z¢mlerin belirl enmesi,

T ¢°z¢mlerin anali z edil mesi

1 Planlama,

1 Uygulama ve denetleme,

f Yaygénl akt érma, ol arak ortaya -ékar.

Bu - al eékmaday °bnaehtiism nosl gurnda-anlze&nd iaa E € rg&@rza k° n
silindir kapaj é cretim hatytidredkd i mee cuntet d
il yilexxtiril mesi ama-I|lanméxktér.

Toplam yedi be &l endimlahk ér kiik asbOrl edaniignin d e
incelenerekmevcut oyamé&gsaé konul mlummundo] rMeveet iy
tanéml amka & olbilemi n bakaméli é s<T2s&mMEri.-i n e
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I - énc¢ bel ¢mde -%z¢ml erion belirl enmes

lyil exktirmesinin yarar |l ar é Ve ama-1| ar é b
analizinden sonra s¢re- planlamaséna da bu
Kz | eiyjeenr dbde prgj@amidevreye @@ nmaeéuygul anmaseé 1 n

son b°l ¢mde de proje sonal-dram@mivanmekxuet ar



2SKLKNDKR KAWRMCUTNVEDURUM ANALKZK

2.1 SilindSilindrKkapajée Bilekenl eri

Silindir kapaklaré motor blojunun ¢st
odaséné olukturmaktader. | zerinde bulundur
yapésé varder. K tipi motorkapdpéepdmebubkuan
Ayr beclkapake zeri nde emme ve egzoz kanall are |
kanall ar éneén silindir kapaj é dekeéendaki u
Genelli kle dizel mot or |l ar @€ndug idnmjre kvte® rel nejre,
silindir kapajéna yerlexktirilmektedir. Kan

génegmegzde yaygén bir uygul amag&mr. kSiplaij redii
kapat él. Resimt2aldobdrer si | i ndi r 2 k#aép ag i€l ivnedi Re sk am

par -al aré [@°r ¢l mektedir

Resim2.1: Silindirka p d3].é



Silindir kapakl aré piston ile birlikte

tesirine maruz kal maktadeér. Mal zeme$i nde |
meydana gel mesi ni °nl emek amacéeyla sojut.
motorl arda silindir kapakl arénée sojut mak
sajlayacak bi-imde kanat-éeklar yerlexktiril
ieri sinden sojutma suyu ge-ilf.il erek motoru



F600

Ust Yiizey
F400 /
EmmeEgzoz

Yiizii F100
Volan yiizii
F200

Dagitim Yiizi
F300
Yanma Yiizia
Subab Kilavuzu Tapa Subab Kecest Yarim Tirnak

Yizik Yay Basgligs Subab

0

N Kam mili Kepleri
e e
/=
Subal

%
b
. o ”
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22Si lindir Kapajé Mal zemel eri ve Kmal at

Emmee gz 0 z portl ar é, su kanall aré ve yal
yapédaki silindir kapaj é, ancak d°ke¢gm y?©
kokull arda -al ékan bu par-alarén basén- ve
baznd amamddel er de katel éer . Silindir kapak
kull anél déjée gibi uzun yeéllar serbest graf
kull anél mékteéer . Teknolojinin gelikmesi il
bloklardao | duj u gi bi al ¢minyum al akémlar énén Kk
yakl akek 20 yélder d°kme demir bl okl ar én
Ot omobi | mot orl arénda silindir kapakl ar é

¢ r etAijleird.ej én azaltél masé veburnyun benm Smé nmlt
gerek-esidir

D°kme demirin cze&lnldiaf lgendia ydiimk kad taek € mé m

yapélan bir silindir kapajénén da&;é iiyietada®ek
ve otomobilin ajérléejéeneldikilerteusmakpi oi m

Géenegmegzde silindir kapakl aré genel |l ikl
mal zemeden i mal edi |l mektedir. Bu adriak é&meén
iyidir. Silindir kapakl ard° Kkormi ly° ndtokmgimy | vee
edilirler[1].

Cu vV e Ni " in al akéema il avesi il e ma |l z
arterel maktader. Silisyum il avesi éseéel ge
satl ektirilebilme ©°zellif]i kazanmaktadeéer .

Al Si 9 Mg al &kwenl%lr éGwua i% ave edil erek gel i kt]
Al ST 10MgCu ve Al Si 9Cu3 ortaya - é&kmeselt ér . E

alakemlarla karkélakteéereéeldéjénda belirgin
¢ok ©°nemld. fiziksel °czellikler ol an genl e
alakeml ara keéeyasla bakeérl]lil avesinde hi- et



23SilindrKkapaj € Hanatléanda Kyil ektiril mesi Ge

2.3.1 Mevcut Durum ve Analizi

Yéldréekt i m kapasi/tyeedi o4 1lah. 0sOG A iaenddatr ¢ st |

vardiya bakéna 9 adet i1kl eme oper atkeg,m, 3
haneo per aet °Ir qjadvet hat sorumlusu -al ékmaktadé

i retim s¢gre-lerinde ve hatta -al éxkan a
l'yil exktirme yapél acak ol anBub?®°sleg-einmdne dhogjtrtua

operat®°r ¢n  donleumluik .uonksaubrédéuern - evr i m s¢gresini

operpmart-raya Yy adekeddarumdasebluamida opermntd®f rywe k1 €

yapél amameéexk .olBuylue ahuraknellaérrda i st ehale | en m
getiriimesii nsan dagabagnyer i mli yerl erde kull anél m
Silindilbb¢gtkianp al) @&t t a b iterlerafika Résim2.3) yez er i nd

operasyonl ar seéraséyl al 20 Oyeéskdapnda® kne6s0alp ayps, zveey
Yézéklaekrélnmyg ey kad ®&m me s deliklerimiag -1 @éalnmas &e kel a

yézekl erin raybgk &amargli&dplarimanpoankt aajlyéma akjaérm é n

i Kl enmesi , final y ékama, tapa ve bilyalar
sézdér mazl énkartkead ama ve g°z kontrolle mont
S lindir kapajéeddtteeg?tesi mRese di 2.

Resim2.3: Ad apé¢tzlerr i ndeki .silindir kape:é
7



F600

F400
F300
I F200
F500
Resm?24:Si |l indir kapajé y¢é¢zey taneéi

Yapél an analizted(giaka @k € n € N zsaomaunc uanndaal iozp e)r at

verimsiz -aleéektéejé operasyonun Op 330 yan
belirl enmicktir. Bu operasyonun birbirine
buradaki i kK-ili kekaymakheadar i ki kat éna

Kncel enen operasyonda si(bioodiyrgzlkeagpaj é@n
frezel eme i kKl emOpa@grasedknwex maykaEnem@agd yEdB&Bsyd& 500
I K|l eme operasyonudur ve hat bir lbkzrkierke | si me
2.1).

Hatta bul unanizeypmmakatmanl ase&r geeylek |l ekt iri

-Silindir kapaj] & post aendekskgycit dair jaifkreedi el @Enreér lkaerza
sabitlenir.
-Operat®°r manuel ol arak c év &utusuhakoyar. s° ker v



-Cévata s%°kme ikl emi bitti ktadap Srogeméanddrer i
yukar & do7j] rsui lkianldkiarn tktaaplothlg a& na&y érdéarp.

-Operat®°r mani pse| Bh# i rkyakl edpgeadp®edy Bda® R4 Q@ ¢y ¢ z ey
akajéeya ve F6060|l geekykeki ksdleicim @ik s ttlCar pdacjn® y a
ayréel deméefpaa -a g°rmez ve tabla ile endeksl
-Operat?or mani p¢lat°r¢ makinadan déxar é -
bakl at ér

-Girik bépegesitlhidredi kakapaifekPanpaopnaag%ems
I -1 ndemaeledr i devre Wbe&kge &s@si chdllein gel e kpar -
yok sinyallduirldeerhgtugl°eagib@ k gesadapil etir

-Operat®°r manipg¢lateor 11 e 1 klseommiakk i p aard-éamnaé
kendiadap °r ¢ n¢n ¢zerine dayamal ar yarémeée il e |
-S° k¢l en sciélviantdailrg ekeap anjeé ntéenk r ar koyar ve 1K

siindirOpbapgdPéceévata séekma postaséna g°nde

OP330A ] OP330B

S

AKIS YONU

kekil:lOp330 A ve Op 330 B ¢stten g°r



23.2 Mevcut Durum ¢evrim Zamané Anal i zi

Hatta i K|l ennkiapadgléanre saillairnadke raidkalpetm r @° rke
s lindir kapaymaciwmpkmmawpna 9K gcemi-ne Kdingirkei sri n d ¢
kapaik Eefme zaman €l d8 100 ann)Meveut dugim zaman analizinde
operasyon zam@&i60 cmid t ¢ r

Mevcut durum -evrim zamanzamamalniémi nlkdgey
b°l ¢ mgadma oldmre jke ry.Klat ma dej er zaman - al ékan
sérasénda par-ayla ge-irdif9ji zamandnér . Kn
operasyon i-inde insan bil gi, ibleeatwnatik, géC
hale getirmektrBu sonu-1| ardéelnu -eperaepgom hiattBAn I

°ng°r¢len b°l gesi ol muktur

Tablo21:Op 3 30 zCaenvarniérEa b al i z i

I ——  — T o— — S——— T
et T
Mom Mom sterd, ™ R
1 lomps do cycin maxi CULASSE KD Jomps oo cyce max 1600 .
P — Manual loading ! Unioading b :
E] pléce Urane ST 01 -1-Unioading part In Urane ST 81 Jes0 =
4 21
s o 2o
5 - 1
: - k
e les &
s =3
0 Jao
n
12 - put away ST98 z
12 Displacement o STS7 + arppar tock =3 =
14 o |
. - E
15 leo L
7 [ e
18 e 20 -
1 21 =
20 w 10 3 &
2 o B
2 les =
= o k
2 s -
2 oo 7
= lao a0
il o
1E3
=
2
El lao
2 lao
33| 2:3-momage prise g piéce o
24| B i
] 20 1
'S leo
z leo
IE2 lea
30| 24 Arosage divers o
20| 1vape ey s _lao

10



Tablo 2.1:Op

3 3 0 zc¢aenvarni eriEl h) édévanz) i

I i I kS

S 51T 0 T
Gycie: 00.000"
Mom Nom slond. T | Ty 010 0.0 g 040
3 | ECHANGE aDAPTATEUR bADAPTER EXCHANGE o
& sTH7 o
45| Depiacement operateur vers STE7 Displzcement o STE7 0
26| Devssape cussse 0Pazy Unserew oyingar head OP 320 500 S0
& | onso oviecouss Prise aoweseuse 0
4| Devesagevst Dévissage vis 1 0
4] Devesaews? Dévissage vis 2 0
20| oevssagewsz Dévissage vis 3 0
51| opevesapewsa Devissape vis ¢ oo
52| acneroevsseuse Lacher oavisseuse £
53| ersevisioves Prige vis 12 vis 2 ]
54| oDecsevsiave? Déposevis 1+ vs 2 0
55| ersewsaeved Prise vis 3.vsd 2
56| oeosawsaz.va Deposeviad s vs 4 0
5| commande montes mew STa7 Liner up oroer STHT o0
s8] oeo o5 Urane 0
s o
= o 5 T1.T2.0n the cybmdor heart rs i
& Took + INSEn SCrews T3. T4 on ihe cyemgar hesd s
& Commang pan stan towsros OP340 £y
53| 32 Evacuanon scapiaeur 33 Agapier st o
64| Eciiue nFD STIE Wirte REID STOE iz =
85| potow intexago scaptaten 5796 s ]
66| ouerurs bues sTe0 s 13
67 | evacusnon sospiaeur TS e 2
68| Fermetre buse STo A
68| 3s versST S8 o
[z0] pesconte mew sTe7 Lifier go down ST7 s | i
7 o
7= 3
73 100 d
e e
75| indoxege atepate sTS 3
7
77 | 35 Entrée acaptasur 55 Adapter Entrance o
78| owanure putee amont Ouerture pusea ament A
78| avance sneptateur wsora sTe7 Afeptar towara STE7 os 2
[120| inexage atapmtsur sT7 Adapter Ingesing STS7 5 5 [
81| Famsture e amont Ferm: smont o €
8| Lecure AEID STE7 Fead AFID 579 iz
83| monise inewr STST mantes inaur ST97 24 B

TablonundetayeE k 1déed eg®°r ¢ | mekt edi r

24 Yapélacak Kyilektirmenin Belirl enmes

Mevcut durumun analizinde -é@kan sonucu

operat®re¢gn par-a i kKl eme s¢gresinde hazerl ek

vehur adaki
belirl em? x¢ inrabtdrratifdaukr uink is © z

zaman kaybeéneéenedenektama& p taijj @m ub k

konusudur

1. Operat®°re bakka Dbir 1Kk tanéeml a

yéeke
yapmai mk ®a gl anabi |l ir
ot omati k he

2.0perat®°r¢n yaptéejée i1 kleri

sajlanabilir

Post ada operatoor¢n -al eékma al anéeneén
n

ol mamasé birinci se-eneji devr e déxke k a

sajl amexkter

11



2.5 ¢ ° z ¢ r &c Zamanmnalizi

¢°z¢m i -in °nerilen durumun et g¢gdeg ve oz

ol duju gibi detaylandérelabilir.

251 Op 330 Et¢d¢ ve Zaman Anal i zi

D
>
(o]

Projenin ilk akamaseénda ¢retim akeéke
akamadeéer . iy retim akekeée belirlendi kten sont

ilerler.

Op 330 akeéxké,;
-Cevatalaréen s°k¢lerek silindir kapajénén
-Silindir Kapajénéen d°nd¢r ¢l erek makineye

-Silindi rm&Kkaipmg eenrent ekr ar paletidérzerine |

Yapél an igl°k ee tCietvliae rae s abkratie robot wolare WR1 i k ol
robotl arl a ynmpkétl g8 k& |%em gervealt al arén akeke
sa]l gdladirklapaj eéné makineye y¢kleme ve boka
g°revini ABB I RB 6400 éerrdBhuot- etrareasfeadred alrp, Ky an
zamané anjaé nllkka Tahd.P;@eladléi ze g°re hattéen -evr |
g°megk{sgmér 1)34 cmin

12



Tablo 22: Op330ABBveUR obot senkron -al é&kmasé d
analzi( Ek 2).

sETyegny 13 yolmerkeiemesstion siuma
URIOCvatal 22 sBkmesadaptére 2 Nm sikma

ABB robot UR10 ile eszamanli calisiyor. UR10 4. civatayl
URIOGwata2 22 sEemesadapubee 2 Nesima

e e yerinden alirken ABB 5t58'e bitmis pargayi koyuyer.
URIOCoatad 22 sokmesadaptirs 2 N sikma
pargabaldema 6 parga adaptérden aysma

- N Parcadan parcaya cevrim zamani: 133 cmin (Hedef 134 cmin)
ABEst3Tdenaima § 5t perdesi serbest " "
aprmapistonuasad 6 Posta bosken ilk parga gevrimi : 250 cmin

ABB brist parga yikiems 12
kapdan kapatma 5 Urane|
ipame €3 Urane!
| Urane,

ABE it pargasima 12

ABBstEEekoyma &
sEFden phma 13 bt parga)
sETyeginy 13 yolmerkeismesstion siuma
URIOCvatal 22 sBkmesadaptére 2 Nm sikma

URIOCwata2 22 sBkmersdaptére 2 Nemsikms
URIOCwataS 22 sSkmetsdaptire 2 Nem sikms
URIOChstad I2  sEkmeredaptérs 2 Nm skma
parga bakdema 6 pargap adaptirden ayama

ABE 39T denaima 6 57k perdesi serbest,

ABB brict parga yikiems 12
kapedar kapatma 5 Urane|
ipeme €3 Urane|
| Urane,

ABE ity pargasima 12

ABBstEEekoyma 6
SEFden phma 13 bt parga)
ETyeginy 13 yolmerkeismesstion skuma
URIOCvatal 22 sBkmeradaptére 2 Nm sikma

URIOCwata2 22 sBkmersdaptére 2 Nemsikms
URIOCwataS 22 sBkmetsdaptire 2 Nm sikma
URI0Chatad I2  sEkmersdaptérs 2 Nm skma
parga bakdrma 6 pargap adaptirden ayama

ABEst9Tdenaima 6 51k perdesi serbest
sprmapisoruagd 6
Bz 13

ABB brict parga yikiems 12
kapdan kapatma 5 Urane.

ipeme 63 Urane.

D ) Urane
ABB bitmiy parsazima 12
ABBstSBekoyma 6

S@Edenphma 13 bitmi parga

Tabl onun detaygyé@€rgk maakdedir

Hattén 500. 000 kapasiteye wulakterelabil

cmin.olmak zorund d.@AAm al i zde g°r ¢l en 133 cmindl ¢k di

Etcal ékmal ar ek@R1 G omaltwt lodraria- i n yeni b
ABB il e UR10 tamamen birbiri mdedtABBRyeymms éz
UR10 robot!l armd areé rhisréinrdcae - pnkeaktbhiisli ené¢ enk ba m @& 2 anc
engel |l enecek ve aldiérkmarsiéynlée gexwz&kmam meyecek

yapél mekter

252 Op 340 Et¢d¢ ve Zaman Anal i zi

HOl i h@péBd@ céevata sékmaABBD srtabsetn dap erad
manuel ol areavlkatlad yad ] u ka | i ol arak sékmakt a
ABB robot beslemektedir. Mevcut durumdaki
i ncelenmi ktir . liziTablo2z Bint,dabim& né ana

13



Tablo 2.3: Op 340zaman analiZiEk 3).

TR R =
G- 00500
Nom_ T = |

f

2 |cveLe pF TRansFERT AARTATELR 150

P T ——

& uenicz aoaeTaTEUR (0-1000) 2 b

P ——— b

& |ouverrune ancmace b

[l Er—— ONT (c=700) s b

P = b
]

11

12 |sorme remau, e s b

12 [renraes revacuas s b

1

15 [eerochE rosor sun TraNTs 1272 s b

18 frssace TRaNTs 172 o b

I

— o b

P P —— o b

»

21 prriaceuenT nosoT SR TRANTS 3ETs s |
] o b

5

4 [conTROLE PLAGUAGE s b

=

=

27 [pesmoexsce aoreTATEUR = b

] b

)

51

2

slovcis o 30

aafeveLzomoks w0 b

Yeni sistemde UR robotlar tarafeéendan s
i -in ABB robotl ar bu céevatalare palet i zZe
durumundadér . Bu dar lerhikkn s4d evarriamtz2a@and&n ve
ekl enerek yeni bi muwiTablo RP4Ek4d abl osu ol ukt uru

Tablo24:0p340i yi | exti r me s ¢Ekd)asé zaman an

[ = ] 56 | 56
A postadan gikis (S50 mm)
A postaya girig (950 mm)
A parca okuma+merkezleme
Arobot poz 1 yaklasma
A 1civata alma + sikma
A robot poz 2 yaklasma
A 2 civata alma + sikma
A robot donme
A oturma kentrol+etiket yazma
A parga ¢dzme
A postadan gikis (950 mm) Pargadan pargaya ¢evrim siresi: 56 cmin (hedef 67 cmin)

A postaya giris (950 mm)

A parga okuma+merkezleme
B postadan gikis (950 mm)

B postaya giris (350 mm)

B parca ckuma+merkezieme

B robot poz 1 yaklasma
B 1civata alma + sikma

B robot poz 2 yaklasma

B 2 civata alma + sikma

B robot dénme

B oturma kontrol+etiket yazma
B par¢a ¢cdzme

Yeni akéka g°re yapélan zaman et g¢tl erin

67cmin ol rhaas &nred é k dgwnunBechihek @eaj umgR r Bu dej er

14



Op 3406 ta -evrim zamaneée a- émmektadd a nB¢ g é&lknée ni
-evrim zlaimalne&r iande] grleémai raikléekiéj ionldaer ak d¢
-evrim zamaneéné toelhudkinta deajeacTeskla pbtd &ra rdaur udre t a
3 vedelddgr ¢l mektedir.

26 Yapélan Kyilektirmede ¥ng°r¢l en Kaza

Silindirka pajmeal at hlanda1d opdrétr t opl é k makt adér ;

4 operat°r otomati k postal arda

1 operatfele t ak émh

1 operat®°r hat sorumlusu

8 operat®°r manuel postal arda -al eékxmaktader
Manuel ve otomati k postalarda -al ékan

aded i k|l eme hat&réeénda -al ékmakt ad

Manuel Postalar;

OP100Br ¢t Silindir Kapta®jré niezne riiknlee nyee rhlaetktté raic
OP330/A:Si | i ndi rFX®Qp ay £mneyni i K| eme postaseé
OP330B: Silindir Kapajénén F500 yg¢zeyi i K1l e
OP510: Kam mil i kepl er i mont aj postaseé
OP800: Silindir Kapajénén montaj hatteéna g
OP10: Sil i nmoinrt aka phajtéegneégmadapne yerl ektiril
OP30:Supapk e - el er i mont aj postaseé

OP40:Supapv e yayl arén mont aj postaseé

kekil @cukdardnedakhmardi ve ot omyteirk emosnt glzamre

ge°r ¢l mektedir .

Op330AB postalarénda 3 vardiyada topl am ¢

p o st aomaikhale gelmesiyle berab®r adam kazancé ger - ekl eKe

15
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<
PS04
o e ee—

—

aP3108

. MANUEL POSTALAR
-UFUMAﬁKPD';TALAH

k e k i :IMev2utd2rum manuel ve otomatik padar.
Tablo 2 56te t¢m hatta -al ékan operat®rl e
Operat©°r dol ul ukpraeyigel ae el ek taiknt é¢ir letl enms€onr

g°zl eml emek amacéeyla yapél mékter

Tablo25:Mevcutd ur um operat 9 dol ul uk or ar

NORMAL CALISMA H4-K9 ORTALANA

100 CMIN

%

80 -

70

60

50

0

30

20

10

: OP10-90| OP3  OP40 | OP100 | OP125 OP330A| OP30B opag.gu 023705” OPS10 | OPS25 OPBD | | GCO  HS
e A T N T T O O B O T O (O B A - B

16



Yapél an analizler somabatuntatABpdddaaldadrPE K 8
ot omat i k halke zgentéil rainl dipjeirmd & r | &r iop e+ @ak & m t¢
manuel postalarda,® p e r¢adtofnatik,1 oper a-h@netdakem Hat oper a

sorumlusyppost al aréenda -al ékmaseé planlanabilir.

Bu durumisegereklie ] i t i ml e ra nweerli |hearte ka kilave/eyao per a't
-ay molasénda iken dijer 6 operat %ebilirManuel
Byl ece ¢retime kapal é zamané da dejerl enc
-al ékma kKKakivdenh.w® rebilirsiniz.

HAT SORUMLUSU G0

HaT
SORLMILLISU 0P
100
IPOSTASINA

ﬁ_ﬁ

(=]
g E
7

keki:lKy2 | &skanrrarseé manuel postalar

Yemek ve -ay mol al arénda ol urkeamé dtue kurnmed

i ncel e(hablo R t7i)r. YapéDRr3® daen aT @ 2d milrD® cmi nde
gor ¢l m&letbedir nor mal -al ékxktmamgdabkbal eder ORPB C

posta ve hat soruml ulsaip alpéer ad ha g OBBDIp&@K ma&E n
operatr¢gnegn yapmakr zopamasay ol anamombila . b ak é

tezgOkhéairdia deji ki mi swye eparkd @& nkno xttriaol. ¢ i -

17



Tablo26:Kyi |l ekxktirme sonrasé operat?®©or

YEMEK + CAY MOLASI CALISMA ORTALAMA
120 4 f
CMIN
100
100 4 87
80 70 78 74
60 - 50
40 -
20 A
0 0P10-90 OP30 | OP40 | 0P100 | 0P510 0P800
BORTALAMA 87 50 70 78 74 100
Tablo2. 6 6daékar él an sonu- ol ar ak dajyervie vy
(verimlilik orané) %8006 e geril emektedir

Téeém vaeaeéekeéjgeernedtai me kapal dejoe mine redaimrachi J i m
cretim kazanceé, 45dkole&kk edayirme 2 ¢ eme p amo la
462 par-adan 504 Bpan kaeanl eeék malstoad@&&B.nda h

artmaktadeér

Tablo27:} reti me a-€é€k zama.n kazancé (e

MEVCUT DURUM

I I I TR = 435 dakika

Ro= %85
TR TR Uretime A¢ik Zaman= 435 dakika Ro=%85 1 ekipteki Uretim adeti = 462

- TNR Uretime kapal Zaman = 45 dakika

OP330 OTOMATIK HALE GELIRSE

TR =480 dakika
Ro= %84,1
TR TR Uretime Agik Zaman= 390 dakika Ro=%85 1 ekipteki Uretim adeti = 504

TR TR Uretime Agik Zaman = 90 dakika Ro=%80

18



B¢t ¢n biné kéjré@nda Op 330 6un oto@3x i k ha

A

kapasite ar hemdd lopzrammid8séekazanél maséneé saj

Yapél an analizlerin sonucunda -ékan kaz
olumlu kel maktadeéer . Bu b°l ¢mden sonr aki b
ge-il en eét | agpthnamalar vg apl é k mal ar , kar kel akeél

dejerl endirmeler bulunmaktader.

19



3.ROBOTLAR

Kyilektirmenin ©°nemli bir bel ¢m¢gnde rob

bil ekenlerineegaiaty bhaz@itl emel zveyen alt bo°l

3.1 Robot Nedir ?

Robotlar bir yazéeléem aracél éje ile y°net
kar makék makinel erdir. Robotl arl a i gili

yapméikRoebroot u tanéemlayamam ama bir robot g

anl ar @émo. Robot i k, Makine M¢ghendi sl ifji, Er
M¢hendi sl i i ve Bilgisayar M¢ghendi sl ijJi di
yané siéeka matemati k ve fizik bilimlerinden

ol duju gibi ¢l kemi zde deé kb gy ylakiélng ibtir.g ° k me ki

"Robot kavramé ve uygul amal ar é" , i nsan
kavramlardavery gul ama ni tel i klerinde il kimnmsekl]I d¢z

ve teknol ojB8l.k bir ademdeéer

Robot teknolojisi, -ajemez gelikim s¢rec
ol gul ar én, robot adeneé ver di gnlmakme s & k nvod
uygul amafBgne i -erir

Hayaté kolayl aktéran robotlarén yanénda
kol ayl aktéran endg¢gstrivyel robotl ar vardeér
kutul aré istifl emeye hkad a&ra mainrd-acnk aleamd & Kk
de maddi ol arak kazaneém s ajrdket etme k@biliygtines t r i y €

g°re séenéflandéereéel déj éenda;

20



32Endg¢strivyel Robotun Taneéme
Ameri kan Robot Enstitg¢sye, robot kavr amén

"Robot, -exki tli g°revlierin ger-eklextir
deji kken programlanmék hareketl er araceéel é&]

tasarl anméek, -ok fonksiyonlu, yeniden prog

Sanayi robotuan en kapsamlé tanéemé ve robot ti

standardénda belirlenmiktir. Bu standarda
uygul amal ar da kull anél an, sabit veya h a
programlanabilir ekseneash i p , otomati k kontroll ¢, yenid

mani p¢latoerdegr . "

End¢striyel robot, | SO 8373 standar déna
¢ - veya daha fazl a programlanabilir eks
programlanabily - ok ama-1 €&, uzayda sabi t.IRebotmi Kk Vv €

kol u, bakka bir makineyle birlexktirilerek

iK1l emini y3H.pmaktader

kekil ver me, kapkamagibie-,e Ky fna & n t i Kl et eri ni
Kmal at, kalite kontrol, mont aj prosesl erin

-~ KOL

e —— ———-——gy

~.  PARMAKLAR |
L EL !

N BILEK _\\\

DIRSEK AN

N omuz

BEL{KEMER)

k e K3il:IRobotile insan benzetini].
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Tanémemakml ¢rin a-éeéklamal aré akajédaki g

Mani p¢sg¢Rabdtun hareken eden b°l ¢mlerine den

Yeniden programlanabili,. Me k ani k dej i ki kIl 1k yapmadan
dejiktirilip bakka ike adapte ol abil en.
¢ok anaa-pled:acak dejikikliklerle kullaném al

Fizi ksel dReojbiokti k¢l ziekrlienrd:e yapél anr meB&umli &r &
i -inde softwar e ¢medgramkmakasetlddi|ROMIlary okt ur . °r n:

EksenRobotun | ineer ya da eksenel d¢zl emde

ekseni ol arak adlandéreéel ér.

T a ml| Bulterim sadece bilgisaygront r ol | g nrgbeoelrbBrdiem -°z¢
ger ekl i ekl em koordinatl arénée hesapl amak i
ve sistemdeki mekani k taml ék hatalaréndan
noktaya robotun harek edebilme kabiliyetim ©° | - ¢ s ¢adbjortawng &-hhan € nd a

belirlenen bir y°r¢ingeve,neijdtdemnmi.l efm md e€ki, | ¢
noktaya erikebilmek i-in robotun programl a
Tekrarlanabilirlik:  Tekrarlanabilirlik robotun -al ekxkmaseé i -in tané
i -erisinde, -al éekma i st geseklieksaninigaadalgiieksene si g

bajl é fikster g g.°Ropotuetbu | me k tyay & najl iakitre ] e

sonucunda robotun uzamahtkkas@&@némokkias&i aulaa

edil ebi | irQtiogmontii vg°ssetketrirr¢e,nde kull anél an r
yapélan ikin hassasiyetine g°re ve iKin ya
mmyadaO,2mmtekradaa b i | i r | i ] i ol an robotl ar wuygun
Y¢k takéma KkaRwibloityuent imevkeanhiékz :°zel | i kl eri d:

takéyacajé y¢k arasénda bir ters oranté
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takéyacajé y¢ke robotmuBude] ktrd e@&manm m&kralpax &
boyutilarieexkb&j | édeéer .

Sonu- ol ar ak robot | ag¢ zeetromey @k u makrn ére
yapéaldaneéer . Robot ol arak kabul edil ebi |l ec
olursa ol sun, -evreden al énan bil grake ceve
vegereken dejik[38lkliji yapmal édeér

Robotlar iled i jowmatikmakineler n a r idaskiam d a k

T Maf sal har e ketzlleardier-.ok daha

1T Daha hezleée i1k g°o°rg¢r.

T Vidal aré yanl ék yere monte etme gibi he
T Kendi i Kl emlerinin dojrulujunu kontrol
T Gerektijinde ana sisbéimegmbajl aeol makkEe!
kendi bakl aréna s¢rdegrebilir. Kma l edi
yéekl er . Par-ayé, ait olduju b°l¢mlerine
Ger-ek anlamda il k sanayi robot u,danG. C. D

ger-eklextirilmiktir. 196106de H.A. Erost mi

19686de Pieper, mani p¢gl ateoreégn kinemati i ¢

-al ext é.

197061 erde -al exmal ar , sens%r.|l eXx9 h2 o(deel
P.Woll ve arkadakl ar é, mont aj gorevi yapar
bir dizi -al ekxmal arda bul undu. 19746de Be,j]
kontr ol tekni kl erini geliktirdanema dehyh

hezla [B]rt méktér

33Endg¢striyel Robotlarén | retimde Uygul an

End¢striymel g®loibiomeé ai nde ki d°n¢gm noktal ar éi

meée mke¢endeér .
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-1801: Programlanabilir dokuma tezg®©he,
-1830: Otomati k -eéekreéek,
-1893: Ayakla iel e y¢r ésyen ar a- |

-1945: Radyoaktif melpzeeneyir ,t ut mak i -in te
-1953: Servo deneti mli freze tezg®©héeé,

-1954: Programlanabile nd ¢ st r i yel robot,

-1959: KI'k ticar.i robot,

-1974: Mi ni bil gi sayarroboul | anan il k ticar:i
Son zamanlarda yapéla yojun -al ékmal ar s
gel i kmi k ve bu -al ékmalar ¢Bueltamémneaen minmée,
programlanabil ir ot o mas vy o n, kayrfakh boyama deya . G¢
do¢ckmv b . i Kl er i -1 n kullanéel maktadér. Robot

-al ekteklaré programlarédalyr €ic mpambkdemas y g n

sg |l anabil mektedir

Robotl ar ékhul¢lraencélamtlaesne kapasint%rmseaemlii vl -kiad
artmalktyaéérzamanda operat®r kaynakilre bhak lkad
konu da bir robot un, kaliteyi dé¢Ker meden
edebilmesidirKk ge¢venl i Ji a°yrmag] i o o daanr taykar pabid Endeklsaén
ki Ki nin kaynaakr |géa zél kaérnélnaar av emazraurz kal mamas €
i Kl erini robotun yapmafR®@biok kamxxlagegandaea n e

cretim ya da kontrol [gapmaya ol anak sajl ay

34Robot |l arén Kull aném Al anl ar é

341Makinel erin Y¢kl eme ve Bokal maseé

Y¢é¢kl eme bokal t ma i Kl eml erinde robotl ar
kul |.8ne&liearci kull anéem «keklI -al ékma al anl a
koyularakk e k32l de g°steril di 7] gi bY¢ klezm ©hk e mi

operat®re yapteéertsmrakhstteadqaloprradlleagmad®d K C

-al @ékma verimlil iBC%ylee tdeursunneltakrid ad e nreokbtoitru. n
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ul akabilgme®ikl vey¢ k|l eme bokal t ma I Kl erini
getiril mesi gerekmektedir. Bunun i -in rob

boyuncagee k|l i tezg©hl ar séral anmaktadeér

keki2lRob8tunt akem t ezgO©O©hl arén&uyd klEmenase& b o

Robotlarbw y gu |l amal ak a$ € drdek @ryapabilmektedir.

-Bir makineden par-a al énmaseé,

-tapak temizIlenmesi,

-Par-a istiflenmesi ve paketlenmesi yapab

Pres dtlgé mj K e met al makabmeniig@d malea s d re-rlee
kat él akéncaya kadar baséncenkalygghud mnrmalhi

I K|l e@Biocdhirmap@&amda kal éptan al éné@ersakibrasney osalp

almavekesme K | eday @p €| makt adér. Kabkeéebéeniwnzber©°mg
sonra sojutul masée, temizlenmesi ve refrakt
i Kl eml er i -in par-anén 38éfekigRsyeri kediej it a

taraféndan yapél abi |l mekt terdidlenip refr@kter neakeeéme] i nd e

lekaplannras € i Kkl erini [4.e yapabil mektedir
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Do v
k uv
t ak

al e
k al

= =4 A -2

k e BB:IRobotunpr es d°k¢gm i kKBnde kull anél m

me I KI emi nde, mal z e me genel |l i1 kl e ését
vetl er uygul ar&n a&ldi ke kIBiu d«]jl ieuntdier irlonb ot
énmasé i-in kullanél maktadér. Par -anén
nmas e, robotl ar taraféndan yapélabil mel
ép kul |l a-neéd é&nyéonr C%mee iikl pairst asyona yer |l
| enmesi vV e par-aneéen sonr aki i stasyon
él abil mektedir. D°vme esnasénda par-an:
I kavrayeéeciéd.arl gg&elr ekmedmeve dijer feérél
ayl ékla kullaneéelabil mektedir. Kavrayéc
éndan -ékan sécak mal zemeyi kol ayl ekl a
e¢m i K|l emi de°rmuanarbasamaktan ol uk

Metalin egitiimesi,

Kal éba d°k¢l mesi

Sojuyan par-anén kal éptan -ékar él maseée,
D°k¢m par-anén temizI|l enmesi

26



Bunl ar én arasénda robotl ar en -0k t emi z

metalin potaya al é@éneépr,o bkoatlléabraé nd °kku¢l Il naenséil diég]
vardeér . Robotl ar pres ikKlerinde yine i K
Kkl emin uzun s¢rdegjé¢ durumlarda i1 se i ki V €
al enmaseé irckd cetr i t aaryalfeemidlame kyapgeér . Pres [
kul maselkl a i kléemléeery adpaEHana kt a, birtakeém ne

(o]

kazal ar da MlJdenebil mektedir

342Ksti f |l eme

Kma l edil mik par-alar cretim alanéndan
smrasénda bu kasalaatka su wydu aD alinadwmdas & yhl&ae .nraok
bu dizme i kKklemlerinde Ayredada irmdl actyénna y-ad
par-al anén takénmasé i-in de pal etelbg&ri n Kkt
depoda bulunan dejikik par-alanén toplanép
Byl e durumlarda gelikmik bir robot depoda
I stifleyebil mekkthrdsi f .| e Re b o tagytadpeéitaakciaik- itne k

programén deji ktiril mes okdkolayintibadk edehilreektedir de r o
[3].

3.4.3Paketleme

Robotl arén kull aném al anl aréndan biri de

elde edilen mamuller robatlr ¢ a lp istiflenekteda{3].

344Yapékt ér ma

Sanayide yapéktérma i kKl emini de&iodreotlhatrl a
robot ot omobi l caménén kenarl aréena yapeéecxt

yapeéekt éréceéese s¢egremmpkl byzeamadedhayeonna
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Otomotiv sekt®°r¢nde bu ikl emi robota yapt
seviyede ger-eklexktirmektir. ¥zelli kl e <ca
gerektirmektdir [3].

Resim 31: Robotlao t o mo b i | cd3me yapékt ér ma

3.4.5Kaynak

Punt a kaynaj énén robotl ar a yapt ér el mas

bakl anméxkt eéer .

Gener al Mot ordoda 1969 yoelea&aldamdanDabuml gart
kaynakla e obot | ar t ar af &okdvwearg ey a vél niRaekntaaud étr . f i r
robotl aréné gel i kKAriag-mv d e levaem dingedrhetriyetsahip Kk t 1 r .
ol mggerinde kaynak yapeéBumaislneémlzeorril aikn £a nn
berakma kalite anl aremektedirAda és aaaittt achu if ma kéd é

-ékmasé i -in de robotun farklé kKkekill erde

Bilejine punta kaynajé aparateé bajl anmé

uygun programlan kul IBaun arka ke ng °hvedzel yéi, khaaysnsaat
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i Kl emdi r . Ark kaynaj é, punta kaynaj éndan

kaynak-é& en iyl kaynatma a-édémé ni k &kyn atyn
ayarlayabilir fakat insandan insana bu kalitp dek e boibloitruun Rla bu i kIl er i
yapabilmesd oj ru a-éeéyeé, s¢reyi °jJretereBumsgmeikd i

bu hareketler robota bir kaynak-é& tarafénc

kaydedi | i r .rekliB/ol denetim sistemine sahip robotlar tercih edilmelidir.
End¢gstride czell ikl e met al birl ektir me
kull anél makt ader . Robot | arayger] ek ypaypmtbd | e
Resm32 6de g°r¢leceji gibi otomotiv sekt©°r ¢n.
kul | anélRmasktmaddear .de g°°r ¢l deéojbéotPabygneédbe r d e h e
y a p ma kHeraab@ kendb ° | gesi nde - al €&k atraanka nol t aonmaakst yaodn:
Kaynak r obot | ar e, al gel ama el emanl ar é il e
programlaréna wuygun bi -i mde hareket et me
robotl arée hem s¢ratli bir ¢retim hem de vy¢
tercih edilmektd i r . Robotl ar hem kaynak yapmakt a
kalitesini kontrol et mektedir. Bu da ay
gerl-ekkt i ri | mes[B]l. anl aména gel ir

Resim 32: Otomotivs e kt °r ¢ nde K3ynak robotl ar
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3.4.6 Montaj

Montajhazér ol an farkl & par-alarén belirld:.
iczer e birl extPari &mar i Béekemi diyrer | er den, be
birlextirilmektedir. G¢enegmegzde, robotl ar én
Bunun baxkl éca i ki nedeni vardeéer . Birincis
par -alan tmaemavé dwle-al gy - dlema ktt¢ardlé¢r . p aDr
tutabil ecek mani p¢l aG@gmimgzade bdé unknaamear saé (
okuyucul arén robotlarla entegre -aleéekarak

bakl améxkt ér .

Robotl ar carmeda m mahkaitn ea,r otomoti v, pl ast
sekt°rl erinde I malat sonrasé montaj hatl ar
|l ehi ml eme, kaynaikl, e viydamaimaern[#{diemderger - ek

3.4.7 Boyama

Boyama, bugg¢n, robotl arén yaygén ol ar ak
otomotiv endg¢gstrisinde ve iyl sonu- i ste
taraféndan yapél maktader. Robotl arén bu &
boyahand r de - al ékma «kKkartl arénén ajér ve at mo:
takip edilecek yol bakl angé- ve bitik nokt
y ol denet i mi uygul anmaktader . Robota, taki
°Jretildi kten sonr a, boyama i k| emi bir-ok
Boyama ikl eminde robot kullanél maseéyl a bi-
i htiyacé azal makt a, temi z, kal iteidk ibir b
mal i yetl er[B. d¢kmektedir

348 Robotl arén Diljeerr] &Krud | anéeém A

T Stokl ama ikl emlerinde
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T Paketl eme i klemlerinde

T Lazer Kesme i kKl eminde

1T Uzay ve deniz arakteérmal arénda

T N¢g¢kl eer santrall erde

T Sajl ék hizmetl erinde

1 Tar émda

1 Madenlerde

9 Askeri ve savunma alankam d a

T Ejitim Robotl ar é

T Efjl ence Sistemler.i

T Ev ve ev -evresinde kullanélan makinel e
f Kurtarma robotl ar é

T Yangén s°nd¢grme robotl ar é

f Duvar térmanan robotlar (Yangén, boyama
T Maden kazalaré ve deprem sonrasé kurtar
kekinde séral anabilir.

35Endg¢strivyel Robotl arén ¢al ékmasé ve Mek
Robotl arén -al ékma detaylaré ve mekani zm
sunabil ecejinden izleyen alt b°l ¢ mlerde su

351 Robotun Sistem Organizasyonu ve ¢al éx

Robotun @ s é | bir yapé-yal &skama $pé noél ne tragkstaulé ud laacc
sisteme ne tip robotun; mygwneuwman, eldkiokilkep, e né s
bilgisayar bilimindeng, r eit k Imeml er i ve i dar.i bi irmed&n - e
olarak- evr es el kpapéhbhatak i Uggulsgmabklisenaesiuy gun

pr os esi zil-einnedceeska pyt calereasé€Em Nl anmasé endg¢stri

alan bazé Dbilim dallarénén alanéna girmekt

31



35.1.1Robotun B°Il ¢ml er i

+ Harici giris-giks ayaitu (i

Girig ve Cilag
Sinyallen
1T 11
P : L Idotor
Togramiama, Robot Kumandast
Gérintiileme >
Sensdr
+ Bilgisayar

+ Dernetleyici

+ Ogretme Kutusu

+ Robot

kekil3.4-Roboti k Si3tem ¥rnej.i

Me k a ni kH ayraepkée:t | i kéesémlarén, eksenlerin ve
da 1 -ine alan a&rekag?thké@myyprerk ameobezri kol & &
i nsandaki k ar kbed k& ] yean ad abdemthatkdueg &K nsan kol u
ekl eml er e breboizerkd na e Eliat eeek | e mIRebot loN @ datdie r .
b°l ¢imkierekl em laam smentdaal webbpeal abdgt anBée par
é

adl andeéer el ér .

Ek | e m |Isahrpee ¢ @ |kaokl tuénk -fa ,zi ks ely alpey wtrléa rt & r vad
belirl enen eri ki m meBud & pykaepréi nnéstiik delbeoegbilet u d a
or ant Roboélblarbilektery a da altéencé eksen denil en

yapélikdamk kKekline g°re .BrneKi kbbagankkbkgyhmi

kull anél an kaynak fikstg¢grleri verilebilir.
Kontrol sistemi: Say ésal el ektroni k devreler toplulu
G¢- ¢ nRotbeosti ckol un ekl em yerilrebriirniineo | gukrteu rha;
sajlayan donanémder . El ektrikli, hidrolik

Al géel age@elceh ayapt é€j e i kKin progdaménadankama
Kul |l Bnél er
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36Robotl aréen Avantajlaré ve Dezavantajl ar
T Avantajl ar e

-Knsan g¢cenegn yethegnedykelceeKtie kzioril kulketrai vyea p ak
-KKk geé¢venlijine @téamaedadiak siad éwe btid hiril leel. |

-S¢rekli ayné hareketleri.yapteéeklaré i-1in
-¢ o k bilgidleyadah ibdgiol malksé mekani k ol arak -al é&kma
- Yorulmazlar.

-En ucuz .i Kkg¢ceceder

-Uzaktan y°netilebilirler.

-Tehl i kel i durumlarda koruma sajlayabilir]l

-Khti ya- s aréfakdl edebilifes anl ar a

-Knsanl arl a mantséoklyalil lextmek iam ékkd raaréeanke kap a
-Ej] | enwteé J i dabilalér.

-Knsandan daha Rkkazmaea -t alségr@akluarsaijil-airn

1T Dezavantajl ar é

-Kisanl ar én isebsplabiliriéral mas én a
-Az geribildiriomlue saal hrvérakem tyaetra bil diri

-lretimde yanl ék bir i klem varsa ve kontro
-Yanl ék programlandéekl arénda insanlar i-1in
-Ordu i -inkikwl é ain@hi& rgstiarl eabhiél iirkll eerv.

- S é kotabililer.

-Sosyall ekmear hdli-aydnejéao ® | u ms latikebilsler.s y al | e Kk me y i
-Yapay zek©nén fmazlj& iylokr ledmie8lisoinmgsa - éka
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4. PROJE AKAMASI

41Si Il indir Kapa&dajdapHashdakre iKat

Si mogram (a-neévrainmalziazm ) sBhegpsrRnNndan/ ,nasé
tanémlamak gereklidir. Kk akéekeé anali zi p

adémders.;rgstleenr ve planl amal ar bu akéka g°or

4110p 315 Silindir Kapajée Cévata S°kme Po

k e k4il:10p 315p0 st ageBeherm¢ n ¢ K ¢

Op 310 y¢zekel(advguezgdl) veakma Bilmdirt asénd
Kapagdp&l5Si | i ndiadaKpatp’ar] ébaj |l ant é cévatalar én
yarém sékma operasyonuna girmeden ©°nce bi

(stoper 1 pozisyon kontrolg¢ a-ék/ kapal é) .

-Op35de palet yok ise Stempge haBS&iindryar ake
Kapajpeerasyon alanéna girer ve stoper 2 t

kontrol ¢ a-ék/ kapal é&).
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-Pal et RFID okuyucu tarafeéndan al gél anér
ve par-a varl ék onayéyl al éomealadrer a-polsédradua

endekslenir.

Resim4l.Adapsekelé silindir kapaje

-UR10 robot devreye girares € r a s € y3l.al gRledsg |gibi¢gl] ¢enumar al €
cévatayeéecé&sWP&kteaye al dejenée beldi et mek adeéna
ardendan adaptOor¢n ¢yerebNmkdnet t(rk)d uddaaoma M a nluand
sékarak tYstkaearak wvevabdadan ayreéeler.

-Robot 2. cévataya giderken cévata 1606i
sonra ceéevata bérakélan yerden cévata var/l é
cévataya y°nelir. Ayné ieheml ekl edgelisénwat hbi

endekslemelea - € Isétropveer 2 a- €l ér .

-StoperZni n a- él maséyla adapt®°r cévatalareée
bir kekilde Op 330 F500 yg¢zeyi i KI eme post
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4120p 330 F5XemeY¢ zeyi K

k e k 2:10p 3BOGA Robotlu Sistem Krokisi

4121 Op330ST97 (istasyon97F- 500 Frezel eme Girik Post

- Op 31506dsen ignedligrinrK akp abj¢ét esi  durdurur

- ST97 tarafé bok ise girik b¢gtesi a-e€el ér
taraféndan dur dutauladfréeéndRBRl O i @k ubyiulcgu s i
endekslenir.

- Tablakalkarve&si | i ndinadkippajreen ayeéerer.

- Robot hareBilendier gldag ®jp& enaki neye y¢kl er.

- ST97 tablasé akajé | Adaptved Temgdetkar afmer
Si | i ndiyoksakeargbat préniyet pozisyonundaysao st a adapt °r ¢

g°nderir.
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Resim4.2: Op330 ST97 (istasyon 97) F500r e z el eme gi ri K post

4122 ST98 (istasyon98fF500 Frezel eme ¢ékék Post

ST976den gelen adapt°r d8duldr, endéksléme b ¢t e
yapél ér par-a yok bilgisi sens®°rler yar
Késa bir s¢re makSinkei ndiareinkKa@a@ée Dyl e ni
bitmesi beklenirkk | e me bi t t i kSielni nsdoimr@a lak aRpoabjeet a d a p
czerine yerlexktirir.

RFIypeb bil giler yazélér ve par-a varl ek
Robot g¢venli mesafeye gad8i-kalkak shoqtreas
ve adaPp°3406a dojru yola -eéekar. Bu sér
ST97060y&Sigehnadmmal Kapajd&kerea makki nensokar .
i kKl em il e beraber ayné -evrim ayné d°ng

4.1.2.3 RobotvePar - a Tialk £ tmaahease(r)P

ST9dé tip bil Piagi- aa lTamxdtéjae rHa ikl sgti¢sri¢gne g°

kapal él ek konumunu belirler.
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- Adapt Sl i hdibi rkapané@den ayrd&lné npcaar - ray@o t
maki neye béraker.

- Pari-kal endi kt ene sloém ak @ra & 98Yné d°ngg¢ye

4.1.3 Op340Si | i ndi rA Kaptagspmiangel

Resim43: Op340Si | i ndir Kapaj én@ rAidkapt°re Te

- Op 3I&Qél en adapt°or Op 340 girikindeki

- Op 340 bok ise girik b¢gtesi a-€eleéer ve

- Par-lagkwave tip tanéma il e beraber adarg

- Tip bilgisienekgtoa@ai kolb&iat pd -eaékklireéc] eel nae
ayarlar.

- Robot I Ki defa ol mak iczere kil ol a

pozisyonunu al ar akenlipkzisyonagairl ar ak seéekar
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- Cévatalarée s°k¢gp takma i1 kIl emi bitti kt
- Uygun onayeée ile beraber endeksl emel er

postadan wuzakl|l aktér ér .

Késaca °©°zet,Ilbaunesceenkarogloyrasag®r e yeni bir h
Op315 i s mi veril ecesk®P kywme e hatatpd °céevatea i |
ger-eklexktirilecek daha sonrasénda operat?©

i -in ABB robot k «ywlkl acakotv & albu i kayul-a&r i si

robotolacak er Bu da robotl aré yerlerine koymadan

al enéep moderni zasyon mesderekmied ir - i Malbhak Smaxr @
Op3306da iklem gre«km asdanndidmpkapa] saabit
postasénatrg®nderil ecek

42ProjeKht i ywe | Rlr@&nl| amas é

Kk akékéné belirledi kten sonr a, dijer ©°n
i htiya- vardeéer. Bu | i mdeleyipgerak olanmateryalleren ay r é |
dojru belirlbaxme-sEsanrdgmeniook °nemlidir. Bu

il e beraber yatérém yapélacak kalemler vey

belirlenir. Yat ér earl eyma pkéd ratcnaskmekl aelreiml celru kit-u
bakl at él ér , yatéreém yapeéel madan tedarik e
olukturul ur. B¢t oén b u ol ukuml ar én sonuc
ger -ekl exktirmek i--édknt Ebpt gmmeppl anbaeénpl an

ol ukturul muktur
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421 Op

315

Tablo 4.1:

Kht

Op

iya-

315

Li

stesi

ve Pl a

i hti ya-(EK5). st esi

Sorumlu

OP315APostalardaki Mekani k Ekipmanlareéen (

1 B¢e¢te, I ndexer,Bajlanté Aparatlare, P| S46-S47 Met ot + Ba
OP315B|, ~. . . . .

Verilmesi Ve Temin Edilmesi

OP315A ) S

2 OP3lSBP°StaIara Butelerin Montajeé S47-S48 Met ot + Bal
OP315A S

3 OPSlSBPostalara Indexerlerin Montaje S46 Met ot + Bal
OP315A _ .

4 OP3lSBPostalara UR Robotlarén Montajé S45 Met ot + Bal
OP315A ) . o _ _

5 OPSlSBPostalara Elektrikli Sékéeceéelarén Monht &pe Met ot +Bal
OP315A o . Lo

6 OP31SBP°StaIara Sens®°rlerin Montajé S49 Met ot + Kma|
OP315A . _ -

7 OP3lSBPostalara RFI D Eti ket Okuyucularén Mo3¥9 al|j € Met ot + Kma|
OP315AlPost al ara Bajlanté Aparatlarénén (

8 OP315BRepertit°rler Balansiyel, Pano Tutu S49 Metot +Bal

9 O|:,?’]'SAEIek'(rik-O'(omasyon-Pn"matik Kkl eri |K-%$46 Fi Metoa+-OtSneasyonl
OP315B ’ ’

10 OP315AEl ektri k- Otomasyon-Pn°matik Kkleri sa7 Kmal at - € + Me
OP315BMa zemel erin Belirlenip Onayl anmasé on

1 OP315AEl ekt ri k- Ot omasyon-Pn°matik Kkleri s47 Kmal at - & + Me
OP315B[Kmal at - éya Tes!l i mi on
OP315A ) o ) ) .

12 OPS:LSBEIek'(rlk-O'(omasyon-Pn mati k Kkleri K-%$4% Mal z&mal at i
OP315A ) o ) ) )

13 O|3315BElektrlk-Otomasyon-Pn mati k Kkl eri K-%$48 Mal z&Emel at i
OP315A . o . _ S .

14 OF,315|3E|ektr|k Ve Pn°mati k kemalareén ¢izil| ms48i Kmal at -
OP315A . _

15 OP3:LSBEIekr|k Panosunun Topl anmaseé S49 Kmal at -
OP315A . o ) ) . .

16 OP3lSBEIekr|k Ve Pn°mati k Saha Tesisat Kk i$8Dkleri Kimal ¥apd
OP315A - . . )

17 OPSlSBSahayaGeurllen Panoya Elektrik Verilmesi S50 Metot
OP315A _ _ . .

18 OP31SBP°StaIara 7Bar Baseén-|lé& Hava Getirt| |3spes Metot
OP315A N _

19 OP315BPLC Ve Panel Programlarénén Yazeéel masp 847-S51 Otomasyon
OP315A L _ _

20 OPSlSBUR Robot Programlarénén Yazél maseée S47-S51 Metot
OP315A ) ) . _ _ 1.

21 OpngBEIektrlkll Sekécélarén Programlar énénS49azél maMebot
OP315A _ _ _

22 OP?’:LSBPos:talaren Devreye Al énmasé S50-S52 Metot+Otomasyon

23 8E§iggPostalarén Logtabop Taraféndan Mapplfi n$8 e| Tan émtota n ma
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422 Op

3

Tablo42:0p3B0i hti ya-

30

Khtiya-

Listesi vV e

| i s(Ek@).s i

No OP Ya K Sorumlu
C)P330APostalardaki Mekani k Ekipmanlarén (

1 Kafes, Bajlanté Aparatlaré, Pano Di S49 Metot
OP330B|_ .. .

Edilmesi

OP330A _ . _

2 OP33OBABB Robotl arén Montajé S44 kabém Me
OP330A _ o .

3 OPSSOBABB Robotl arén Prehens®°r Montajée S49 Kmal at -
OP330A L -

4 OPSSOBABB Robot Tool ¢ubuklarénén Montajeée S49 Metot
OP330A . Lo 5

5 OP3SOBABB Tel Kafeslerin Montaje S49 Kaizen
OP330A ) R . o |, o

6 OF,33OBMan|plat r Park Pozisyonunda Sens®°r|gn34a MontKEmal at
OP330AlMani pl at®°r Merkezleme Millerinin Mo

v OP330Bjget i ril mesi i-in mekanik aparat mon 549 Metot
OP330A . o ; R ;

8 OP33OBMan'pIa‘ r Merkezleme Millerinini Par®9PpzisyKmalbada
OP330AKapeél arén A-ék Kapalé Kontrollerini ~

9 OP330BDej i ktiril mesi Ve Montajénén Yapeéel mg S50 Bakem
OP330A _ . . . . B

10 OPSSOBABB Robotlarén Giydirilmesi ( Hortum $8ketl eKmaiatM
OP330A/ABB Robot | zerine Valflerin Ve Siny

u OP330BAparatlarén Montajé S50 Kmalat -
OP330A , . ) . I

12 OP3SOBABB Robot | zerine Valflerin ve Sinyal Sihajeété&eamaRape
OP330A| _ . . _ _ .

13 OP33OBTe| Kaferslere Kapé Girik Kutulare eSSRape Emayat -
OP330AlPost al ara Bajlantée Aparatlareéenén (

14 OP330BRepertit®°rler Balansiyel Pano Tutu S50 Kmalat -

15 op330AEIektrik—Otomasyon-Pn°matik Kkl eri K-%$46 Fi Metoa+-OtSneasyonl
OP3308|

16 OP330AEl ektri k- Otomasyon-Pn°matik Kkleri a7 Kmal at - & + Mg
OP330BMazemel erin Belirlenip Onaylanmaseé on

17 OP330AEl ekt ri k-Otomasyon-Pn°matik Kkleri a7 Kmal at - & + M¢|
OP330BKmal at - éya Tes!l i mi on
OP330A ) o ) ) .

18 OPSSOBEIektrlk-Otomasyon-Pn mati k Kkleri K-$47d al zEmel at i
OP330A ) o . ) .

19 OPBSOBEIektrlk-Otomasyon-Pn mati k Kkleri K-$48 al zEmel at i
OP330A ) o ) _ S .

20 OP330BEIektr'k Ve Pn°matik kemalareén ¢izi| mse48i Kmal at -
OP330A| . _

21 OP33OBEIekr|k Panosunun Toplanmasé S49 Kmal at -
OP330A ; o ; ; - S

22 OP33OBE|ekr'k Ve Pn°matik Saha Tesisat Kkri®ilkleri Kimal ¥ap
OP330A - . . N

23 OF,3308SahayaGetlnIen Panoya Elektrik Veriimesi S50 Metot
OP330A _ _ . "

24 Op33OBPostaIara 7Bar Basén-|1é& Hava Getirt| |spes Metot
OP330A P A L

25 OPSSOBPLC Ve Panel Programlareénén Yazeéel masp 847-S01 Otomasyon
OP330A| L _ _

26 OP3SOBABB Robot Programlarénén Yazél maseé S51-S01 Otomasyon
OP330A . o Otomasyon+Metot+EIK.|

27 OF,330E’Comau ikleme tezgahlaré@én PLC progr a858-680 ya%gblomase

28 OP330AlRobot |l aré& Kontrol Eden PLC ile Coma $53-501 Otomasyon+Metot+EIK.|
OP330Bhaberl ektiril mesi abo
OP330A _ - _

29 OP3308P05[a| arén Devreye Al énmasé S53-S06 Metot+Otomasyon
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423 Op 340 Khtiya- Listesi ve Pl anl ama

Tablo4.3:0p30i hti ya- | i s(Eké.si ve pl anl ame
a ¥n o
No OP Yapeéelacak ik hag Sorumlu
Postalardaki Ekipmanlarén ( Elektri
1| OP340Kabl ol aré, Sens°r Bajlanté Aparatla S46 Met ot +Ba
V.S ) Siparikinin Verilmesi Ve Temirn
2 | OP340El ektri kli Sékécée Lokmalarénén Mont aj 847 Met ot +Ba

3 | OP340|Vida Kontrol Noktasé K-in Sens®°r Ba]l &4t g AMakota+rBa

4 | OP340|Sens®°r Bajlanté Aparatlarénén Mont aj éS47 Met ot +Ba

5| OP340|Sens®°rlerin Montajé sa7 Met ot +Ba

6 | OP340(Sens°rlerin Elektriksel Bajlantélargn®id Yap@émaséBa

7 | OP340El ekri ki Sékécéeya Vida S°kme Progr am8are E k | Metotme s i

8 | OP340|PLC Ve Panel Prograména Vida S°kme K&4B-843| e r iOtokasyon G

ABB Robot Prograména Vida S°kme Kkl

9 | OP340 _ _ S48-549 Otomasyon
Yazél masé
10| OP340|Post anén Devreye Al énmaseé S48-5S49 Metot
43 Genel Proje Planlamase
Operasyonel olarak ht i y a - | i ©Dtheedi pyva@anbpermany ukt i

sonfap oj e genel mpK thkerTablowx t ur ul

Proje genel plané b¢gten organi z-amayonl ar

s¢re-lerinde ve yapélacak b¢gtegn 1k planl an
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Tablo4.4:.Gen e | proj(k8pl anl amaseé

OP330 ROBOT planlama

GENEL PLANLAMA Mapa |t | Terma | Asai wom | fmmem | Aemk | o | S
CEERIEEEEERE AR ERER G FEEH HEARAS AAAR
HHEEHHEEHEE |BEZIEEEEEEER EEERIEEREEEERE HEHH
-l OF330 ROBOT planiema o [EIEEIEEIE ZEE(= Exd gy el P el P el P o P ef P Pef o ef o o) o P FoY o Ff el P el P el P ol oy ef P Ef P 4 P )
FEFEEFEEEE FEFE EEEEE SEEE EEEEEEEEEEEREFE EEEEE
YERLE JM+ROBCAD
3 [Feoocs casarimi < Yeresam pisunin wetor O
reszIriaTIns | [
2 |moce se sonctionnement yaz)mas| METOT I
=
o e misilar Bk m | |
ociimes: B[] I
UR 10
2 |cac Hazirams TEEENT 2
Mzt [l
3 |swmers et Bsam 8y
M [l
P it Sakim [ O]
Meiod <]
5 [visaz smum s & pmstiriiemas) aat B o
Mzt [l
6 | swcmer pmztirimas) = ancaksioms et Bsam )
Mee [
Iriailart eakci m | O
= -
Deey® Slinmes) Mot o
AEE ROEOT
1 |cac Hazinmms raias Skl | &
Meiod <]
2 |momermizasyon Sinans "‘af Escim O
Mzt [l
3 |Fonotiann generimes et Bsm )
mee [
4 |45z Lrmiman et B o
Meiod <]
2 | 455 yeraguee "‘af—""*'w‘ =
Mzt [l
== Iriailart Eealci m | )
) CEER R
S5 meureye mima et -
ROEOT PREHENBUER
1 |coc mazirams s Bacimn O
Meiod <]
] maias B [
Mzt [l
H S e Bm
Mee [
P izt Sxkim | 2]
Meiod <]
riaiiac Skt | &)
5 |Dewreye siiremas:
Mzt [
Elsictriicll wilsbz
1 |caC Hazirams =
[
2 [sioars =
=
5 [Testm =
=]
3 [Cmvreye slinmes) =
[
Mzicanii: Furuium v 15 gineniil
1 |caC Hazirnams =
[
2 |zcers =
[
1 | emiotame - sewneye simas =
[

44 kartnamel er

Kk  abklidexikken,daha sonrasénda proje ihtiya-|I
i htiya-Ilarnarklred meadamr@awennkadn égapéedkac &jag na
temin edil elcefjtndmdliarl,end&k kaynakl ardan t

genel -ereevesnni taeemamen yanséttéeje i-in ©

4410p 315 kartnamel er

Op 315 pwdtuxg abype mprakt adér ve bu b°l ged
postada bul anacak e k idip nPaonsltaard a s tkaunldlaarnte | g
durdurucul ar, e brdketlersroboty e cell ekt r islkeinis®s ék éce
i -in gerekli sehpakaeretwe URPdecakirbode al tl é&]
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4411UR10 Robot kartnamesi

Sl indir kapajé hattéena alémagak e&l ahi RI
akajedadeér .

6 Eksen Robotun uzanma mesafesi 1300 mm

Robotun ajeéerl éejé 28.9 kg
Takéma kapasitesi 10 kg
Erikebilirlik. 1300 mm
Eksenlerin d9293n6xkA tol eranseé: + /
Eksen hézlaré Max 120/ 180A/ sn

Robotun tekrd©Olmdil ebilirliji: +

Taban ¢apé: 1190 mm

6 eksenli ol mal éedér

Kontrol kutusu °I-¢leri (WxHxD): 475 mn

I/O ports: 10 digital in, 10 digital out, 4 analogue in, 2 analogue out

I/O power supply: 24 V 1200 mA

Kl eti ki m: TCP/ 1P 100 Wbit : | EEE 802. 3u,
Ethernet socket & Modbus TCP

12 inch Dokunmatik ekran

Robot sessiz -al é@&kmal éeder

IP classification: IP54

G¢- sarfiyate. 350 watts

Malzeme: Aluminium, ABS plastic

RobotG5 0 AC ar aséndma -al éexkabil mel i di

Power supply: 10240 VAC, 5660 Hz

35000 saat yakam °mr g

6 metre kablo robot ve kontrol Kkutusu a

4.5 metre kablo kontr ol kutusu ve kontr
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442 Op 330 kartnamel eri

Kmkékénda Op 330 i-in °n g°r¢len robot
kull anél mayan ABB I RB 6400 robotlaré kul!l
pl anl adé bu sebeple ABB robotlar i-in bakeée
t a kK élmeamii nki par-a takéma fikste¢greg 1 1le yapel
ve Robot altl éjé kKartnames:i bu postada ger

4421Robot Bakém kartnames:i

KONU
IRB 6400i - i n;
Silindir KapapadaxkOeBBWOIhlpaomsélansasnéd apl anl aneé
6400 robotun yenileme -alékmasé yapeéel acakt
KMALAT¢IlI DAN BEKLENEN HUSUSLAR:
KKK ROBOTUN BAKI MIHUBRUWSKAR; ORT AK

Nakliye imal at-€& taraféendan ger-ekl exkt.i

T Robot fabrikadan aléhapéggaelliargknt led&
teslim edilecektir.

T Robotlarén takéma kKekli ve tutma yerler

T Robotl ar én kabul ¢ fabrika standartl ar e
standartl arda istenkhakmikell efi obhsnks

T Detayl e bakéem (PMA, elektrik dol abé)

T 1 RB6400 Robotl ar éemmaélnz eanes t(yeatkshbdlandiog a r a k
yapeéeséna d°n¢gkt r ¢l mesi,

T Yaj ve Filtre °I-¢mleri ve gerekirse de

T Geni k kapsamlé dagder |l endi rme raporu

T USB bajlanté d°n¢kegmlerinin ol maseé,

71 Dijital I/O Kart Eklenmesi,
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T Robotlarén yanénda keydiskolerinin de o

T Robotl aréen fabrikaya sevki,

PLANLAMA:

kartname ve Fiyat TekWR4 i ste]i
Sipari K w27

Robotun teslim edilmesi w27
Bakéemlama&ml anmasé W29

Robotun fabrikaya teslim edilmesi W29

GENEL G} VENLKK KARTLARI

Kmal at-é& g¢venli k y%°neti mini bel gel endi
cihaz ¢zerinde bulundurul mal eder (Acil dur
bul unmasé gerekmektedir. Robot czerinde

gerekmektedir.

Genel sistemin CE deklarasyonu yapél mal

Teslim edil ecek ci haz EB75.04. 130 num
ol malGeaet . ol arak i Kk agr¢eéreinlla ivlegi-lail exwrea] &kda

bulundurul mal édér ;:

a)Uyul acak kKkartnamel er:

A Avrupa direkDiirfdatriivel 8¢ Br7opC&eEp n(ki OBk 83 & 1
g°re gruba bajl e t¢muflaarkitkaaléar da uygul ama

A Avrupa neirekgufnl eyu anal i z eder ken E
yararl anél acakteéer . Bu norm Avrupa norml ar é
A Gegvenlikle il gili pirleerEB29P2IAE ENIBZENSX nol 0|
EB03.76.010, EB03.76.020, C&0 204 1 , E0O3.15. 600N normlar éna
A Kmalat-& ik tarifinde, bu maki neyi Kin
testlerinin elektrik verilerinin nasél ol a
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b)G¢er ¢l t ¢ seviyesi (dBA) t+te knli-ks; mk akratrnt al na

uygun ol acak «kekilde ge¢relteg seviyesi 78dB
engell eyici séneérl ayéceéelar konul mal edeéer .
c) Ki myasal creéenl er Kmal at-é& ekipmanl ar
bakéem - al ékmass$aldlaargenm ekrl dn kg anweanl i k f i kKl e
A Patlayécée atmosfer (ATEX): Kmal at - é& pat
byl e bir risk mevcut i1se riski analizi do

vV e 99/ 92/ CEE Kemmukar® 0306dad1010 karaanlarheaimet ér € |

uygul amal eder .

A Sistemin kurulumunu ve yerlekimini séneéf
ddYangeéen: Ejer yangén riski varsa, 1 mal a
sénérl amak i -iqn° udgrunc glledre kk dymavleedeéer .

4422Par -a Takéma Fikstg¢greg kartnamesi
KONU
Silindir kapajé imalat hatteé Op330 b°l ge

tipleri i -in par-a tutma sisteminin etg¢dyg,

KMALAT¢lI DAN BEKLENEN HUSUSLAR:

Fabri ka i mal at-éya bakka bir operasyonda
-izimlerini ve mal zeme | istesini verecekt
czerinde gerekli dejikikIlikIleri yapearrak si
Devreye al ma kapsaménda i mal at-éeédan bekl en

1- Verilen malzeme listesivé i kst ¢r mpratrajal aeé deed#ty -1 zi

edilmesi.

2- Yapél an et ¢t dojrul tusunda ayne prens

tasarl anmasé ve -izil mesi
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3 Tasarl anan yeni par-a tutma fikstg¢gregn,
-ékartél mase.

4- Et ¢t edilen ve hazeérlanan | isteler doj
tedarik edilecek.

5 Sistemin montaj é&nén yapélacak

6- Si stemin i kKl er | iifjadaneyitredilecekal at - eéda ve f ab

Kmal at -é& mevcut par-a tutma fikste¢egre ¢ze

al mal edeéer .

Kmal at-é& firma sadece fikst¢gregn mekani k
robotadapt asyonu biyaipe|l azakieme zddkpt asyonu
bil gi |l ers éata¢gté nkddeblioh kditecektik a y a

KMALAT¢I NI N DKKKAT ETMESK GEREKEN HUSUSLAR

Posta ya adapt®°r ¢zerinde gelen silindir
(bkz. Resim4.4). Postadakimevyut durumda silindir kapajé
kontr ol et tijJi bir manipg¢later tarafeéndan
tekrar manuel ol ar ak -al ekxmaya devam ed

kal der &l mayacabkradardk atBu edielbrapdie ger eken h L

fikste¢egrenegn kekli ve yapésé bu bl gedeki p
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Resim4.4:Op 330 Kestnaed ykgrPu ¢ n ¢

mslﬂgs._

Resim4.5:0p 330t Ptaucw taraféndan. -evril mik

Daha sonr af iplagt arktauptasfisgd nendk 600 y¢izeyi ni
ve F500 vyg¢gzeyini makinangaskidle«kénasbAkmhasd
(Resim4.5).
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180A dond¢rdegkten sonr a par - a maki nen
koyul gReaamdB)eFri kst ¢r ¢zerine koyma i K|l emi SEer

mesafesine ve par-a ikleme fikste¢gregnegn Kek

Resim4.6.Op3 30 Kmdkinreas e 1 - Qg°r ¢ngékKyg

Par-a iklendi kten sonra par-a tutma fiKk
ve adapt®°re yeniden F600 yg¢zeyi yukar éda
180A d°nopaledeéeln weerine tekrar koyacak.

Silindidapkta’praj¢ez ear i ndeki mer K8zl smdepi ml @
tutucu fikste¢gregn tekrar edebilirl g -ok ©°
Di kkat edil mesi gereken en °nemli husus

kapiajéentpawuwca fikst argkllkkl mesafeggume gel €
tutacajeée saj ve sol y¢zeylere (F100 ve F

dej melidir. Aksi takdirde sistem dojru - al
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4423Si |l indir KapajkalTamamasiAr abaseé

KONU

S lindir kapgj3& 0i mell agte sh antdteé kul | anél mak
czere 2 adet silindir ¢st kapajé takeéma ar
d-1,14K)$!. "%+, %. %. (5353, ! 24

Knal atf-aébyrai kada ay paér -iak ttea kkéunhal aanréa baans € n é

I -in yapél mék ,238D- idzaitmllearr éné ve mal zeme |

verilerden yola -éeékarak teklIl: par-a t akema
Kmal at-é& mevcut par-a tut ma f ifdoskadenteyit ¢ zer i
al mal edér .

d-1,14K).)4 %d+%3d ' %2%+%. (5353, ! 2

Resim4.7: Silindrk apaj &€ tak&dla¢g prr abase

Resm476de skhpapgér hatténda kulal aanréd baans €3
g°r ¢l mektedar .buOp@8r3ddbal ar yeni proje k a
yanakamadeée] ébnodyaunt Iteerké mpaard¢ak ¢r ¢ mel i di r .
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Resmd4d8Tak@amabasé kilitleme mekani zm

Resim 4.8d e t ak é&ma arabaseéne konvey®°re ba
go°r ¢l mektedir. Tekl i takéma arabasénda bu

par - a aBuanbayléegzeni n ayreéntélarée 3D datada g

Resm4d9 Tak@amabasée g.enel go°r ¢éng¢gKk
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Resm49%t e takéma arabaséené tut mak i -1in
mekani zmasénéay&mdkolmemevy@ambuar abOp’sréena €° k o

yanakt ér deklt ayna rsdoénméan ybau dda ol -i et K leerket ii rkrheekmti end |

443 Op31510Op 330 ve Op 340 Genel Kurul um K

KONU
S lindir kapaj] é i mal at hatt e Op330 b°
dej i ki kIl ik yapel acald epiomit al ggred & k Ir io b owtt o ma

bajnit@&! ar én yapeémaizeedimesie bunl aréen «

3d,d. $d2 (+4@a)yXR/ "/ 4 1'$104139/.5 da ! +)ano

Hat A ve B ol mak ¢zere bir.biSé@rnaes éeylmetlyg
Op330veOp340o0larakr ka ar kaya gelen operasyonl ar d:

1- Op315A alsété ndir kapajé céevata s°kme pos

kekii3lOp320Apost aseqm®em¢e mene |
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Op 310 vy¢z klel (dsgiwexgdee )) -vaek ma spgd 9 tnadg &n kam
Op320si | i ndipaletbkag plaajnét € c év afdalett aeeénaesyrBmémv
operasyonuna gdurdmedesn opece 1bi taraféndan d
pozisyon kontrol ¢, a-éek/ kapal é)paleti@lpmege2 0 de
bak|l agatakdiopekapgpa abuadoréca?2a tgairraefré nwdean dui
(stoper 2 pozisyon konetketok yyaeagkt RapabBajpar
ve RFID ip bilgilisi okunur. Tipbilgs i ve par -a var | @&kbulonanay ey | a

endeksleme silindiri ilp e rendakslenir.

Endeksl enmenin hemen ardéndan UR®B®dr obo

gor ¢l delf ¢numabrials® ke e v addaddpag teanyee bel i et mek
bul unan dedekt©°neadapteériin yeeariyrdde-daulauna
detrar sékarak tutturur. Tutturma 1Kl eminin
beraktéjéna emin olmak i-in tekrar dedekt?©
y°nelir. | Aymné 4i kcleevmat a i -1 n de vyaelit, ékt an
endekslemelea - € | o s tvaen € n ise SOBeR K @ - @b © r . Stoper 2

paletc evat al ar @ad ek dlihmgppnesmnadi | mi kK bir kKeki |l

i Kl emsépastdajru ilerler.

2- Op330AF500y ¢ zevipogil & me

keki:lOp4 380 Yerl exki mi
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a-) ST97(kstasyon97)

Op355 den sgdlienndi gi tkeawbaujléunnéan dur d3TB7Uucu b ¢
tarafé bok ise girik b¢gtesbTa7éel eaamadat
durdurulur. RFID okuyucu atr af éndan tip bil gi si okunu
Endekslenmenimar déndan tabl a kapalkterayeeéesi | Rodbt k
ge- esri lviendatlrmaglaiprag yee vy ¢ kllienrd. i rRokbdoppadjamén sal ma s
beraber STOo9«/ itradrl avs€ arRAE kST @8et esitindifae @d & r

kapppk i se ve robot emniyet pozisyonunda i

b-) S T<Da8yor(9K)

ST976den gel e ka&da potst re s8duraal8a rerdékslemd a n

yap,&lagr-a yok bil gisi sens®°rl er yardeéemeyl a
bulunans i | i ndii mrele asp¢arjeesi ni n bl ¢ mesbi bRkokdk e@n r s
silindial &upalptag g éryenmed ekt yei bi |l BFI P&a waz é ledkr
kontrol ¢, yapeéel éer. Robot ge¢venli mesafeye

b¢tesi paet@d é34Wéa dojru yola -ékar. Bu sér

robot ST®7Wdyendgeal &m,p gjjazednmeen neiskki me ns mkar . Bl

ile beraber ayné -evrim ayné d°ng¢de devan

c) Robot ve aparrRahe&iseur € ma

STO97e6 ti p bil giagi- aattieaeEyjeegdai ne g°re a
konumunu belirlerPaletiies i | i nd birr bkiarpianjdeen aydeéh éepana- aypé
al er maki RayeabiErbh&pdi ket dki®@rsaomea aa ydmmé SAre9mg¢,

eder.

d-!,14K) $! . "%+, %. %. (5353,!12 6% 4%+, d
Tekl i f oilkais éfliaBrkkM edr i | ecekt i r .
Tekl i f, mal zeme fiyatlaré ve i1 k-i1ilik fiyat

55



Versiyon 1y e n i ol ukt Qp3blAve @pkd5B |l post al aré hatte
PLCOsinden y?°neAve Ope386B Kamaut € h@ @ adftéedilecek
ABB robotlar Comau e z g ©hd walremadre rPdLeCld ayr &€ ayré y°net

Versiyon2yeniol ukt ur ul aléA Op 320Ba p 0Bye @A 330A,®p 330
B postal aréna adapte edil ecelpeABBakobdtalina

dol abéndan kontr ol edil ecektir.

a-) Versiyon 1 Teknik Detaylar

1. Op35AveOp3d5Bpostal ar é:

T Konvey©°ri RARU®O6 yeni vyapélacak postalar P
T Her i ki posta i-in ayr é& oayarbéé BETaZ2p0e0l Sa cnaokc
dolap i-erisinde 64 DI/ 64DQ ol acakter .
profibus ¢zerindenfablikadbteanh cdxretclektéma DY
yapél acakteéer .

T Her ki posta i-in ayreé ayreéel &&a Dt éork.u
(ASM456, RF340R ve ekipmanl ar é) RFI D
haberl ekilecektir.,

T Her i ki posta i-in ayreé ayBuwepanoardau e | k
manuel hareketleresv en s egment di spl ay ifabekase- i |
mekani k hatl aréndaki standartlara g°re

T UR10 robotlar ve elektriklI:i vVis®z ¢nite

T Her i ki posta i-in saha sems®entdeksfyrl e

Kkonum s ensvlarrlleérki, ysealte:sfrvaastgan svParrlbeérkié n-hav
sens®°rleri ) repertit°rler ile toplanac
T Her i ki posta iI-ibgtwval eelddaetsrdaolal- en@ai) 2 p
il e sajlanacakter.

T Her i ki posta 1 -in ayré ar&®aokakt lrawmldac
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2. Op330AveOp33BBpostal ar e:

M Postal ar a ekl enecek ol an ABB robotl ar

haberl ekecektir.

T Her i ki posta i-in ayré ayré ET200S moc
dol ap i-erisiwmldac @3kt eDI./ ET2BOA G ReadegbIl er

pr o
yapél acakteéer .

fibus ¢zerindenfabtkabteah cexretclekt @ ma DY

T Her i ki postaya ayré ayreée KTP600 panel

il e haberl|l ekecekt-iim. aQper ana®nhruceld a ckauk tl éarnié

But on dpbrikggmle&kra@i k hatl aréndaki standart/

T Her i ki posta i-in ayreé hava «kKartlandéeér

T Robotlar il e prehenseur ar asyamgéalkacalotra

1T Prehenseur robot taraféndan kontrol edi
czeryadapeehenseur ¢zerinde ol mal eder .

T Her i ki robot i -in prehenseusesehsPerib
silindvar kakeapéens®rplertit®orler ile topl
Her i ki robot i -in prehenseur valf kont

T Her i ki posta i-in ayré ayré ikiker ade
h¢egcrel eri i -1 n kul luan &l a kabkkéslk itatd dkairm || i akr €
uygun ol arak yapélacakter.

T Manip¢l at °or adatrréferansmpiomlge r2i geradel,e s en:

comauk apé Taaphl &€ sens®°rlerinin manyetik

-evril mesi

b-) Versiyon 2 Teknik Detylar
1. Yeni yapeéel acak PLC dol abeé:

T CPU 317 2DP ol acakteéer.
M 512 kb haféza karté ol acak.
T 112 DI/ 112DQ ol acakteéer.
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T
T

CP341 LEAN Ethernet karteé ol acakteér.

Dolapfabrikas t andar t |l ar éna uygun ol arak yapel

Op e r anefleri:

2adetKTP60Opanglonul acakt ér .

Her i ki H adte nl1 oy rn epg d - Orp3IBRAIve Op AGBPp 3 15
330-B)

Operat®°r panell eri i -in panel dol apl ar é

Operat®°r panell eri PLC ile MPI ile habe

Op320AveOp320Bpost al ar ée:

Her iki postayen yapél acak ol an PLC dol abéndan
e

i -erisindeki DI ve DQ kartl areée il kont
Yeni yapél acak P-A€COQpGIER bgpmgitaa IOpr € 2i0- i n
gevenli k zincirleri ayré ayré oluxkturul
Her ki posta i-in ayré ayré RFID oku

( ASM456, RF340R ve ekipmanl ar é) RFI D c

haberl exkil ecektir.

Her i ki posta i-in ayré ayré manuel Kt
fabrika

Mekank hatl aréndaki standartl ara g°re yap
UR10 robotlar ve elektriklIl: Vis®z ¢nite
Her i ki posta i-in saha sens®°r bilgiler
konum sens®°rleri palta warll ek sesatrlrars
sens®°rleri) repertiterler ile toplanaca
Her ik posta i-in wvalf kontroll eri (
repertiterler ile sajlanacakteér.

Her i ki posta i -in ayr & hawa ukraurltalcaankd éer
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4. Op330AveOp330Bpostal ar é:

T Her i ki robot hg¢gcresi yeni yapél acak ol
tezgahl aréen PLCOI eri i | e yeDPicouplea2él ac al
Adet) i1l e haberl ekxecektir.

M Postal ara ekl enecek ol an ABB robotl ar F

haberl ekecektir.

T Her i ki posta i-in ayré ayré ET200S moc
dol ap i-erisinde 32 DI/ 32DQ ol axakter
dol abée ile profibus ¢ Zabrikasr caenrd almd b enrlémac

ol arak yapélacakteéer . 7

T DP-DP Coupl erdél ar ET200S panol arénén i-e
T Her i ki posta i-in ayré ayré manuel Kt
fabrikamek ani k hatl aréndaki standartl ara g°r
T Her i ki posta i-in ayreé hava «kKartlandéeér
Robotlar il e prehenseur araséndaki hort

Prehenseur robot tarafenRaeme ktointirod gdu

czeryadapeehenseur ¢zerinde ol mal eder .

T Her i ki robot i -in prehenseusesehsPerib
k¢lvaag | ék sens®°rleri) repertitorler ile
T Her 1 ki robot kontnr golrleeirein sreeupre rvtailtf®er | er
T Her i ki posta i-in ayré ayré ikiker ade
he¢egcecreleri I -in kull aneél afabkkasltiatn dkairmlliakr &

uygun ol arak yapélacakter.
T ManiapElIr p ar kadets eeferarSlamp i Bl er i geradael,e s en:
comauk apé Taaphl &€ sens®°rlerinin manyetik

-evril mesi
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c)Kabl ol ama ve kematOAe" - AEECARROEEF

Op35ve Op 3306a robemndadpptsdayankus &l acak e
ve pn°mati k tesisatlarénén ygpéektetbhknméeik

ol ukturul maseé

d-) Ekipmanlar

Yukareda anlatelan 1i«kler e 11 gili K u
kar kK &l rdrobatarargbbt®rtumpak et | eri , sékéeceéelar, bg¢te
hari -)
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5YAPI LAN ¢ALI kMALAR

510p 330AveOp330BKur ul um Axkamal ar &

Operasyon 330 postasénda yapmrdrcalk pmpal-:

takéyécenéen kaldereleéep yerine ABB | RB 64(
géevenl i ko -0t -ekil mewli e mlredréeinndiangerdilminsa nal aknur
Robotun koyul acaj e b°l genin belirl enmesi

O nPgrmagd Kt &

5.1.1 Robcad Analizi

Robcadanalizii obot se-iminin dmdrkarnyampévdverpmeglapié-
Di Jjer bamaedeyitkulne t akéma kapasitesi ve uza
ol up ol madeéejéna karar wenmekb®egegboyvapéyVea
ol dujuna karar vermektir.

Roboad 9.0.1  MENU: Workoell  CELL Rit]| [ s convst v o =
Dizplay

Robead Layout

Toal
Stat

Resimb.l. Robcad anal.i zi yerl ekim 1
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Total: 2167.49

v entry For command parameters.

MENU: Workeeil  CELL: hula
Display [ Layout.

¥ inertia

Warkceil Status Window (Press Cerlam 1o d

Resim5.3: Robcad an3ali zi yerl ekim
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Resimb4 Robcad anadfizi yerl ekim

Robcad analizinin sonucundao b ot un i K| e mi ger -ekl exktirr
ul akabil diji sonucu -éktée ve robotu yerl ex

Teach pendant

Operator’s panel

Mains switch —___| Disk drive

k e k i1:IABB5IRB 6400 M97

Se-ilen robotlarén teknik ©°zellikleri:;

1 Robotun modeli: ABB IRB 6400 M97

M Uzanmamesafesi: 2400 mm
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T Takéma kapasitesi: 150 kg
f Robotun ajeéerl éjé: 2050 kg

1906 (/3.0-75) 200
- 1705(28-120) — [ |~

1900 (2.4-%) — =
~——1300 (22.4x) 200
T.L
e ’L =E - G0 TE
175
2240 |
il
= l\“ :
2|l
D
900

R715_X
(/2.4-150) §

(2.8120) .0«
(13.0-75) T

k e k iZIABBBIRB 6400 M97r o bot boyut wve ©°1 -¢1 el
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512 Robotl arén Takénmasé

Projedek ul | anél acak ol an robotlar fabrikada
hatt ané amrka@snénda bakéem ve ipamt t aiycaopad bogee.i

Resim5.5: At é | hal de bulunan robot bo|

Projede kull anél acak ol an robotl ar én |
pl atformun alténda bul uwnemakdladreda ®&®abat ha
hareket| i konvey®°r bulunmaktadér. Robotl a
robotlarén ik g¢venliji a-éséndan izole ed
sajlayan akeéxkkanl ar g esimib.b). Blo wseébeple matidl t aardéenr (
bul unduj u oIllgreedan ialiéna

T S°kme i kleminin yapélaca] é saatte ¢reti
T Be¢teéen robotl ar gevenl i takéma pozisyonu
T ¢citlerin s°k¢gl mesi ve takeél masgapacakér aséer

ekiplerin hazeéer bulunmaseée gereklidir.
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T Robotl ar

Yapél amaseé
etmekte i r

€ yeri

Yapél an

nden

gereken

k al

K

l er

déracak vi

n -

n hassasi

Ad daen | ga°nraeybei ITiarbslion i5z .

Tablo 5.1: Robott a kK € ma

pl anl amasé

ROBOT SOKUM PLANLAMASI

23.10.2015| 24.10.2015

25.10.2015

h

dk.

11 12 13 14 15 16

30

30

0| 30| 0]30] 0[30] 0]30] 0|30 0|30

Mekanik hatlan hazirlama

Bekil

Elektrik hatlar hazirlama

Elbim

1.Robot Elektrik Sékim

Mekanik Bakim

2.Robot Elektrik Sékim

Mekanik Bakim

3.Robot Elektrik Sékim

Mekanik Bakim

Robot etrafi git sokimi

Mekanik Bakim

Yemek

1.Robot Mekanik Sékim ve kaldirma

Mekanik Bakim

2.Robot Mekanik Sékim ve kaldirma

Mekanik Bakim

3.Robot Mekanik Sékim ve kaldirma

Mekanik Bakim

Cit Montaji

Mekanik Bakim

Deneme

Kaporta

is Sorumlusu

Bora Ozsoy

Bakim Sorumlusu

Aydin Caner

Pl anl ama

ger -ekl ekt
bajl
(Bkz Resimb.6).

y a
ril

gore i

Vi

s%k¢l mesi
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Resimb5.6: Mekanikveé ekt ri k hatl.arén hazérl ar

¢itlerin kaldérél masénén ardéndan b°l g
yardéméeyla yerinden -ékawmggiveédl vebbakdma geg-§
(Resimb.7).

Resim5.7”Robot |l arén b°l geden -ékarélm
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Robotl arén hepsinin bajleée olduju b°l ged

yerine yerlexkxtirilerek kullanéma hazér hal

Resim58 o6 d-ei t | eri n t ekvreark uy d ralhadegeatirirhedi zneée
akamal arée .g°¢i,t Imeertleedktriarri | di kten sonra ba

beraber hattan ara- ge-i ki yapéldé ve herh

Resim58:¢i t | eri n tlmekiz.ar yerl extiri

513 Robot !l ar éimesver | ekt ir

~

S°k¢l en robotlar kull aném déké ol duju
I -in genel bakéma g°nderil di

Tablo 526t e robot bakémé sonrasénda rastl a
-al @ékmas érkdsa kd %erkd lagrena hepsi d¢zeltilerek
Kekil de t eédidaBrsbartba&ai saxlama robotl arén Rob
noktalara konul masédeér.
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Tablo5.2:.Ro b ot

bakémeé

anal

iz

Par¢a Tanimi

Parca Kodu

Problem

Robot Seri Not: 6400-4553

2. Eksen Harness 3HAB6107-1 Kabloda asinma
3. Eksen Harness 3HAB8737-1 Kabloda asinma
4. Eksen Harness 3HAB6444-1 Kabloda asinma
4, Eksen Motor 3HAB6621-1 Anormal Ses
4. eksen ara dislisi 3HAA 0001-AN Anormal Ses
Balansor 3HAB4216-1 Anormal Ses

Robot Seri No: 6400-2107

1. Eksen disli takimi 3HAB4079-1 Anormal Ses
1. Eksen Motoru 3HAB6738-1 Anormal Ses
Balansér 3HAB4216-1 Anormal Ses
2. Eksen Dislisi 3HAB4226-1 Anormal Ses
2. Eksen Motoru 3HABS5760-1 Anormal Ses
Cam switch 3HAB8339-1 Kabin lzerinde yok

TPU Harness

3HNEOO188-1

Fazla asinma

Resimb. 9@A@a ¢1 d¢gj ¢ gi bi

operat®orl er

ergonomi ye

bakeémeée

yaaelad e nrdand
forklift ojcadadeiméeyi ad® bgéer tldi.e hBun ibb°°|l ggeelyeer d «

°nce uygun ol ar ak

mazgalr@mdgeze al ékxmaktal ar dé. Robcad anali z
mazgall e b°lgeyazdgahk ageldédihjai °incien bel i rl er
kesi |l di ve robotun yerl exki néiynlea hkaazl édré rhéallaen

bub° |l geye

yerl exktirildi
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Resim5.9:Op336B B° |l gemé ngapaka@an robotl arén Kk

Kesilen mazgall ar robotun lyeml|l epemat Yre
olarak manuelhem de robotl arl a beraber &azermat i k
eki bi t ar aif mentdraink the&klrdae bsul unan bu i ki hat
hem de B t ar abfoé oylema ke k¢jzmeir egerro- ekl ekt i ri | di

Robotlar Resim5.100 da g°r ¢l d¢j ¢ gi buygunbe ryllsgkikt e kii | d

c évat al daryerlgriae sdbélendi.y

" (f.

2
-

i L
AV, g '

Resim510Robot | ar én yerine sabitl enme
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Resim5.1L Opeat °r mazgall atrénén d¢gzenl en

Resim 5116t a operat®r amazgaldlairBinén,ar Kf én
dé¢zenl eni p birl ekt i iImektedireHaita mame rve stgnatiku n u C

dé¢zende -al ékéelmalkeaidam ¢ &z dduugneumetsii me i h

Resimb512Oper at®r mazgall aXxénén d¢gzenl e
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Resim5 1 2haltet €én robotl arén yerl ekmi K ve o0f

haliyle n durumunug® r ¢ | me k tRediott yerl ekim ©planlan
yerl exkimleri ve mazgal dé¢zenl emesii i steni
taraféndan ¢retim yapélabilecek duruma ge

-itlerinit¢eleirimesyiapémezer glirlhie d.eBamua fKé nd a
yanéndd eri ni xape men gak dkebidasarryagpjed &

[0

Resimb513330B t arafé ~-.itlerin montajeée

Op 330 A ve B Db°lgelerinde bulunan me

geventl igi a-éséndan robotl ar-ei tdéekr i oxr trmaonmlt az
ger -ekl ekt Bgmgsi yndal ze mel eamni ai ¥teélideh 2t dne
t amamlResmd5d3dt e g°r ¢l degj ¢ gi bi -itlher oper a
kesecek ve herhgni bir kekildeviekmegraoddnaxeehdli@iuy
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Resimb14 330A t arafé ~-.itlerin montajeée

¢cCitlerin montajeé il e ber abesrajh aa@ma830ack el e
A VvV e B tarafl ar énén mekani k kurul uml ar én

haber|l ekm&k Wwe]dlasmktédl aré ger-eklexktirildi

520p315AveOp315B Kur ul manl A&

3l15postalarénda ik akékeéenda yazéel déje gibi
en °neml. czelli kl eri -ok kolay kurulum vy:¢
1,3 m uzanma mesafesine, 0,1 mmnGekdenrear ed
sahiptirler. Bu sebeple robot adaptasyonul
koyul abi | ectabjajrobdiilre tea keekytérciek | i sékéeécénén m
par-a, robot kontr ol panel mhi si kogubhbbli dee
ve sékmaya yarayan bir | okmader.
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Kurulum- al @ k mal arpelnaan éynedral elxelm rti |l en nokt a
yer |l ebiamiDahdoara obot | arén montajé ile yerl ex

mont aj éndan sonra robot ile elektrikIli sék

Resim515:UR Robot montaj -al ékmal ar é

Op 315 numaral é& operasyonda ©palet pos

taraféndan sékéelée olan silindir kapajéneée ¢
Robot silindir kapajénén ¢(zerinde bulunan
bul unan cévata deliklerinden 1.rarlayarek yer | €
operasyonu sonuBlUraada&r a°cnaekml éi ol an cévat .
alabil mektir. Bu sebeple °9zel olarak tasar
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£ %
COUPE A-A 2x) PO624-1340-05-029
COUPE A

kekiBlTaxkeyécé Lokma

(@« SKF-RB4
BILLE 74
BILYA 04
(2x) P0624-1340-05-018

521 315AB Postal aré Genel Dur um

Redm 5.16:.315A Post asé .genel g°r ¢ng¢k
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Elektrikli sékéecé kontrol panel i
Ur 10 robot
Elektrikli sékeéecé

Ur 10 robot kontrol paneli

ok ma

c

Cévata tutuc
Cevata varl ek sens®rl eri
Par-a varl ék dedekt°r¢ ve RFID etiket o

Palet durdurucu

© 0 N o g B~ wDdPRE

Palet sabitleyici
10.Ur10r obot al tl é] é

530p 340 Kurulum Axamal ar é

Op34dd®én daha °ncelbipetalt@kmpa OPkIBBMdeost as
dojru noktalara manuel ol ar akg eerl -i eykl lee kki oyyodr
Projeileberabedp 34006t a betcegvaerahnhade pgal ecekl er v
aldejée cévatalareée silindir kapajé tespitle

sebeple burada sadece cévata Illdokmal ar énén
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—iley Op 340 Uzun Lokno
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kelkkbiblUzun | okma montajl e (Op 340

Lokmaménigde bulunan ufak deva kbwerlliel yall
cévat a Ve yapr ak yay yardeméyl a Imak may a
ol ukt.urcdvwat anen arka fgaraféeék| okihhgaémr € ne.

a-¢eél maséwedbus adjulrauyorda yaprak yaylarén bily
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sékéktermaméz&kelielbédiee ocdwymekani zmanén mo

go%tr mektedir

54El ektri k ve Pn°mati k Bajlantél arénén Y

El ektrik ve pn°matik bajlantelaré i-in \
czerinde durul muxktu. Gelen tekliflerin uy

ol acajé de¢kenegl eredki 2.BWra sigloeray k@aé&laa ver

1. Yeni nPapCéldao |l abé:

CPU 317 2DP.

512 kb haféza karté.

112 DI/112DQ.

CP341 LEAN Ethernet karté.

=4 =4 A 4 -

Dolapfabrikast andar t | ar éna@.éuygun ol arak yapel

2. Operat®°r panell eri

T 2 adet KTP600O panel konul acakteér .
1 Her i kipandalte nl &yemet i |-A Orp38RAive OpAGBPp 315

330-B)
Operat®©°r panelleri i -in panel dol apl ar é
Operat°r panell eri PLC ile MPI ile habe

3. Op35AveOp3d5B postal ar é:

T Her i ki posta yeni y ayp’énleatci a ke coelkan rP L @ L

i -erisindeki DI ve DQ kartlare ile kont
T Yeni yapél acak P-A€CQOQpGIR bgpwmgitaa IOpr € 2i0- i n
géevenli k zincirlerdi ayreée ayré olukturul
T Her K posta i-in ywyzma amoad¢ IRFelrD  okkou
( ASM456, RF340R ve ekipmanl ar é) RFI D c
haberl exkilecektir.,
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Her i ki posta i-in ayré ayreée manuel K
fabrika

Mekani k hatl arénvapgpél atakdart | ara g°re

UR10 robotlar ve elektriklIl: Vis®z ¢nite
Her i1 ki posta i-in saha sens®°r bilgilert
konum sens®rl| eri pal et varl ék , satg¢ras
sens®°rleri) repertit°rler ile toplanaca
Her i ki posta i-in valf kontroll eri (
repertite°rler i1ile sajlanacaktér.

Her i ki posta i-in ayreé hava «kKartlandéeér

. Op33GAveOp3B0OB postal ar e

Her i ki robot hg¢gcresi yeni yapél acak ol
tezgahl aréen PLCOI eri i | e yeDPicouplea2él ac al
Adet) il e haberl ekecektir.

Postalara eklenecek olan ABB robotlar Profibusileyeaip €l acak PLC do

haberl ekecektir.

Her 1 ki posta i-in ayré ayré ET200S moc
dol ap i-erisinde 32 DI/ 32DQ ol acakter
dol abée ile profibus ¢ Zabrikasrt caenrd almd b erléamiac

ol arak yapélacakteéer.

DP-DP Coupl erdé6l ar ET200S panol aréneén i-e
Her i ki posta i-in ayré ayré manuel Kt
fabrikame k ani k hatl aréeéndaki standartl ara g°@
Her ik i posta i-in ayré hava kKartlandér éce
Robotlar ile prehenseur araséndaki hort
Prehenseur robot taraféndan kontrol edi

czerinde yazedaipdehensnadre der .
Her 1 ki robot i -in prehenseur sens®°r b

k¢l as varl ék sens®rleri) repertitorler
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T Her i ki robot i -in prehenseur valf kont

f Her 1 kin paoystéa aiy-rie i ki ker adet kapeée giri
h¢egcrel eri i -1 n kull aneél aFfabkkasltiatn dkairmlliakr €
uygun ol arak yapélacaktér.

T Manip¢gl ator park sens®°r¢ 2 ad@tadet, refer

comau kdkapaltleksens®°rlerinin manyetik

-evril mesi

Bu «kartl ar -er-evesinde se-ilen flirma i
mal zemel erin |isteleri -ékarteéeldé. Bu Iist
ol an mal zemel erden fabrika iI-erisinde ipta
duruma ayrél mék b°l gel erden | kdama ey aypaér laayca
kalemle den mal i yet kazancé sajl amakt ée.

Tablo 4%t e mal zeme | i stesini ve bu mal zeme

kazam-°lrgriémekt edir
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Tablo53:El ektri k ve pn°mati k kurul.um sér asén
Bulunan

MARKA |~ REFERANS - m»%9[ [ LY |[~|ADET |~ |FIYAT adedi |~
SIEMENS 6EP1 434 2BA10 Mn ! {L¢ht Dq 1 160 1
SIEMENS 6ES7 317-2AK14-0ABO CPU 317 2DP 1 3000 1
SIEMENS 6ES7 953 8LJ30 OAAQ 512 MB HAFIZA KARTI 1 165 1
SIEMENS 6ES7 390 1AF30 0AAD RAY 53 CM 1 35 0
SIEMENS 6ES7 392 1AMO OAAQ ON KONNEKTOR 7 225 0
SIEMENS 6ES7 321 1 BLOO 0AAD 32Dl 3 900 1
SIEMENS 6ES7 322 1BL0O0 OAAD 32D0 3 1170 2
SIEMENS 6ES7 323-1BL0O0-0AA0 16 DI/ 16 DO 1 413 0
SIEMENS 6ES7 343 1CX10 OXEO CP 341 LEAN 1 720 0
SIEMENS 6ES7 158-0AD01-0XA0 PROFIBUS DP/DP Coupler| 2 1000 1
SIEMENS BAV6647-0AC11-3AX0 KTP 600 PANEL 2 1000 0
SIEMENS 6ES7 151 1AA05 0ABO STANDART IM151 2 400 2
SIEMENS 6ES7 131 4BF00 OAAD 8 DI MODUL 16 720 8
SIEMENS 6ES7 132 4BF00 OAAQ 8 DO MODUL 10 500 8
SIEMENS 6ES7 138 4CA0L 0AAD POWER MODUL 4 48 4
SIEMENS 6ES7 193 4CC30 0AAD POWER SOKET 4 32 4
SIEMENS 6ES7 193 4CB30 0AAQ TERMINAL MODUL 5 200 5
SIEMENS 6ES7 0BB52 0XA0 on 59wd t whCL.| 12 500 8
SIEMENS 6XV1 830 OEH10 PROFIBUS KABLO 100 M 200 0
SIEMENS 6GT2002-0EDOO MOBY Arabirim ASM 456 2 1300 0
SIEMENS BES7194-3AA00-0BAO {Lal ¢L/ 5t% 2 80 0
SIEMENS 6GT2 891 4FH50 5M RF 340 KABLOSU 2 95 0
SIEMENS 6GT2 801 2AB10 RF340 R 2 1150 0
SIEMENS 6GK1 905 OFBOO 7/8 KONNEKTOR 2 98 0
SIEMENS 6GK1 905 OEBOO M12 PROFIBUS KONNEKTd 2 116 0
t!bh L4L 400 0
SCHNEIDER 1X2 A SIGORTA 12 60 0
SCHNEIDER 3X6 A SIGORTA 4 60 0
SCHNEIDER BUTONLAR 16 140 0
SCHNEIDER KAPI MUDAHALE KUTUS 4 1080 2
SCHNEIDER KAPI SWIC TAKIMI 4 800 0
PH.CONT. ST2,5 KLEMENS 300 150 0
PH.CONT. {[La wm[9 60 400 0
TEMPA PANO 600X800X200 MM 2 200 0
TEMPA BOX 300X400X180 MM 2 80 0
TEMPA PANO 800X 1800X3000 1 450 1
SENSTRONIC M23 KABLO 10M 8 800 8
SENSTRONIC ~ 8LI REPERTITOR 2 220 2
M12 KABLO 5M 16 160 16
ENDUKTIF SENSOR 6 300 0
LAPP KUMANDA KABLOSU 200 M 600 0
METAL KABLO KANALI 750 0
FESTO SARTLANDIRICI 4 1200 4
FESTO 5/2 VALF 12 1920 12
FESTO HORTUM 8 LIK 200 M 300 0
FESTO KISMA-REKOR 400 0
MURR ETIKETLER 500 0
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6. PROGRAMLAMA

6.10p330Robot programlarénén yapeél maseéeé

Robot programénén yapalerasm@ &drdmaesénda nr

Il Kl em akékéna g°re dejerlendirirsek robot

1. Par-ayé al ma b°l gesi
2. Par-ayeée makineye bérakma b°l gesi
3. Kkl enmi k par-ayé palete bérakma b°l gesi

Par-ayé al ma b°Il gegi°ndalkin iBadérparbbunk ¢ z er
b°l gede d¢z | eo toulnu kK-taulréukl naar aekk e e sloariasié nidal
programéné yapbhukem] hatl €& kda IResiméralsopdaers-ag | an

takéeyéce fikstg¢iwyapldamrmab earl alme 1 Palngd ddeme ¢

Resim6l: ¢ al ékma al ané taneéteél masé
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3b°l gede de -al ékma alanénée belirledik

ayarl ama késména ge-il di. Y°re¢ngel er tané
ayarl anarak burada olukabil ecek herhangi k
koyamamal ur umuna kar ké ©°nlem al éndé. Par-ayeée

y°r¢nge ayaré her seferinde par-ayeée farklI é
par-ayé alma konumuna gel di kten psaognraaapa
herhangbi r oynama ol up ol madéjéna di kkat edil

y°r¢ngesi ayarl ande

Resim6.2Par makeé neye koyma noktase.

Par-ayé aldéektan sonra séradaki I Kl em
y°r¢nge ay aKrkll éérmk stwgp &l déa.ki nenin i -inde ve
par-ayé takemaahi Kdtegr ¢c mk aapreavl@é kd yanmrd az agmar e
makine i-inde g°r¢k alané -ok yeteakai z ol
zor |l an®ll & .akSpax|-earyréi kpal et e koyma ikl emini
Daha hassas ayar yapabilmek i-in ygpgér mécx

ayaré yapmak i -in kullanel de.
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Resim6.3:Par pay@&te koyma noktaseé.

3 bl geninydpéelPpproaBk3®&meABB °rrosbnogtel aa yeanr |ya

sonu-landeéer el de.

6.1.1 Robot Progr ame

Robotl arén program kodl aréna ait detayl ar

6.20p 340 Robot Programénén Yapeéel masé

Proje °ncesinde buradaki r okbaopta ] cepneérna t¢lzreg,

raktéejé cévatalareée direkt ol arak seékma

(o]l

atal ar, silindir kapajéné takeyan adap!

(o]

v
ép daha sonrasénda sil i mdidrn p k sp&jman diak

er-eklektirecek. Bu nedenle robot program

o Q 9 O T

azé noktalar eklenerek robot programéne t
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Resim6.4.Op 340 Robot cévata sékma no

Resm 6. e6tpal et ¢czerindoekktial aeeata g8ékimal ir
progr amélaraka biilrk °nceki p r oagrr éanmedna kd o jsréeuklmiaj ur
edi | di . Sonrasénda sékéel meerelevaobdbloareéepra

t amaml andéeé.

Resim6.5:0Op 340 Robot céevata s°kme no

6.21 Op 340 Robot Progr amé

Robotun program kodlaréna ait detaylar ilg
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6.30p 315 Robot Programlarénén Yapél maseé

Op 31506te robotlaréen g°revi pal et czeri
ayérarak paletin ¢(z@&vatealsaerktar a&k nga® nde r mé

el ektri kl: s €l kdeéc.e Btua realfeekntdraink |lyiapseék @éc é& bir
Robot prograména baklamadan ©°nce ilik ol ar
sekeceéenén ajeéerl ek merkezini robota taneéet él

Resim6.6:Op 315 Ara- merkez noktasé ta

Resm6. 6 @d®a ¢ 1 d¢j ¢ gi bi traokbéoltaunn b6u. iH kes email nzee

uzunluk °I -¢lerini ve ajeéerl.ejéne girilerek
Aj érl ék merkezinin belirlenmesinden sonr
i -in séraséyla kontrol panel i czerinde 1.

tanetélép 4 sékma ve s°kme noktpalogmr@ame - i

tanémlandéeé.

631 Op 315 Robot Progr amé

UR Robotl areéen program kodl ar éilra ait detayl
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