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SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJi FAKULTESI
ISLETMEDE MESLEKI EGITIM ISYERI BILGI FORMU

Ogrenci

Adi Ismail

Soyadi CEZERI

Ogrenci No 1136

Bolumu Mekatronik Miihendisligi

Isyeri Bilgileri

L ROBOMAX ROBOT OTOMASYON iNO. MUH. VE MAK. IML.
Isyeri Ad1

SAN. TIC. LTD. STI.

i

Konya

Isyeri Yetkilisi

Ebubekir BURAN

FEVZI CAKMAK MAH. SEHIT HAMDI KARAGOZ CAD. ARLI

Isyeri Agik Adresi SANAYI SITESI NO:18/D KARATAY / KONYA
Isyeri Web Adresi https://robomax.com.tr

Gps Koordinatlarn

Google Earth Enlem 37.94058590763571

Google Earth Boylam 32.58287761928962

Ogrenciden Sorumlu Miihendisin

Ad1 Soyadi Ebubekir BURAN

Telefon Is Cep | 05450100101
Eposta

Isyeri Faaliyet Alami

1 Taslama Kabini

2 Robot Kurulumu

3 Robot Sistem Revizyonu

4 Otomasyon Sistemleri

5 Otomasyon Panosu
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_ SELCUK . MUHENDISLIGI BOLUMU _
UNIVERSITESI OGRENCI ISYERI DEVAM CiZELGESI Sayfa No

BOLUMU Mekatronik Miihendisligi

OGRENCI NO | 1136

ADI VE SOYADI  ismail CEZERI

TELEFONU | +90 (553) 101 0101

[X]*DEVAMSIZ / i$YERINE GELMEDI

[_] iSYERINE GELDI
[ ] RESMi TATIL

HAFTA [TARIH ARALIGI]
01. HAFTA [12.02.2024 - 16.02.2024]
02. HAFTA [19.02.2024 — 23.02.2024]
03. HAFTA [26.02.2024 — 01.03.2024]
04. HAFTA [04.03.2024 — 08.03.2024]
05. HAFTA [11.03.2024 — 15.03.2024]
06. HAFTA [18.03.2024 — 22.03.2024]
07. HAFTA [25.03.2024 — 29.03.2024]
08. HAFTA [01.04.2024 — 05.04.2024]
09. HAFTA [08.04.2024 — 12.04.2024]
10. HAFTA [15.04.2024 — 19.04.2024]
11. HAFTA [22.04.2024 — 26.04.2024]
12. HAFTA [29.04.2024 — 03.05.2024]
13. HAFTA [06.05.2024 — 10.05.2024]
14. HAFTA [13.05.2024 — 17.05.2024]
15. HAFTA [20.05.2024 — 24.05.2024]

OO O NI eazarrest
O
LB E OO ENCEL ) sarsamea
OO E O ENCTIT ) persemee
L E NI coma
COEEEEEEEE EEEEIEIE cumarrest
O EEEEE EE EEENEIEIE) azar

*Ogrenci tam zamanli olarak [12.02.2018 - 24.05.2018] tarihleri arasinda 75 is giinii isyerinde olmak

zorundadir. Odrencinin isyerine gelmedigi devamsizlik giinleri seklinde tabloda isaretlenmelidir.

ISLETMEDE MESLEKI EGITIMYETKILISI

Denetim Tarihi: / /20....
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ISLETMEDE MESLEKi EGiTiM MAZERETLI iZiN FORMU

Isletmede Mesleki Egitim alan 6grencilerin; isletmede tam zamanh ve dénem boyunca kesintisiz
calisma zorunlulugu vardir. Ancak; sinav, hastalik, ailevi sebeplerden dolay1 izin almasini
gerektiren bir mazereti varsa, isletme yetkilisinden alacagi izin ile bu formu doldurup imzalatarak
donem sonu degerlendirme formuyla beraber kapali zarfa eklemelidir. Mazeret izin formu
doldurulan giinler yoklama formunda “X” olarak isaretlenir ve toplam mazeretli izin siiresi 15 is
gununu gegcemez.

OGRENCININ ADI SOYADI |ismail CEZERI

ALDIGI iZIN GUN SAYISI 0

iZINLi OLDUGU TARIH  |........ [, [20..... - ... /... 120.....

Alttan kalan derslerin vize ve final smavlari

OSYM Sinavlari

. . Ailevi sebepler
IZIN ALMA MAZERETI

[]
[]
[ ] |Hastalik ve saglik problemleri
[]
[]

Diger Mazeretler (Asagida mazareti agiklayiniz)

iZINDE OLACAGI ADRES

Yukaridaki adi ve soyadi belirtilen 68renci mazereti sebebiyle, belirtilen

ISLETMEDE MESLEKI EGITIiM YETKILISI

Tarih: !/ /20...

tarihlerde bilgim dahilinde mazeret izni almistir.
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ISLETMEDE MESLEKI EGITIM Sayfa No

DENETCIi ZIYARET FORMU

DENETCI ZIYARET FORMU

1. DENETIM

Denetgci Adi ve Soyadi:
Denetleme Tarihi:

2. DENETIM

Denetgci Adi ve Soyadi:
Denetleme Tarihi:

3. DENETIM

Denetgci Adi ve Soyadi:
Denetleme Tarihi:

4. DENETIM

Denetgci Adi ve Soyadi:

Denetleme Tarihi:

Not-1: Bu form 6grenci tarafindan doldurulacaktir.

Not-2: Bu form 4. Denetim yapildidinda Denetci Ogretim Elemanina imzalatiimalidir.

DENETCI IME FIRMA YETKILISI

Tarih: ..../[.....[20.... Tarih: ..../[.....[20....
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SELCUK ISLETMEDE MESLEKI EGITIM RAPORU

UNIVERSITESI ICINDEKILER FORMU

icindekiler
Ogrenci Devam Cizel@esi ..............ccooiiiiiiiii i
Mazeret IZIN RAPOTU .............cc.ccuovviiieiicice ettt i
DT ey (o A |7 U] ol o] 1 1 S UPTPS iii
@) 1 3 LT SO PP OPPPUPPPPRPRPPPPPN 1
Isyeri Egitimi Yapilan Firma HakkindaKi Bilgiler ................ccccooooovoiieiiiiiecceeee e 2
1. Haftanin HaftallK I8 PLANL............cocooiiiiiicceeeeee s 4
1. Haftanin GUunlilk RaporIari............cccooiiiiiii s 5
2. Haftanin HaftallK I PIANL.............ccocoiiiiiieieeeeeee ettt 10
2. Haftanin Ginliik Raporlari.............coooiiiii e 11
3. Haftanin HaftaliK D5 PIANL.............ccoooiiiiiiecceeeeee et 16
3. Haftanin Giinliik Raporlari.............cccoooiiiiiiii s 17
4. Haftanm HaftallK I PIANL.............ccocouiuiiieeeeeeeeeeee e, 22
4. Haftanin GUnlilk RaporIari.............ccooiiiiiii e 23
5. Haftanin HaftallK 1§ PIANL...............cccooooiiiiieiieececeecce ettt n st 28
5. Haftanin GUnlilk RaporIari.............ccooiiiiiii e 29
6. Haftanin HaftaliK s PIANL...............cocooooiiiiiiiiieecceeecce ettt n et 30
6. Haftanin GUinlilk Raporlari.............cccoooiiiiii e 31
7. Haftanin HaftaliK 15 PIANL...............cccooviiiiieieccceceecce ettt en s 36
7. Haftanin GUnlilk RaporIari............ccooooiiiiiii e 37
8. Haftanin Haftallk T5 PIANL................cocoooiviiiiiiccecce et 42
8. Haftanin Giinliik RaporIari..............ccooiiiiiiiii e 43
9. Haftanin Haftallk T5 PIANL................cccoooviviiiiiicieeceeeecee et 48
9. Haftanin Guinlilk RaporIari.............ccoooooi i 49
10. Haftanmm HaftaliK I PLANL.............c.cocoiiiiiiiieccceeeeeee ettt 54
10. Haftanin Guinlilk RaporIari............cccoooiiiiiiii s 55
11. Haftanmm HaftaliK I PLANL.............c.cocoiviiiiiiicecceceeeee ettt 60
11. Haftanin Guinlilk Raporlari............ccoooiiiiiii 61
12. Haftanin HaftaliK I PLANI.............c.cocoiiiiiiiiceeceeeeeeee ettt 66

12. Haftanin Gunlilk RaporIari............ccooiiiiiiii s 67



13. Haftanin HaftallK I8 PLANIL............cccocoiiiieiiiicccecce s 72

13. Haftanin GUinliik Raporlari..............ccoooiiiiiiii e 73
14. Haftanin HaftallK I8 PLANIL............cccocoiiiiiiicccceee e 78
14. Haftanin GUnlilk RaporIari............ccooooiiiiiiiiii s 79
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ISYERI TANITIMI

Isyeri Egitiminin Genel Degerlendirilmesi Ve Tanitimi |

Robomax Robot Otomasyon Sistemleri giiniimuzde sanayi gelisimi icin gerekli
olan retimde seri Uretimin hizlanmast icin basta robot kol otomasyonu ve farkli
otomasyon sistemleri kurmaktadir.

Robomax Robot Otomasyon Sistemleri robot kol sistemleri sektériinde
alaninda uzman mihendisler ile 6 yil 6nce 2018 yilinda Konya'da kurulmustur.
Robomax Robot Otomasyon Sistemleri sirketinin basica faaliyet alanlari; Anahtar
Teslim robot kol CNC, kaynak ve taslama robotlarnin kurulumu Satis Sonrast Destek
Hizmetleri, Bakim-Onarim Hizmetleri, Danismanhk Hizmetleri.

Robomax Robot Otomasyon Sistemleri kurulum bolgesi ve saha kosullarina
gore hicrelerin dizaynindan kabuliine kadar olan tiim slregleri gerceklestirmektedir.
Robomax Robot Otomasyon
Sistemleri tim hizmetleri, kendi btinyesinde bulundurdugu yetismis personeller ile
yapmakita,
kurulum sonrasi da etkili teknik destek sunmaktadir. Bu bilgiler 1siginda Robomax
Robot Otomasyon Sistemleri, Tirkiye' nin farkli bolgelerinde projelerini
gerceklestirmis olup,
faaliyetlerine devam etmektedir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSI

//20... //20...
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EGITiMi HAFTALIK iS PLANLARI

Sayfa No

Isyerinin Boliimlerinin taninmasi gorev ve sorumluluklarimin belirlenmesi.

< | 2
P é) Ik giin arkadaslarla tanisip is hakkinda bilgi aldim.
N
|2
C|N
S

Depoda malzeme sayimi ve malzemelerin taninmasi.
§ Depo envanterini sayarken malzemeleri tanidim. Ornegin klamens, réle, endiiktif sensor,
N | boat kurusu
o<
o v
™
—

Depoda malzeme sayimi ve malzemelerin taninmasi.
N é Depo envanterini sayarken malzemeleri tanidim. Ornegin PLC kontaktor slim réle, AC
& | =| motorlar, transformatorler.
o | %
Q| «
ME
— | O
< | Depoda malzeme sayim ve malzemelerin taninmasa.
S ; Depo envanterini sayarken malzemeleri tanidim. Ornegin pistonlar. Piston baglant:
g & | rekorlari, pnématik baglant1 ekipmanlari.
S 2
0 =
— A

Miisteride olusan arizay: giderme.
§ Bilmedigimiz bir sistemdeki arabalari1 degistirdik.
E
N2
© ©)
—

ol

< %) - -
S Bl Resmi Tatil
N
3
~ 5
-0
< . .
S | x| Resmi Tatil
B
S| <
o | =
—

DENETCI ISYERIi EGITIM YETKILIiSi

| 12024

| 12024
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SELCUK UNIVERSITESI
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MEKATRONIK MUHENDISLIGI iSYERi
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Isyerinin Béliimlerinin taninmasi goérev ve sorumluluklarimin belirlenmesi. 12/02/2024

Stajimin ilk giinii sirkete geldigimde sorumlu miithendisimle birlikte diger
mihendislerle ve is arkadaslarimizla tanisip sirketin baslica isleri, isleyisi, projeleri,
planlamalar1 ve bizlere sunduklar1 imkanlar hakkinda konustuk. Ben ve diger stajyer
arkadaslarimla sirket i¢ci uyulmasi gereken kurallar, yapilmasi ve yapilmamasi
gereken bagli bagina hususlara deginildi. Giyinmemiz zorunlu olan egyalar bizlere
teslim edildi ve hemen tizerimizi giyip caligma sartlarina uygun ayakkabilarimizi da
giydik.

[k giin tanmisma yapild1 ve sirket hakkinda bilgi verildi. Endiistriyel robotik
sektoriinde yillarca ¢alismis, miithendislik, tasarim ve gelistirmede yurti¢i ve yurt dis1
bir¢ok projeye imza atmisg, yonetici ve miithendislerin bir araya gelerek kurdugu
endustriyel teknoloji firmasidir.

ROBOMAX iiretim proseslerinde karsilasilan problemler ve/veya gereksinim
duyulan iyilestirmeler

icin mekanik, mekatronik ve robotik teknolojileri en uygun ve verimli olarak ¢6zim
sunabilme yetenegine

sahiptir. ROBOMAX firma calisanlar1 hatasiz proje iizerine siirekli olarak egitim
destekleri ile gelistirmeyi kalite kontrol agisindan ilke edinmis bir firmadir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024




T.C.

SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJI FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGI iSYERi
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Depoda malzeme tanimi ve sayimi. 13/02/2024

Haftanin ikinci giinii benden sorumlu miithendis depo da hem malzemelerin

ismini 6grenmem i¢in hem de sayim yapip excele girildi. En cok kullanilan
malzemeler bir proje icin elektrik panosunda klemensler, kablolar, srlculer,
kontaktdrler, sigortalar , plc , priz, loobar , réleler oldugunu 6grendim. Siiriiciiler
motorun dondiirme hizini ayarlamada kullaniliyor genellikle. Plc omron markasi
kullaniliyor robot ve sistemi kontrol etmek i¢in. Loobar fazlan ¢ogaltmak i¢in
kullaniliyor. Roleler ise tetiklenerek tetiklendikten sonra hangi salt tirtiniinii
calistirmasi gerekiyor ise onun i¢in kullaniliyor. Kontaktorler motoru agma kapama
1slemi yapmak i¢in tetiklenmesi ile kullaniliyor.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024
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MEKATRONIK MUHENDISLiGi iSYERI
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Depoda malzeme tanimi ve sayimi. 14/02/2024

Haftanin {icilincii giinii depo diizenleme ve sayim yapmaya devam edildi.

Sistem de en ¢ok kullanilan iiriinlerden digerleri ise pnomatik ekipmanlar.
Hortumlar, rakorlar,
pistonlar, valfler. Piston kullanmakta ki amag pistonlar ¢ok hizli bir sekilde agilip
kapandigi igin islem siiresini en aza indirmektedir. Pistonlarin ekipmani ise hortumlar
rakorlar ve valflerdir. Pistonlar ve valflerde bulunan bobinler ile tetikleyerek agma
kapama islemi yapilmaktadir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi

| 12024 | 12024
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MEKATRONIK MUHENDISLiGi iSYERI
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Malzeme tanima ve sayim . 15/02/2024

Stajimin dordiincii giinli depoda olan diizeltmeler devam ederken bir yandan da
rastgele malzemelerin ne ise yaradigini nerede ne amaca hizmet etmek i¢in
kullanildigin1 6grendim. . En cok kullanilan malzemeler bir proje icin elektrik
panosunda klemensler, kablolar, suriictler, kontaktorler, sigortalar , plc , priz, loobar ,
roleleri teker teker inceleyip ¢alisma prensiplerini kafamda yer etmeye calistim.

CONTROL .
TECHNIOQUES

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi

| 12024 | 12024
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EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Ariza olan bir sistemin incelenerek ariza tespit . 16/02/2024

Haftanin besinci ve son giiniin de bir miisteriden robot da arza oldugunu
bildirmesi ile miisteri sahasina gittik. Sorunun tespiti i¢in biitiin kontroller yapildiktan
sonra arizanin controllerden robota giden x20 ve x31 kablolarinin hasar gérdiigiinii
tespit ettik. A4 hatasinin bu durumdan kaynakli oldugu diisiinildii.
Robotun markasi Kuka oldugu i¢in bu durum Kuka Tiirkiye tarafina bildirildi. Bir
baska miisteri tarafindan sistemde ki arabalarin dagilmis olabilecegi bilgisi geldi.
Yeni bir araba alarak arabay1 degistirdik. Sistem calisir hale getirilerek
sorun giderildi.

Hasar goren kablolar degistirildi.

Degistirilmesi gereken arabalar tespit edilip degistirildi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024
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MEKATRONIK MUHENDISLIiGI iSYERI
EGITiMi HAFTALIK iS PLANLARI Sayfa No

19.02.2024
PAZARTESI

Taslama kabini giydirmesi.

Taslama kabininin i¢inde ve disindaki mekanik isler

20.02.2024

SALI

Taslama kabinin giydirilmesi.
Taslama kabininin ne gibi ortamlarda kullanildigini nasil kullanildigini ne gibi verimlilik
sagladigini 6grendim.

21.02.2024
CARSAMBA

Taslama kabinin giydirilmesi.
Taslama kabininin hangi sirayla hangi malzemeler kullanilarak giydirilmesi gerektigini

Ogrendim. Ayni zamanda kabinde kullanilacak malzemelerin ne sekilde kullanilmast
gerektigini 6grendim.

22.02.2024
PERSEMBE

Taslama kabinin giydirme ve incelenmesi.

Bugiin taglama kabinin igerisine konulan robotun giydirmesi yaptik. Bu giydirmeyi
yaparken dikkat etmem gereken konulari bana sahnelediler.

23.02.2024

CUMA

Taslama kabininin giydirme.

Bugiin taslama kabinini sevke hazir hale getirdik. Kabin sevk edildikten sonra kabinin
sahadaki yerlestirmesini yaptik. Bu yerlestirme esnasinda kabinin dengede ve terazide
olmasin 6nem verdik.

24.02.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

25.02.2024

PAZAR

Resmi Tatil

/

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLiGi iSYERI
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Taslama kabini giydirmesi. 19/02/2024

Robomax hazir gelen robotlarin montaji, sistemin kurulumu, pano yapimi ve
montaj1, kullanilan. PLC nin programini yapan bir isletmedir. Haftanin ilk giinii
montaj1 bitmig bir taslama robotu kabininin giydirmesine baslandi. Bu robot taslama
yapabilmesi i¢in ¢esitli takimlara ihtiyact vardir.

Bu takimlar1 alabilmesi algilamasi gerekir. Takimlari tutan 6zel tutucular
kabinin i¢ine montajlanir. Bu tutucular1 da robotun algilamasi i¢in bir sensdre ihtiyaci
vardir. Burada kullandigimiz sensorler endiiktif sensorlerdir. Kendine yaklasan metal
cisimleri belirli bir mesafede algilayan sensorlere endiiktif sensor adi verilmektedir.
Endiiktif sensorlerin kendi algilama mesafeleri bulunmaktadir . Bu mesafelerde bir
manyetik alan olusturmaktadir. Algilama mesafelerinde yaklasan bir metal cisim bu
manyetik alani etkilemektedir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSI

| 12024 | 12024
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MEKATRONIK MUHENDISLIGI iSYERi
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Taslama kabini giydirme . 20/02/2024

Haftanin ikinci giinii diinden kalan islere devam edildi.

Bu sensor icin tiretilmis sensor kablolariin baglantilar yapildi. Bu baglantilar
panoda ¢ok fazla karisikliga sebep olmasindan dolay1 kabinin dis tarafina monte
edilen bir buata baglandi. Buattan ¢ikan kablolar ise panoda bulunan PLC nin
girislerine baglandi. Amaci ise PLC ile sensorlerin kontroliinii saglamaktir. Endiiktif
sensorler metali algiladigi zaman PLC'nin girisine bir sinyal gonderiyor. Bu sinyal ise
yazdigimiz programa gore bir ¢ikis veriyor.

Projelerde kullandigimiz PLC ise Omron markadir. Nedeni ise miisterilerin bu
markaya alistig1 ve burada ¢alisan miithendislerin omron marka PLCinin programina
daha ¢ok aligmis olmasidir.

Omron marka PLC'nin programi symax isimli programlayici ile

programlanmaktadir. Ayrica robot i¢in de her robot markasina gére degisen
programlar kullanilmaktadir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Taslama kabini giydirme. 21/02/2024

Haftanin {i¢lincii glinii Taslama robotumuz i¢in panosu toplanmaya baslandi.
Panoda omron marka gii¢ kaynagi kullanildi. Giig¢ kaynagi 220 volt AC enerjiyi 24
volt DC enerjiye ¢evirmek i¢in kullandigimiz bir elektronik devre elemanidir. Bu 24
volt DC enerji PLC'yi, PLC'nin modiiliinii giivenlik rdlesini, optik sensoriin kontagini
beslemek i¢in ihtiya¢ duyuluyor. Bazi PLC' lerde ¢ikis sinyalinin iletimi icin roleye
ithtiya¢ duyarken bazilarinda ise ihtiya¢ duyulmaz. PLC 24 volt DC ile caligmaktadir.
Modiiliine ise giris ve ¢ikis sayisini artirmak icin kullanilir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Taslama kabini giydirme ve inceleme. 2210212024

Haftanin dordincl glni pano toplamaya devam edildi. Taslama robotu ve
kabini genellikle dokiimciilere satilan ve ger¢ekten dokiimciilerin isini kolaylastiran
bir robot kabinidir. Dokiim de olusan ¢apaklar elle vizvizlamak hem is¢i sayisini
attirmakta hem de zahmetli bir is. Bu isi robot ile yapildig1 zaman hem siireden
kazanmis olunuyor hem de is¢i maliyetini en aza indiriyor.

Standart kontrol panolarinda 380 volt enerji panonun klemensine girer oradan
ise pako saltere girer. Pako salter mekanik bir elektrik anahtardir. Kumanda
mandalinin 1l ile ¢evrilmesiyle alisir. Genel olarak elektrik giic devrelerinde bazen de
kumanda devrelerinde agma kapama, kutup degistirme, yildiz ticgen yol verme
komiitator gibi bir¢ok amagla kullanilir. Daha sonra sigortaya baglanir. Daha sonra
ise enerji tim panoya dagilir. Pano da 220 volt priz, motor siiriicii, loobar, giivenlik
rolesi, roleler de bulunmaktadir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Taslama kabini giydirme. 23/02/2024

Haftanin son giinii kabin giydirmeye devam ettik. Kabinin pnomatik tehsisati
icin bir tabla iizerine istenilen sekilde tehsisat kurulmasi gerekiyordu. Valfler ,
sartlandiricilar ve basing dlgerlerin bulundugu bu aday yaptik. Istenilen sekilde
pnomatik hortumlar yardimiyla pnomatik tehsisat ¢ekildi ve yapmis oldugumuz ada
kabinin arka tarafina sabitlendi.

Isik baglantilari i¢in kabin iist tarafindan tli¢ kdseden delik agilarak biitiin
kablolama islemleri yapildi. Kablolama islemlerinden sonra tepe lambalar1 akilli
vidalar yardimiyla kabine sabitlenip ¢ekmis oldugumuz kablolarla baglanti islemleri
yapildi. Biitiin bunlar bittikten sonra gerekli kontroller bilir kisi (miithendislerimiz)
tarafindan yapilip onaylanda.
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Scherer CNC Besleme Robot kurulumu. 26/02/2024

Haftanin ilk giinii. Yeni giine yeni bir projeyle basladik. Sabah yapilan
toplantida yeni projeler yeni sahalar oldugunu 6grendik proje detaylar1 konusulup
ekipler ayarlandiktan sonra sahaya projenin kurulacag: alana kesfe gittik.

Projede anlatilanla saha uygunlugu gozden gecirildi. Kuracagimiz robot kolu
fanuc marka bir robot koluydu. Kurulum yapilacak olan firma daha énceden scherer
model cnc ler diizgiin bir bicimde yerlestirmisti bizler de tam ortasinda erisimi yeterli
olacak sekilde robot kolunu hizalayip yilikleme masasi, palet birakma gibi yerlerin de
g0z karar1 yerlerini belirledik ve kesfin sonuna geldik.
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Scherer CNC Besleme Robot kurulumu. 27/02/2024

Ikinci giin daha 6nceden kesif yaptigimiz sahaya gerekli malzemeleri
toplayarak takim ¢antalarimizi hazirladik. Ihtiyacimiz olan her seyi temin ettik ve
yola ciktik.

Diinden konumunu belirledigimiz robot kolunu sabitleyerek ise basladik.
sabitleme islemi i¢in 6nce hilti yardimi ile 16mm lik ug kullanilarak robotun da
plakasinin tizerinde bulunan deliklerden yeri deldik. Daha sonra agmis oldugumuz
delilere epoksi adini verdigimiz kimyasal diibeller siktik ve kurumasini bekledik.
Kuruma islemi bittikten sonra gijonlar yardimiyla robotun sabitleme islemini yaptik.

Sabitlemis oldugumuz robot kol istenilen her noktaya sorunsuz ulasabiliyor
mu diye tekrardan erisim kontrolii saglandi. Sorunsuz bir erisimden sonra pano

kismin bagladik.

Panoda eksik olan baglantilar1 gosterildigi tizere yaptim pano i¢i diizeni
bozmadan guzel bir sekilde baglanti islemlerini tamamladim.
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Scherer CNC Besleme Robot kurulumu. 28/02/2024

Onceki giinden kablolama islemleri yapilan robot kolunun istenildigi gibi
calismadig fark edildi. Bunun {izerine sorunun ne oldugu ya da nereden kaynakli
oldugunu arastirmaya basladik ve nihayetinde bulduk. Siiriiciimiiz arizali gelmisti.
Hemen gerekli yerlere bilgilendirmeler yapildi ve degistirilmesine karar verildi.
Uzerinde hali hazirda bulunan kablo baglantilar1 diizenli ve karismayacak sekilde
cikardim.

Palet birakma icin getirmis oldugumuz sabitleme aparatlarini uygun ol¢tiimler
dahilinde ve ¢aligma alanina en verimli olabilecek sekilde delme islemi yapilarak
celik diibeller yardimiyla sabitledik.

Yiikleme masasinin da yerini ayarladik ama yiikleme masamiz daha elimizde
olmadigi icin sabitleme islemini yapamadik. Gerekli dlgiimler yapilarak sistemin
etrafina ¢it Olgiileri aldik. Sistemin ve ¢alisanlarin giivenligi i¢in bu 6nemliydi.

Palet birakma ve yiikleme masasinin bulundugu yerlerde 151k bariyerleri
yardimiyla bir kapatma yontemi uygulanacakti. Isik bariyerleri sisteme herhangi bir

seyin disardan miidahil olmas1 durumunda gerekli enerjiyi keser ve olasi bir kaza ya
da yaralanmanin oniine ge¢mis olur.
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Scherer CNC Besleme Robot kurulumu. 29/02/2024

Bugiin ayn1 firmada diinden kalan iglerimize deveam etmek icin yola ¢iktik ve
sahaya ¢iktigimiz sirkete vardik.

Diin bekledigimiz yiikleme masamiz bugiin gelmisti 6ncesinden belirledigimiz
yerlere denk getirerek sabitleme islemini yaptik. Sabitlenen yiikleme masamizda 2
adet endiiktif sensor 2 adet lazer sensor bulunmaktaydi endiiktifler bize vermis
oldugu ¢ikisa gore sistem yukariya ya da asagiya hareket ediyor lazer sensor gordiigii
durumda ise yiliklemeye hazir sinyali gelecekti. Biitiin bu sensorler ve motor igin
teker teker uzunluk odlgiilerek kablolar kesildi, spirallerden gecirilerek olas1 bir
yipranma durumunda siireci daha da uzatabilecektik. Cekilen kablolar ¢ok uzak
olmayacak bir sekilde buat olusturulup istenilen sekilde klemenslere girdim.
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Scherer CNC Besleme Robot kurulumu. 01/03/2024

Biitiin sabitleme islemlerini bitirmis oldugumuzdan artik manuel olarak sistemi
hareket ettirebiliyorduk. Istenilen ¢alisma siralamasina gore robota yoriinge yazildi.
Yoriinge yazarken oldukca titiz bir sekilde yapilmasi gerekiyor. Olasi bir kayma
durumunda ciddi hasarlar verebilir. Teker teker noktalar koyularak yoriinge yazma
islemini bitirdik.

Pano tarafindan gerekli sinyal kontrolleri yapildi. Karigmis olan sinyaller dogru
olacak sekilde diizeltilerek tekrardan baglanti saglandi. Lazer sensorler ve endiiktif
sensorler kontrol edilerek calistig1 gdzlemlendi. Istenenin aksine bir durum olmadig1
i¢in ayni sekilde devam ettik.
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04.03.2024

PAZARTESI

Kaynak robotu montaji ve ariza tespit.

Haftanm ilk giinii yeni gelen proje olan kaynak robotu otomasyonunu kurmak i¢in lift
fabrikasina gittik. Bugiin robotun platini sabitledik ardindan robotu yerine koyduk.

21

05.03.2024

Kaynak robotunun kurulumu.

Bugiin kaynak ordunun otomasyon panosunu hazirlamaya basladik. Ardindan pano i¢in bazi
malzemelerin eksik oldugu goriiliip teminat1 i¢in satis birimiyle goriistilmiistiir.

SALI

06.03.2024
CARSAMBA

Kaynak robotunun kurulumu.

Bugiin kaynak otomasyonun pozisyoner ve pozisyoner motorlarini baglantilarini piston
baglantilarinin piston muhaliflerini yerlestirdim

07.03.2024
PERSEMBE

Kaynak otomasyonunun baglantilarim1 yapmak.

Bugiin kaynak otomasyonun otomasyon panosuyla kaynak robotu arasindaki baglantilari
haberlesme protokolleri kaynak robotuyla kaynak makinesi arasindaki baglantiy1 ve
haberlesme protokollerini gerceklestirdik.

08.03.2024

CNC besleme ariza.

Bugiin haftanin son giinii. Bugiin sabah miisteriden gelen sikayet iizerine fabrikaya gittik.
Ardindan oradaki arizay1 ¢oziip geriye dondik.

CUMA

09.03.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

10.03.2024

Resmi Tatil

PAZAR
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Kaynak robotu montaji ve ariza tespit. 04/03/2024

Yeni haftanin ilk giinli daha 6ncesinde kurulan bir press besleme robotu ariza
icin ve yeni kuracak oldugumuz kaynak robot kolu i¢in istenilen sahaya gittik.

Ariza sebebini inceleyerek anlamaya calistik ve iki adet ariza tespiti yaptik.
Bunlarin biri sensorden kaynakli biri de pndmatik hortumlarin tutucu uca
degmesinden kaynakliydi. Sensor arizasini, kopan sensor kablosunu degistirdik ve
gerekli ayarlamalar1 yaparak diizelttik. Pnomtik hortumun arizasi i¢in ise 90 derece
donmesi gereken yerde 270 derece donmesinden kaynakli oldugunu tespit ettik.
Tespit sonucu kodlama boliimiinde birkag¢ degisiklikle sorunun iistesinden geldik.

Biitiin diizenlemeler ve kontroller yapildiktan sonra yavasca test etmeye
basladik. Test asamasinda robot kolumuzun bir sorun ¢ikarmadan ¢alisiyor olmasi

artik sorunumuz olmadig1 anlamina geliyordu.

Kaynak robotu i¢in yer belirlenmesi ve kullanilacak malzemelerin
ayarlanmasiyla giinli sonlandirdik.
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Kaynak robotunun kurulumu. 05/03/2024

Dinden kalan kaynak robot kolunun kurulumuna basladik.

Oncelikle tezgah diye adlandirdigimiz parganm yerini belirleyip ona gore robot
kolunu da sabitleyecektik. iki yan tutucu ve bir tezgah iistii olarak ii¢ par¢adan olusan
tezgahimizi tepe vinci yardimiyla 6nceden 0lglip isaretlendirme yaptigimiz noktalara
yerlestirerek parcalari birbirine monte ettik. Artik elimizde tek parga olan tezgahimizi
sabitleme islemine gectik. Metal kisimlarda bulunan deliklerden darbeli matkap
yardimiyla delmeye basladik. Delme islemi bittikten sonra hava yardimiyla deliklerin
icindeki tozlar1 temizlemeye basladik. Bu islemin amac1 epoksi adinda kullandigimiz
kimyasal diibelin zemine daha hizli yapigsmasi. Temizligin ardindan her deligin
epoksisinin sikip gijonlar yerlestirdik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Kaynak robotunun kurulumu. 06/03/2024

Oncesinde basladigimiz kaynak robotu kurumuna devam etmek i¢in aym
firmada ¢alisma gliniimiize basladik.

Artik sabitledigimiz kaynak robot kolu ve tezgahimiz {izerinde ¢aligmaya
basladik.

Oncelikli olarak robot kolumuzun elektrik ve sinyal baglantilar igin gerekli
olan kablolar1 uygun 6lgiiler alarak kestik. Kesilen kablolar spirallere gecirdik. Bu
islemi aginma ve kopma gibi sorunlarin 6niine gegilmesi i¢in yaptik. Uglarini
actigimiz kablolar tek tek yiiziikleyip etiket taktik ve ardindan gerekli baglantilama
islemeleri yapildi. Baglantilama islemi robot kolu ve tezgah motorlar1 arasinda sinyal
alis verisi i¢in kullaniliyor.
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Kaynak robotunun kurulumu. 07/03/2024

Robot kolu kurulumu i¢in yine ayn1 yerde giine basladik.

Kaynak robot kolumuza yaptigimiz gibi tezgah i¢in de gerekli kablolar1 bulup,
Olclip ve kestik. Kestigimiz kablolar1 asinmaya dayanikli hale getirmek i¢in
spiralledik ve baglanti islemlerini yaptik.

Robot ¢evresini 1§ sagligi ve giivenligi agisindan citlerle cevirmemiz
gerekiyordu. Alinan dlgiiler dogrultusunda ¢itlerimize uygun delme ve sabitleme
islemlerini yaptik. Sabitlenen ¢itlerimize gerekli 151k bariyerleri monte ettik. Isik
bariyerleri kapali sistemimize kiiclik de olsa giris yapilabilecek yerlere konuyor ve
bariyer asildig1 anda sistem duruyor. Yerlestirdigimiz 151k bariyerlerini tam karsilikli
olacak sekilde sabitledik ve kablolama islemlerini yaptik. Cite normal giris i¢in
konulan kapiya kap1 switch 1 ve baglatma butonlar takilarak gerekli kablolama
islemleri yapildi.
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CNC besleme ariza. 08/03/2024

Buglin olusan bir cnc besleme robotu arizasi i¢in GDC dokiime gittik.

Oncelikle sorunun ne oldugunu usta basindan dinleyerek sorunu tam anlamiyla
tespit etmek icin biz test ettik.

Sorun robot kolunun yatay eksende belirli bir konumun sagina gecince tutucu
ucu kendi kendine agmastydi. Sorun tam anlamiyla anlasilmis ve nedeni
arastiriliyorken isinde uzman miihendislerimiz sayesinde kabloda olusan bir asinma
sonucu olabilecegi diisiiniildii.

Robot lizerinden kabloyu soktiik ve yenisiyle degistirdik. Yenilemis
oldugumuz test etmek amaciyla tam anlamiyla robot kolunun i¢ine gdmmeden test
etmeye basladik ve beklenen {lizere bir hata olusmadan test asamasini diizglince
tamamladi. Kablolar1 diizgilince robot kol lizerindeki gibi eski haline getirmek {izere
diizenli bir sekilde yerlestirdik.

Artik otonom bir sekilde robot kolunu test etmeye basladik herhangi bir soruna
hemen miidahale edebilmek icin yavas bir sekilde yapmasi gereken islemleri izleyip

sorun olmadigin ve artik ¢alisabilir oldugunu belirttik.

Servis raporu tutuldu ve giinii sonlandirdik
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5.HAFTA

CNC besleme robot kol kurulumu.
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S E Bugiin haftanin ilk giinii. Fren diski fabrikast i¢in CNC besleme robotu kurmaya gittik.
N E Oncelikle robotun yerini belirledik. Ardindan robotu o noktaya sabitledik.
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CNC besleme robot kol kurulumu.
§ Bugiin haftanin ikinci giinii fren diski fabrikasina kurmaya bagladiginiz besleme robotlari
N 7| etrafim gitlerle gevreledik. Sonrasinda yilikleme masasini sabitledik.
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CNC besleme robot kol kurulumu.
N é Yiikleme masasinin boatini yaptim. Ardindan boattan otomasyon panosuna haberlesme
8_ % kablosu ¢ektim. Sonrasinda yiikleme masasi butonlarini yerlerine sabitledim. Sonrasinda
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< w| CNC besleme robot kol kurulumu.
% E Bugiin fren diski beslenme robotunun ydriingesini yazmaya basladik.
o 2
e
< X
— A

CNC besleme ariza.
§ Bugiin farkli bir besleme kolunda olusan arizayi ¢ozdiik.
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CNC besleme robot kol kurulumu. 11/03/2024

Bugtin yeni bir saha olan AYD’ de cnc besleme robotu kuracaktik.

[lk olarak yeni sirket i¢i uyulmasi gereken kurallardan bahsedildi. Gerekli is
sagligi kiyafetlerinin kullanilmasi, yemek saatleri, saha ici kullanilmas1 gereken
yollar. Oldukga biiyiik ve islevli bir firma oldugundan giivenlik {ist diizeyde olup
oldukca 6nem veriliyordu.

Hemen ardindan isimize koyulduk. Oncelikle besleme robotumuzun yerini
gerekli 6l¢timler alinip isaretlenerek belirledik. Belirlenen robot kolu konumumuza
robot kolumuzu getirdik hilti yardimiyla delme islemlerine basladik. Delikleri agilan
robot kolumuzu kimyasal diibelimizle sabitledik. Sabitlenen robotumuzdan
haberlesme amaciyla tezgahlarda bulunan motorlara ve cnc lere kablolarint dogru
Olcuimlerle keserek kablolarin spirallere gegirdik. Motor baglantilarini yildiz baglanti
olacak sekilde yaptik.

Cnc lerin bir tanesi konum olarak geride kaldigindan diizeltilme islemleri
yapild1 ve genel temizlik yapilarak giinii sonlandirdik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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CNC besleme robot kol kurulumu. 12/03/2024

Yeni bir glin am ayni1 firma igerisinde diinden kaldigimiz iglemlere giine
basladik.

Konumu diizeltilen cnc nin de uzakligina gore kablolar kestik. Kestigimiz
kablolar1 uygun olgiide kestigimiz spirallere gecirerek soyma islemleri yaptik.
Soydugumuz yani ug¢larini actigimiz kablolara tek tek yiiziik basip etiketledik. Bu
islem sonrasinda arizaya yada tasimaya maruz kalacak sistemin bozulmadan geri
kurulmasina yada ariza icin gelen ekibe bi hayli kolaylik saglayacak. Yiiziikledigimiz
kablolar1 dogru bir sekilde cnc ve panoya girdik.

Robot ¢evresini is saglig1 ve giivenligi agisindan ¢itlerle ¢evirmemiz
gerekiyordu. Alinan dlgiiler dogrultusunda ¢itlerimize uygun delme ve sabitleme
islemlerini yaptik. Sabitleme i¢in robot kollarinda kullandigimiz gibi kimyasal diibel
kullandik. Sabitlenen citlerimize gerekli 1s1k bariyerleri monte ettik. Isik bariyerleri
kapal1 sistemimize kii¢iik de olsa giris yapilabilecek yerlere konuyor ve bariyer
as1ldig1 anda sistem duruyor. yerlestirdigimiz 151k bariyerlerini tam karsilikli olacak
sekilde sabitledik ve kablolama islemlerini yaptik. Cite normal giris i¢in konulan
kapiya kap1 switch 1 ve baslatma butonlar1 takilarak gerekli kablolama iglemleri
yapildi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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CNC besleme robot kol kurulumu. 13/03/2024

Oncelikle konumu net belirlenen cnc ler ile robot kolumuzun haberlesmesi icin
gerekli kablolar ¢ekildi. Cekilen kablolar 6nce spirallerden gecirilip sonra da uygun
sekilde agildi. Acgilan kablolarimiza teker teker yliziik ve etiketler taktik. Etiket
takilmasi olasi bir ariza durumunda robot kolunun kurulumunda olmayan biri
sorunun nerde oldugunu daha rahat anlayip daha kisa siirede bir sonuca
vardirabilmesi i¢in olduk¢a énemli bir durumdur.

Biitiin bu kablolama islemlerini sonuca erdirdikten sonra sira kablolarimizi
panoya girmekteydi. Bu islem olduk¢a uzun siiren ve dikkatli yapilmasi gereken bir
islemdi boylelikle giiniin sonuna geldik.
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CNC besleme robot kol kurulumu. 14/03/2024

Giine diinden kalan isleri yapmayla basladik.

Kablolar1 ¢ekilip baglanan robot kolumuzu hareketlerini kontrol ettik. Robot
cevresini 1§ saglig1 ve giivenligi agisindan ¢itlerle cevirmemiz gerekiyordu. Robot
kolumuz ve cnc leri i¢ine alan ¢it bariyerlere uygun olgiiler aldik. Alinan olgtiler
dogrultusunda ¢itlerimize uygun delme ve sabitleme islemlerini yaptik. Sabitlenen
citlerimize gerekli 151k bariyerleri monte ettik. Isik bariyerleri kapali sistemimize
kiiclik de olsa giris yapilabilecek yerlere konuyor ve bariyer asildigi anda sistem
duruyor. yerlestirdigimiz 151k bariyerlerini tam karsilikli olacak sekilde sabitledik ve
kablolama islemlerini yaptik. Cite normal giris i¢in konulan kapiya kap1 switch i ve
baslatma butonlarn takilarak gerekli kablolama islemleri yapildi.

TUm islemlerin bitmesinin ardindan robot kolumuzu test etmek i¢in otonom
modda yazilan kodlar yardimiyla ¢alistirip incelemeye basladik. sorunsuz ilerlemenin
ardindan gerektigi gibi gozlemlemeler yapildi ve giinii sonlandirdik.
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CNC besleme ariza. 15/03/2024

Buglin giintimiize 6nceden bildirilmis olan bir arizaya gitmeyle basladik.

Bir CNC besleme kolunun istem dis1 bir sekilde gripper acilip kapandigin
gordiik. Benim i¢in daha 6nce gormedigim bir sey oldugundan baya sasirdim fakat
mihendisimiz olaya olduk¢a soguk kanli yaklasarak ¢6ziimlemeye basladi. Birkag
hareketini gozlemledikten sonra 1. Eksen belirli bir aciy1 astiktan sonra bu hareketi
sergiledigini gordiik. Bunun sebeplerinden biri kablonun asinip temassizliktan
kaynakli olabilecegini diisiindiik ve robot kolumuzun giydirmesini ¢ikarmaya
basladik. Biitiin kablolara tam erisim sagladigimizda sorunun kabloda oldugunu
gorduk.

Kabloyu degistirerek tekrar test ettigimizde sorunsuz bir sekilde calistigini
gorince gerekli servis formu tutularak isletme sahibine verildi.
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Taslama kabin kurulumu. 18/03/2024

Yeni bir hafta yeni bir giin. Bugiin sabah yapilan toplantida kurulmaya hazir bir
taslama kabini oldugu soylendi. Yeni bir ekip kabini kurmaya gidecekti. Nakliye
islemleri baglarken biz de sahaya kesif yapmaya gittik. Kurulum i¢in en uygun yer, en
uygun pozisyon incelemesi yaptik ve nihayetinde miisteri ve bizim ortak kararimizla
istenilen bicimde kurulum planini yaptik.

Sirkete doniip ihtiyaglarimiz ve eksiklikler dogrultusunda malzeme
toparlamaya basladik. kurulum yapilacak yerin tam olarak diizgiin olmadigindan
mekanik ekibimizden 3 eksenli lazer aldik. Bu isimizi olduk¢a kolaylastiracakti.

Biitiin hazirliklar tamamlandiginda tekrardan sahaya gittik. Nakliye ekibi de
taslama makinemizin ana pargalarin1 getirmisti. Forklift yardimu ile istenilen sekil ve
dogrultunda ince 6l¢iimler yaparak yerlestirdik. Hazirda bulunan makineye uygun
panoyu da en glizel duracak sekilde sisteme yaklastirdik. Pano iceriginde eksik olan
birka¢ malzeme vardi onlar1 not alip isimize devam ettik.
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Taslama kabin kurulumu. 19/03/2024

Pano igerisinde eksik olan malzemeleri diin not etmistik. Not edildigi tizere bir
motor siiriiciisii 48 gri klemens, 6 kirmizi klemens ve 6 siyah klemens aldik. Birkag
ufak tefek eksik de tamamlanarak sahaya ¢ikmaya hazir hale geldik.

Sahaya geldigimizde kurulum yapilacak alan oldukga tozlu ve kirli oldugu i¢in
oncelikli olarak sistemi hava yardimiyla temizledik. Ana blok dogrultusunda giris
konveyoriini de yerlestirdik. Giris konveyoriine bir buat sabitledik. Konveyoriin
rulolari i¢in mini rulo siirticiileri monte edip uygun sekilde kablo baglantilarini
yaptim.

Panomuzda eksik olarak gelen siiriicli ve klemens takimi dogru sekilde
yerlestirerek kontrol edildi. Kontrol dogrultusunda bir sorun olmadigindan kablolama
islemini yaptik.
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Taslama kabin kurulumu. 20/03/2024

Ana blok ve giris konveyoriine ek ¢ikis konveyoriini de gerekli 6l¢iim ve
hizalama sonucunda yerlestirdik. Cikis konveyoriine bir buat sabitledik. Konveyoriin
rulolar1 i¢in mini rulo siiriiclileri monte edip uygun sekilde kablo baglantilarini
yaptim.

Sistem iginde bulunan 5 adet servo motorlar i¢in pano ve motor arasina kablo
cekip uygun Olcilerde kestim. Bu servo motorlar biri yatay eksen biri dikey eksen
biri yan eksen ve arta kalan iki tanesi girilen parca ¢apina gore sistemiz hazirlamak
amaciyla kullaniliyor.
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Taslama kabin kurulumu. 21/03/2024

Taslama kabini i¢in yapmis oldugumuz servo motor baglantilarina ek olarak tas
motoru ve alt tutucu motor olmak tizere iki biiylik motor vardi. Bunlarin da
kablolayarak baglanti islemini yaptik. Teker teker her bir motorun denemsini yaptik.

PLC iizerinden sistemin ¢alisabilecegi deger araliklarini belirleyerek sinirlar
koyuldu. Bu sinirlamalar maddi anlamda ciddi 6nem tasidigi i¢in biiyiik bir titizlikle
yapildi.
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CNC besleme robotu, yériinge yazma. 22/03/2024

Haftanin son giinti fren diski ve kampanasi yapan fabrikaya gittik. Bugiin CNC
besleme robotunun ydriingesini yazmaya basladik. Yanimdaki miihendis bana
yoriingenin nasil yazildigini anlatti. Oncelikle robotun kalibrasyonunu aliyoruz. Daha
sonrasinda robota backup yiiklemesi gerceklestiriyoruz. Bu islemlerden sonra robotun
hareket edecegi bir diizlem yani toolframe belirliyoruz. Belirledigimiz toolframe ‘den
sonra robotun ¢alisacagi yani userframe belirliyoruz.

Daha sonra ise bu CNC makinelerinden gelen sinyallerle robotumuzu koordine
ediyoruz.

Ll
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25.03.2024
PAZARTESI

7.HAFTA

Fren diski icin robot kurulumu.

Bugiin haftanin ilk giinii. Fren diski fabrikasi i¢in CNC besleme robotu kurmaya gittik.
Oncelikle robotun yerini belirledik. Ardindan robotu o noktaya sabitledik.

26.03.2024

SALI

Fren diski icin robot kurulumu.

Yiukleme masasinin boatini yaptim. Ardindan boattan otomasyon panosuna haberlesme
kablosu ¢ektim. Sonrasinda yiikleme masasi butonlarini yerlerine sabitledim. Sonrasinda
kap1 swicini yerlestirdim.

27.03.2024
CARSAMBA

Fren diski icin robot kurulumu.

Bugiin haftanin ikinci giinii fren diski fabrikasina kurmaya basladiginiz besleme robotlar1
etrafini gitlerle ¢cevreledik. Sonrasinda yiikleme masasini sabitledik.

28.03.2024
PERSEMBE

Taslama robotu arizasi.

Haftanin dordiincii giinii sabah toplantisindan sonra miisteriden gelen sikayet {izerine
taglama robotunun oldugu fabrikaya gittik. Robotun force kontroliinde bir ariza oldugunu
tespit ettik. Ariza giderildikten sonra toolchange istasyonundaki endiiktif sensorlerden bir
tanesini degistirdik

29.03.2024

CUMA

Fren diski i¢in robot kurulumu.

Bugiin fren diski beslenme robotunun yo6riingesini yazmaya bagladik. Bugiin diin
basgladigimiz yoriinge yazma islemini tamamladik ve robot hiicresini devreye aldik.

30.03.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

31.03.2024

PAZAR

Resmi Tatil
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Kaynak robotu ariza. 25/03/2024

Bugiin sirkette yeni gelen taslama robotunu toplamaya basladik fakat
miisterilerimizden bir tanesi robotunda ariza oldugunu ve kendilerinin bu arizay1
gideremediklerini sdyleyen bir telefon aldik. Derhal bir miihendisle birlikte sahaya
gittik. Sorunun ne oldugunu anlamaya ¢alisirken sorunun poziyonerin dogru
konumlandirilmadigindan dolay1 olustugunu goérdiik. Sorumlu miihendis programda
gerekli degisiklikleri yapiktan sonra hatanin giderildigini goriip oradan ayrildik.
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Taslama kabin kesfi. 26/03/2024

Bugun fren diski imal eden firmanin dokiim béliimiine gittik. Burada
dokiimden ¢ikan fren disklerinin ¢apaklarinin alinmasi i¢in firmada miihendisler bir
proje tasarlamiglar. Bu projenin ¢alisma prensibi ise ¢alisanlar fren disklerini getirip
konveydr bandin iistiine koyuyorlar daha sonra {i¢ faz asenkron motorun bulundugu
platforma getiriyor daha sonra o platform kendi etrafinda donerken baska bir motor
taglama islemi yapiyor. Daha sonra ise bagka bir konveydr bant alip sistemin 6teki
tarafina génderiyor.
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Disk taslama makinesi eksikleri. 27/03/2024

Kurulumu devam eden yeni bir projeye sonradan dahil oldum. Bu projede yer
alan biitlin sensorleri PLC'nin giris kismina bagladik. Ek olarak sistemin i¢indeki iki
motoru iki farkli stiriicliye bagladik. Daha sonra ise sistemin dis profili geldi. Bu
profilin kurulumunu yaptik. Sistemin PLC programini yaptik. Bundan 6nce
yaptigimiz ilk sistemde bir ariza oldugu uyarisi aldik. Baktigimiz zaman iginde
bulunan platformun metal kisminin ¢atlamis oldugunu gordiik. Revizyon islemi i¢in
firmaya goturduk.
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Taslama kabini toolchance montaj 28/03/2024

Haftanin dordiincii giinii logar kapag: tireten fabrikadaki taslama kabinine ariza
kontrolune gittik.

Yaptigimiz kontroller sonucunda robotun force kontroliinde ariza oldugunu
tespit ettik.

Arizanin giderilmesi i¢in mekanik boliimiiyle iletisime gectik. Gelen mekanik
ekiple birlikte force kontrolii onarip diger sistemleri kontrol ettik.

Toolchance taslama robotunun taslanacak parca ve sekline gore tas
degistirmesine yarayan kabin pargasi
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Taslama Kkabini elektrik tehsisati. 29/03/2024

Haftanin son giinii ayn1 firmaya gittik.

Burada robotun baglantilarini yaptim. Once robota giren ana enerji
baglantilarin1 yaptik. Daha sonra ise robottan sinyal alabilmek i¢in panoya 16 lik
kablo baglantisin1 yaptik. Bu robotlarin baslari pndmatik havanin enerjisi ile hareket
etmektedir. Robotta enerji varken enerji kablosunun ¢ekilmemesi gerektigini
o0grendim. Sebebi ise robotun i¢inde bir batarya devresi vardir. Bu devre robotta
enerji yokken yoriinge bilgilerini hafizada tutmak i¢in kullanilir. Eger enerji varken

enerji kablosu ¢ikarilirsa batarya devreye girmez ve robottaki tiim yoriinge
bilgileri silinir.
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01.04.2024
PAZARTESI

8.HAFTA

Taslama robotu kabin toplanmasi.

Haftanm ilk giinii yeni bir taglama robotu projesi aldik. Bu proje iizerine taglama kabinini
toplamaya basladim.

02.04.2024

SALI

Taslama robotu kabin toplanmasi.

Bugiin taslama kabrini projesinin motor baglanti kablolarini kabin i¢i boatini kap1 swceini
pozisyoner baglantilarini yaptim

03.04.2024

CARSAMBA

Taslama robotu kabin toplanmasi.

Bugiin taglama kabininin toolchange boliimiinii pndmatik panosunu sogutma suyu tankini
yaptim.

04.04.2024

PERSEMBE

Taslama robotu kabin toplanmasi.

Haftanin dordiincii giinii taglama kabininin robot giyinmesini yaptim. Ardindan robotun
gripper kismini taktik.

05.04.2024

CUMA

Yeni proje hakkinda goriisler.

Haftanin son giinii igyerinde yaptigimiz toplantida yeni gelen proje hakkinda fikir ve
goriiglerimizi birbirimizle paylagtik.

06.04.2024

CUMARTESI

Resmi Tatil

07.04.2024

PAZAR

Resmi Tatil
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Kaynak robotu saha kesfi . 01/04/2024

Yeni haftanin ilk giinii. Yeni kuracak oldugumuz kaynak robot kolu i¢in
istenilen sahaya gittik.

Kaynak robotu i¢in yer belirlenmesi ve kullanilacak malzemelerin
ayarlanmastyla giine basladik. Konumu tam olarak belirledigimiz robot kolunu tepe

vinci ve halatlar yardimiyla zarar vermeden yerine getirdik. Sabitleme islemleri ve
cevre diizeniyle giinii sonlandirdik.
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Kaynak robotu kurulumu. 02/04/2024

Diinden kalan kaynak robot kolunun kurulumuna basladik.

Oncelikle tezgah diye adlandirdigimiz parcanin yerini belirleyip ona gore robot
kolunu da sabitleyecektik. Iki yan tutucu ve bir tezgah iistii olarak ii¢ parcadan olusan
tezgahimizi tepe vinci yardimiyla 6nceden 6l¢iip isaretlendirme yaptigimiz noktalara
yerlestirerek parcalari birbirine monte ettik.

Artik elimizde tek parca olan tezgahimizi sabitleme islemine gectik. Metal
kisimlarda bulunan deliklerden darbeli matkap yardimiyla delmeye basladik. Delme
1slemi bittikten sonra hava yardimiyla deliklerin i¢indeki tozlar1 temizlemeye
basladik. Bu islemin amac1 epoksi adinda kullandigimiz kimyasal diibelin zemine
daha hizli yapigsmasi. Temizligin ardindan her deligin epoksisinin sikip gijonlari
yerlestirdik.
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Kaynak robotu kurulumu. 03/04/2024

Oncesinde basladigimiz kaynak robotu kurumuna devam etmek igin ayni
firmada ¢alisma gliniimiize basladik.

Artik sabitledigimiz kaynak robot kolu ve tezgahimiz lizerinde ¢alismaya
basladik.

Oncelikli olarak robot kolumuzun elektrik ve sinyal baglantilar igin gerekli
olan kablolar1 uygun olciiler alarak kestik. Kesilen kablolar spirallere gecirdik. Bu
islemi aginma ve kopma gibi sorunlarin oniine gecilmesi i¢in yaptik. Uclarin
actigimiz kablolar tek tek yiiziikleyip etiket taktik ve ardindan gerekli baglantilama
islemeleri yapildi. Baglantilama islemi robot kolu ve tezgah motorlar: arasinda sinyal
alis verisi i¢in kullaniliyor.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Robot kol kurulumu. 04/04/2024

Robot kolu kurulumu i¢in yine ayn1 yerde giine basladik.

Kaynak robot kolumuza yaptigimiz gibi tezgah i¢in de gerekli kablolar1 bulup,
Olclip ve kestik. Kestigimiz kablolar1 asinmaya dayanikli hale getirmek i¢in
spiralledik ve baglanti islemlerini yaptik.

Robot ¢evresini is sagligi ve giivenligi agisindan ¢itlerle ¢gevirmemiz
gerekiyordu. Alinan dlgiiler dogrultusunda ¢itlerimize uygun delme ve sabitleme
islemlerini yaptik. Sabitlenen ¢itlerimize gerekli 151k bariyerleri monte ettik. Isik
bariyerleri kapali sistemimize kiiclik de olsa giris yapilabilecek yerlere konuyor ve
bariyer asildig1 anda sistem duruyor. yerlestirdigimiz 1s1k bariyerlerini tam karsilikl
olacak sekilde sabitledik ve kablolama islemlerini yaptik. Cite normal giris i¢in
konulan kapiya kap1 switch i ve baslatma butonlari takilarak gerekli kablolama
islemleri yapildi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Robot kol ariza. 05/04/2024

Bugiin olusan bir cnc besleme robotu arizasi i¢in GDC dokiime gittik.

Oncelikle sorunun ne oldugunu usta basindan dinleyerek sorunu tam anlamiyla
tespit etmek icin biz test ettik.

Sorun robot kolunun yatay eksende belirli bir konumun sagina gecince tutucu
ucu kendi kendine agmasiydi. Sorun tam anlamiyla anlasilmis ve nedeni
arastiriliyorken isinde uzman miihendislerimiz sayesinde kabloda olusan bir asinma
sonucu olabilecegi distiniildii.

Robot iizerinden kabloyu soktiik ve yenisiyle degistirdik. Yenilemis
oldugumuz test etmek amaciyla tam anlamiyla robot kolunun igine gdmmeden test
etmeye basladik ve beklenen {lizere bir hata olugsmadan test asamasini diizglince
tamamladi. Kablolar diizgiince robot kol tizerindeki gibi eski haline getirmek {izere
diizenli bir sekilde yerlestirdik.

Artik otonom bir sekilde robot kolunu test etmeye basladik herhangi bir soruna
hemen miidahale edebilmek icin yavas bir sekilde yapmasi gereken islemleri izleyip

sorun olmadigini ve artik ¢alisabilir oldugunu belirttik.

Servis raporu tutuldu ve giinli sonlandirdik

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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9.HAFTA

Sirrket ici, robot giydirme.
<17
S E Haftanin ilk giinii taglama kabini i¢ aydinlatma, kablo kanallari, kablo ¢ekme ve elektrik
N E tesisatinin bir kismini yaptim.
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Piston arizasim diizelttik.

§ Piston arizas1 ve ¢oziimlemesi. Sistemi sokiip tespit etme.
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Sirrket ici, robot giydirme. 08/04/2024

Yeni haftanin ilk giiniinde sirkette yapilan sabah toplantisinda bayram
dolayisiyla yogun bir ¢calisma olmayacagini ve sirket ici tertip diizenlenmesini yaptik.
Kullandigimiz esyalar1 olmas1 gereken yerlere giizelce yerlestirdik. Daha 6nce
kullanilan ve bozuk oldugu bilinen motor siiriiciisiiniin i¢ goriliniisiinii merak ettim,
aldigim izinle birlikte a¢ip inceledim.

Sirket i¢i diizen ve kurulum igin hazirlanacak bir taslama robotunu giydirdik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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Piston arizasim diizelttik. 09/04/2024

Buglin bir ariza i¢in talep olusturulmus ve biz de oraya gittik. Gittigimizde
taslama makinesinin diskin hareketini saglayan pistondan kaynakli bir ariza oldugunu
tespit ettik.

Asil ariza pistonda degil de pistona hava akisini saglayan valften kaynakli
oldugunu fark ettik. Valfin degistirilmesi ile sorun ortadan kalkti.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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Resmi tatil. 10/04/2024
Ramazan Bayrami 1. Giin.
DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Resmi tatil. 11/04/2024
Ramazan Bayrami 2. GUn.
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Resmi tatil. 12/04/2024
Ramazan Bayrami 3. GUn.
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Kaynak robotu ariza.

< |2
S (é Haftanm ilk giini bir arizaya gittik ve ¢oziimledik.
I3V
< | 2
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Kaynak robotu ariza.
§ Bugtin kaynak otomasyonun panosunu topluyorum. Panoda (¢ adet siirlicii PLC a¢ kapa
N 7| sigorta gii¢ kaynag olacak.
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Taslama kabini arizasi.
§ é Bugiin taglama kabinimizin havalandirma pervanelerinden kaynakli sorunu ¢ozduk.
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< | Taslama kabini.
% E Kabin iist elektrik tesisati, delme iglemlerimiz, kablolama ve boat isleri yaptim.
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Kaynak robotu kurulum éncesi hazirhk.
& Haftanin son giinii miisteriden gelen talep lizerine sistem hazirlamaya basladik.
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Kaynak robotunun arizasi. 15/04/2024

Haftanin ilk giinii sabah toplantidan sonra daha énceden kurdugumuz kaynak
robotunun arizalandigina dair bir sikayet aldik. Arizali kaynak robotunun oldugu
firmaya gittik. Robotu inceledigimizde robotun bir sikintis1 olmadigini gordiik. Fakat
hala hata gosteriyordu. Hatay1 inceledigimizde kaynak makinesinin arizalandigini
gordiik. Bunun tizerine yetkili servisle iletisime gecip yeni bir anakart istedik. Servis
bize en geg iki giin i¢cinde doniis yapacagini soyledi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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Kaynak robotunun arizasi. 16/04/2024

Bugiin kaynak robotu arizas1 i¢in robotun bulundugu firmaya gittik.
Kaynak makinesinin arizali ana kartin1 degistirdik. Degistirdigimiz
anakarttan da sonra robotu calistirip kartin dogru ¢alisip ¢alismadigini
kontrol ettik. Kartin calistigini gordiik fakat robot ile iletisime ge¢cmedigini
gordiik. Bunun {izerine robot de kaynak makinesi arasindaki haberlesme
protokoliiniin yeniledik. Haberlesme protokoliinii yenildikten sonra
sistemin diizgiin bir sekilde calistigini gordiik ve sistemin otomatik moda
alip gerekli gozlemlemeler de yapilip belirli bir siire izlendikten sonra
teslim ettik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Taslama kabini arizasi. 17/04/2018

Bugiin sirkette sabah toplantisin1 yaptiktan sonra bir miisterimiz bizi
arad1 ve almis oldugu taslama robotunun diizgiin ¢alismadiginin beyan etti.
Bunun iizerine yetkili miithendisle birlikte sahaya ¢iktik. Taslama robotu
kabini inceledigimizde kabinde bulunmasi gereken havalandirma
pervanesinin eksik oldugunu gordiik. Hemen sirketten 2 adet havalandirma
pervanesi temin ettik. Havalandirma pervaneleri taktiktan sonra sistemin
istenildigi gibi calistigin1 kontrol ettik ve sistemi teslim ettik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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Taslama Kkabini. 18/04/2024

Bugun sabah toplantisindan sonra taslama kabinlerinde bir tanesini
toplamaya bagladim. Kabinin 6ncelikle ¢itlerini ¢ektim. Sonrasinda
kabinin 6n tarafindaki pozisyonerin motor baglanti1 kablolarini ¢ektim.
Ardindan kabin i¢i aydinlatmasini bagladin. Daha sonra kabin i¢i boat
kutusunu yerlestirdim. Ardindan toolchange béliimiindeki endiiktif
sensorleri yerlestirdim. Daha sonrasinda kabin i¢in gerekli olan otomasyon
panosunu topladim. Pano i¢indeki kablo baglantilarini gerceklestirdikten
sonra panoyu kabinin arkasindaki boliimiine yerlestirdim.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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Kaynak robotu kurulum oncesi hazirhk. 19/04/2024

Bugtin Farkl1 bir firmaya yapilacak olan (¢ adet kaynak Robotunu
pano ve robot otomasyonu uygulamasina yardim edildi. Panolar teker teker
3 farkl ekip tarafindan yapildi. PLC ve robot iizerinden gelen I/O (giris-
cikislar) projeye bakilarak dogru klemenslere baglantis1 yapildi. Acil stop
ve 151k bariyerleri iginkullanilan givenlik rélelerinin baglantilar1 yapildi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILIiSi
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11.HAFTA

CNC besleme robotunun kurulumu.

< |2
S (é) Haftanin ilk giinii yeni bir fabrikada CNC besleme robotunun kurulumuna gittik.
N E Robotun bulunacag yeri yiikleme masasinin bulunacagi yeri tespit ettik. Ardindan robotu
E)': ﬁ sabitleyip erisimine baktik.
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Robot giydirme.
N é Haftann tigiincii giini Robomax hazir gelen robotlarin montaji, sistemin kurulumu, pano
8_ % yapimi ve montajt, kullanilan. PLC nin programini yapan bir igletmedir. Haftanin ilk giinii
S (Q? montaji bitmis bir taslama robotu kabininin giydirmesine bagland1
I3
< | Pano yapimu.
S E Bugiin diinden kalan islere devam edildi. Bu sensor i¢in {iretilmis sensor kablolarinin
N 2 baglantilar1 yapildi. Bu baglantilar panoda ¢ok fazla karisikliga sebep olmasindan dolay1
S »
© | kabinin dis tarafina monte edilen bir buata baglandi.
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Taslama kabini pano.

N Bugiin haftanin son giinii kuruluma hazir olmasi adina Taslama robotumuz i¢in panosu
8 <§‘: toplanmaya baslandi.
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CNC besleme robot kol kurulumu 22/04/2024

Haftanin birinci giinii yeni bir projeye basladik. Bu projede yapacagimiz sistem
iki CNC tezgahini besleyecek olan robot otomasyonu olacak. Sahaya gidip CNC
tezgahlarinin oldugu yere bakip projeyi ¢izdik. Ardindan robotu projeye uygun
olacak bigimde konumlandirdik. Yiikleme masas1 ve palet birakmay1 da isleyisin
akisin1 bozmayacak sekilde konumunu ayarlayip gerekli sabitlemeleri yaptik.
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Resmi tatil. 23/04/2024
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Robot giydirme. 24/04/2024

Robomax hazir gelen robotlarin montaji, sistemin kurulumu, pano yapimi ve
montaj1, kullanilan. PLC nin programini yapan bir isletmedir. Haftanin ilk gilinii
montaj1 bitmis bir taslama robotu kabininin giydirmesine baslandi. Bu robot taslama
yapabilmesi i¢in ¢esitli takimlara ihtiyaci vardir. Bu takimlar1 alabilmesi algilamasi
gerekir. Takimlari tutan 6zel tutucular kabinin i¢ine montajlanir. Bu tutucular1 da
robotun algilamasi i¢in bir sensore ihtiyaci vardir. Burada kullandigimiz sensorler
endiiktif sensorlerdir. Kendine yaklasan metal cisimleri belirli bir mesafede algilayan
sensoOrlere endiiktif sensor ad1 verilmektedir. Endiiktif sensorlerin kendi algilama
mesafeleri bulunmaktadir . Bu mesafelerde bir manyetik alan olusturmaktadir.
Algilama mesafelerinde yaklagan bir metal cisim bu manyetik alan1 etkilemektedir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024




T.C.

SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGI iSYERi
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Pano yapimi. 25/04/2024

Bugtin diinden kalan islere devam edildi. Bu sensor igin iiretilmis sensor
kablolarinin baglantilar1 yapildi. Bu baglantilar panoda ¢ok fazla karisikliga sebep
olmasindan dolay1 kabinin dis tarafina monte edilen bir buata baglandi. Buattan ¢ikan
kablolar ise panoda bulunan PLC nin girislerine baglandi. Amaci ise PLC ile
sensorlerin kontroliinii saglamaktir. Endiiktif sensorler metali algiladigi zaman
PLC'nin girisine bir sinyal gonderiyor. Bu sinyal ise yazdigimiz programa gore bir
cikis veriyor.

Projelerde kullandigimiz PLC ise Omron markadir. Nedeni ise miisterilerin bu
markaya alistig1 ve burada ¢alisan miihendislerin omron marka PLCinin programina
daha ¢ok aligmis olmasidir. Omron marka PLC'nin programi symax isimli
programlayici ile programlanmaktadir. Ayrica robot i¢in de her robot markasina gore
degisen programlar kullanilmaktadir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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Taslama robotu pano yapimi. 26/04/2024

Bugun haftanin son giinii kuruluma hazir olmasi adina Taslama robotumuz igin
panosu toplanmaya baslandi.

Panoda omron markagii¢c kaynagi kullanildi. Gii¢ kaynagi 220 volt AC enerjiyi
24 volt DC enerjiye ¢evirmek i¢in kullandigimiz
bir elektronik devre elemanidir. Bu 24 volt DC enerji PLC'yi, PLC'nin modiiliinii
giivenlik rolesini, optik sensoriin kontagini beslemek i¢in ihtiya¢ duyuluyor. Bazi
PLC' lerde ¢ikis sinyalinin iletimi i¢in réleye
ithtiya¢ duyarken bazilarinda ise ihtiya¢ duyulmaz. PLC 24 volt DC ile ¢calismaktadir.
Modiiliine ise giris ve ¢ikis sayisini artirmak icin kullanilir.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI
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29.04.2024
PAZARTESI

12.HAFTA

Disk taslama makinesi kurulumu ve ariza.

Bugiin haftanin ilk giinii daha 6nceden yapmis oldugumuz projenin montajina devam ettik.

30.04.2024

SALI

Taslama kabini dis montaj.

Bugiin diinden kalan isimize devam etmek i¢in ayni sahaya ¢iktik. Saha i¢erisinde diinden
biraktigimiz dis iskelet ve ara parcalari montajlamaya basladik. montajlama iskence ad1
verdigimiz aletler ve plastik tokmaklarla yerlerine oturtup delikler denk gelecek sekilde
vidalama islemlerini yaptik.

01.05.2024
CARSAMBA

Resmi Tatil

02.05.2024
PERSEMBE

Kaynak robotu ariza.

Bugiin sabah toplantidan sonra daha 6nceden kurdugumuz kaynak robotunun arizalandigina
dair bir sikayet aldik. Arizali kaynak robotunun oldugu firmaya gittik. Robotu
inceledigimizde robotun bir sikintis1 olmadigimi gordiik.

03.05.2024

CUMA

Kaynak robotu ariza.

Bugiin kaynak robotu arizasi i¢in robotun bulundugu firmaya gittik. Kaynak makinesinin

arizali ana kartin1 degistirdik. Degistirdigimiz anakarttan da sonra robotu ¢alistirip kartin

dogru calisip calismadigini kontrol ettik. Kartin ¢calistigini gordiik fakat robot ile iletisime
geemedigini gordiik.

04.05.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

05.05.2024

PAZAR

Resmi Tatil
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Bugin haftanin ilk giinii daha 6nceden yapmis oldugumuz projenin montajina

devam ettik.

Bu projede yer alan biitiin sensorleri PLC'nin giris kismina bagladik. Ek olarak
sistemin i¢indeki iki motoru iki farkl siiriiciiye bagladik. Daha sonra ise sistemin dis
profili geldi. Bu profilin kurulumunu yaptik. Sistemin PLC programini yaptik.
Bundan 6nce yaptigimiz ilk sistemde bir ariza oldugu uyarisi aldik. Baktigimiz
zaman i¢inde bulunan platformun metal kisminin ¢atlamis oldugunu gordik.

Revizyon islemi i¢in firmaya gottrduk.
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Taslama kabini dis montaj. 30/04/2024

Bugiin diinden kalan isimize devam etmek i¢in ayn1 sahaya ¢iktik. Saha
icerisinde diinden biraktigimiz dis iskelet ve ara pargalart montajlamaya basladik.
montajlama iskence ad1 verdigimiz aletler ve plastik tokmaklarla yerlerine oturtup
delikler denk gelecek sekilde vidalama islemlerini yaptik.

D1s iskeletini yapmis oldugumuz kabinin iskelet i¢i kenar saglarini da monte
etmemiz gerekiyordu. Yerleri teker teker belirlenen saclar uygun yerlere montajland.

Acik olan kisimlara mika ad1 verilen plastik camlar takildi. Giris kapisinin iizerine
sirket ismi yazan sa¢ levhay1 da montajladiktan sora giinliik isin sonuna geldik.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024




T.C.

SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLiGI iSYERI
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Resmi tatil. 01/05/2024

1 Mayis Resmi tatil.

Daima tGretmekten geri kalmayan,
emediile topluma katki saglayan
tUm emekgilerin
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Kaynak robotu ariza. 02/05/2024

Bugiin sabah toplantidan sonra daha 6nceden kurdugumuz kaynak robotunun
arizalandigina dair bir sikayet aldik. Arizali kaynak robotunun oldugu firmaya gittik.
Robotu inceledigimizde robotun bir sikintis1 olmadigimi gordiik. Fakat hala hata
gosteriyordu. Hatay1 inceledigimizde kaynak makinesinin arizalandigini gordiik.
Bunun iizerine yetkili servisle iletisime ge¢ip yeni bir anakart istedik. Servis bize en
gec iki giin i¢inde doniis yapacagini soyledi.
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Kaynak robotu ariza. 03/05/2024

Bugiin kaynak robotu arizasi i¢in robotun bulundugu firmaya gittik. Kaynak
makinesinin arizali ana kartin1 degistirdik. Degistirdigimiz anakarttan da sonra robotu
calistirip kartin dogru ¢alisip ¢alismadigini kontrol ettik. Kartin ¢alistigini gordik
fakat robot ile iletisime gegmedigini gordiik. Bunun {izerine robot de kaynak
makinesi arasindaki haberlesme protokoliiniin yeniledik. Haberlesme protokoliinii
yenildikten sonra sistemin diizgiin bir sekilde ¢alistigini gordiik ve sistemin otomatik
moda alip teslim ettik.
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CNC besleme robotu pano diizenlenmesi.

<17
S (é) Haftanin ilk giinii CNC besleme robotunun panosunu dizenledik. Bu panoda daha énceki
N E panolardan farkli olarak PNP tipi PLC kullandik.
3|3
S| &
CNC besleme robot kolu montaja.
S Haftanin ikinci giinii Konya igerisindeki firmaya yapilacak olan CNC besleme
Q = | robotlarinin tesisatlarina ve montajlarina devam edildi. Kurulumlari biten robotlarin
8 3:) tesisatinda yapilan hatalar tespit edildi onlar dizeltilip kalibrasyon ve OFFSET'leme
NG (noktabelirleme) islemleri igin yetkili mihendislere yardim edildi. Bu islemler sirasinda
o FANUC marka FlexPendant'larin(robot kontrol paneli) nasil kullanildigi ve temel
diyagramlar anlatildi.
Kaynak robotu kurulumu.
N é Haftanin {igiincii giinii kaynak robotu kurulumu i¢in sahaya ¢iktik. Tezgah sabitleme
< % islemeleri yapildi.
0 | o
Q|
2|3
< | Kaynak robotunun kurulumu
S ; Bugiin kaynak robotu otomasyonu i¢in pano toplamaya basladik. Panonun igerisinde 3 adet
S & | surtict olacak. Bu suriiculer 3 adet harici ekseni kontrol edecek.
S &
o @
o A
Kaynak robotunun kurulumu
§ Haftanin son giinii diin goren projenin pano islemlerine devam edildi.
S| 2
wil >
Q10
o
—
o
< @ . .
S Bl Resmi Tatil
N
g
= o
=0
< . .
S | x| Resmi Tatil
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CNC besleme robot kolu pano ve montaji. 06/05/2024

Haftanin ilk glini Konya icerisindeki firmaya yapilacak CNC besleme robotu
projesinin pano yapimi bitirildi. Sahaya gidilerek pano ve robotun dogru yerleri tespit
edilerek montajlarina yardim edildi. Montajlar1 biten bélimlerin otomasyon ve
pndmatik tesisatina baslandi.

i
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CNC besleme robot kolu montaji. 07/05/2024

Haftanin ikinci guini Konya igerisindeki firmaya yapilacak olan CNC besleme
robotlarinin tesisatlarina ve montajlarina devam edildi. Kurulumlar: biten robotlarin
tesisatinda yapilan hatalar tespit edildi onlar diizeltilip kalibrasyon ve OFFSET'leme
(noktabelirleme) islemleri icin yetkili mihendislere yardim edildi. Bu islemler
sirasinda FANUC marka FlexPendant'larin(robot kontrol paneli) nasil kullanildigi ve
temel diyagramlar anlatildi.

DENETCI ISYERI EGITIM YETKILISI

| 12024 | 12024




T.C.

SELCUK UNIVERSITESI
TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGI iSYERi
EGIiTiMi GUNLUK RAPOR Sayfa No
YAPILAN iS: TARIH
Kaynak robotu kurulumu. 08/05/2024

Haftann iigiincii giinii, bugiin Oncelikle tezgah diye adlandirdigimiz parganin
yerini belirleyip ona gore robot kolunu da sabitleyecektik. iki yan tutucu ve bir
tezgah lstii olarak ii¢ parcadan olusan tezgahimizi tepe vinci yardimiyla 6nceden
Olclip isaretlendirme yaptigimiz noktalara yerlestirerek parcalari birbirine monte ettik.

Artik elimizde tek parca olan tezgahimizi sabitleme islemine gectik. Metal
kisimlarda bulunan deliklerden darbeli matkap yardimiyla delmeye basladik. Delme
islemi bittikten sonra hava yardimiyla deliklerin i¢cindeki tozlar temizlemeye
basladik. Bu islemin amac1 epoksi adinda kullandigimiz kimyasal diibelin zemine
daha hizl1 yapigsmasi. Temizligin ardindan her deligin epoksisinin sikip gijonlari
yerlestirdik.
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Kaynak robot kolu kurulumu. 09/05/2024

Haftanin dérdiincii giinii, bugiin Oncesinde basladigimiz kaynak robotu
kurumuna devam etmek i¢in ayni firmada ¢alisma giiniimiize basladik.

Artik sabitledigimiz kaynak robot kolu ve tezgahimiz lizerinde ¢alismaya
basladik.

Oncelikli olarak robot kolumuzun elektrik ve sinyal baglantilar1 igin gerekli
olan kablolar1 uygun olciiler alarak kestik. Kesilen kablolar spirallere gecirdik. Bu
islemi aginma ve kopma gibi sorunlarin oniine gecilmesi i¢in yaptik. Uglarii
actigimiz kablolar tek tek yiiziikleyip etiket taktik ve ardindan gerekli baglantilama
islemeleri yapildi. Baglantilama islemi robot kolu ve tezgah motorlar: arasinda sinyal
alis verisi 1¢in kullaniliyor.
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Kaynak robot kol kurulumu. 10/05/2024

Haftanin besinci giinii, bugiin Robot kolu kurulumu i¢in yine ayni yerde giine
basladik.

Kaynak robot kolumuza yaptigimiz gibi tezgah i¢in de gerekli kablolar1 bulup,
Ol¢iip ve kestik. Kestigimiz kablolar1 asinmaya dayanikli hale getirmek i¢in
spiralledik ve baglanti islemlerini yaptik.

Robot ¢evresini is saglig1 ve glivenligi agisindan ¢itlerle gevirmemiz
gerekiyordu. Alinan dlgiiler dogrultusunda ¢itlerimize uygun delme ve sabitleme
islemlerini yaptik. Sabitlenen ¢itlerimize gerekli 151k bariyerleri monte ettik. Isik
bariyerleri kapali sistemimize kii¢lik de olsa giris yapilabilecek yerlere konuyor ve
bariyer asildig1 anda sistem duruyor. yerlestirdigimiz 151k bariyerlerini tam karsilikl
olacak sekilde sabitledik ve kablolama islemlerini yaptik. Cite normal giris i¢in
konulan kapiya kap1 switch i ve baslatma butonlari takilarak gerekli kablolama
islemleri yapildi.
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_ CNC besleme revizyon.
I
S (é Haftanm ilk giinii yeni bir proje revizyon projesine baslayacagiz.
I3V
o | £
1N
@ |2
CNC besleme revizyon.
§ Bugiin diinkii projenin yapimina devam edild..
N O
n <
o v
-
—
CNC besleme revizyon.
§ é Boat i¢i ve pano boat arasi kablo baglantilart.
Q| =
sl =2
3
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S
< | CNC besleme revizyon.
% E Robot ¢aligma sistemleri ve giivenli alan.
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CNC besleme revizyon.
§ Isik bariyerleri ve 6nemleri
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CNC besleme revizyon. 13/05/2024

Yeni haftani ilk giinii, bugiin yeni bir proje olan cnc besleme revizyonlariyla
ilgilenecegi.

Projede 4 adet cnc 2 adet palet birakma 1 adet de yiikleme masasi
bulunmaktadir. Konumlar1 énceden belirlenmis olan cnc lere gore robot kolumuzu
hilti, epoksi ve gijonlar yardimiyla sabitledik. Sabitlenmis olan robot kolumuzun
oncelikli olarak erisimine bakmamiz gerekiyordu bunun i¢in ilk is robota enerji
vermek oldu. Enerji icin 0zel soketli kablolar kullaniliyordu bu kablolar vasitasiyla
robota enerji verdik. Erisimi kontrol edilen robot sorunsuz bir sekilde istenilen her
yere ulasabiliyordu. Bu da 1y1 haber ve biz kuruluma devam ettik.

Yiikleme masasi ve palet birakmalari da sabitledikten sonra gunlik
temizligimizi yapip giinii sonlandirdik.
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CNC besleme revizyon. 14/05/2024

Bugiin diinden kalan isimize devam ettik diinden sabitleme islerini
hallettigimiz yiiklemem masasina 2 adet lazer sensor ve 2 adet metal sensér monte
edildi. Sensorlere uygun olacak sekilde kablolar teker teker dl¢iilerek uygun boylarda
kesildi. Kesilen kablolar 6 lik spirallerden gegirilerek giivenli bir hale getirildi.

Yiikleme masasina bir adet buat sabitledik uygun yerlerden delikler agcarak
spiralledigimiz kablolar1 rakorlar yardimiyla buata girdik ve biitlin sensorlerimizi
ilgili klemenslere girerek sisteme baglamaya hazir hale getirdik.
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CNC besleme revizyon. 15/05/2024

Panodan yiikleme masasina, robottan panoya, sistem i¢indeki buatlardan
panoya kablolar cekilip spirallendi.

Sistemden gelen kablolar1 soketlere girerek islemi daha yalin bir hale
getiriyoruz. Ama kolaylastirdig1 kadar uzun da stiren bir is. 24 adet kabloyu teker
teker soyarak yliziik basiliyor ve sokete giriliyor.
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CNC besleme revizyon. 16/05/2024

Bugiin sistem i¢in disaridan miidahaleyi kesmek ve calisanlarin giivenligini
korumak i¢in 151k bariyerleri yeri ve ¢itleri dikmeyi planliyorduk.

Sistem revizyon oldugu i¢in ellerinde oldukga fazla ¢it vardi biz de bu c¢itlerden
uygun boyutta olanlar1 toparlayip sisteme entegre etmeye calisacaktik. Karman
corman bir ¢it kalabaligindan zor da olsa bulduk ve sistemin oldugu yere tasidik. Her
bir ayak icin delikler acarak dubellerle citleri sabitledik.
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CNC besleme revizyon. 17/05/2024

Sistem kurulup calisirken herhangi bir bilingsiz kisi yliziinden sisteme ya da
kisiye zarar vermemesi i¢in 1s1k bariyerleri kuruyoruz. Sistemin tam kapanmasi
gereken yerler citler yardimiyla kapanirken sistem durdugunda yiikleme ve bosaltma
yapilacak yer 151k bariyeriyle ¢evriliyor.

Isik bariyerleri sistemlerde olduk¢a 6nem arz eden bir konu haline geldi.
Ciinkii kimse istemez bir is¢isinin ya da kendinin caligir haldeki bir robotun
sahasinda olmay1.
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20.05.2024

15.HAFTA

PAZARTESI

Taslama makinesi eksikleri.

Haftanm ilk giinii projenin montajina devam ettik. Bu projede yer alan biitlin sensorleri
PLC'nin giris kismina bagladik. Ek olarak sistemin igindeki iki motoru iki farkl: siiriiciiye
bagladik. Daha sonra ise sistemin dig profili geldi. Bu profilin kurulumunu yaptik. Sistemin
PLC programini1 yaptik. Bundan 6nce yaptigimiz ilk sistemde bir ariza oldugu uyarist aldik.
Baktigimiz zaman iginde bulunan platformun metal kisminin ¢atlamis oldugunu gordiik.
Revizyon islemi i¢in firmaya goturdik.

21.05.2024

SALI

Taslama makinesi eksikleri.

Haftanin ikinci gilinii diin kaldigimiz ise devam ettik. Fren diskindeki ¢apaklari temizleyen
motorun baglantilarini yaptik. Fren diski platforma geldigi zaman motor ileriye dogru
hareket ediyor. Bu hareketi saglayan ise pnématik silindirdir. Pnomatik silindirler dogrusal
ve acisal hareketlerin elde edilmesinde kullanilir. Pnomatik enerjiyi mekanik enerjiye
dontistiriir. Hidrolik silindirlerle kiyaslandiginda ¢ok ¢eside sahiptir.

22.05.2024
CARSAMBA

Taslama makinesi eksikleri.

Haftanin igiincii giinii yine ayni yere gittik. Bu makinenin ¢ikiginda bulunan iki tane
konveyor bandi hareket ettiren motorlarin baglantilarini yaptik. Bu motorlar ii¢ fazli
asenkron motor oldugundan dolay1 belli gerilim sartlar1 altinda yildiz veya liggen baglanti
yapilmasi gerekiyor. Bizde faz sebekesine gore bazi motorlari yildiz bazi motorlari iiggen
sekilde bagladik.

23.05.2024
PERSEMBE

Taslama makinesi eksikleri.

Bugiin haftanin dordiincii giinii. Daha 6nceden yapmis oldugumuz taglama makinesinin
mika ve mekanik eksiklikleri giderildi.

24.05.2024

CUMA

Taslama makinesi eksikleri.

Haftanin son giinii daha 6ncelerden yaptigimiz taglama projesinden bir tane daha yapimina
basland. Tlk énce aydinlatma tesisat1 ¢ekildi. Daha sonra ise kabine iki tane buat monte
edildi. Bu buatlardan panoya kablo ¢ekildi. Kabindeki bitin sensorler bir buatta
birlestirildi. PLC'nin giris ve ¢ikislari baglandi. Pano kabine yerlestirildi. Aydinlatma
tesisat1 panoya baglandi.

25.05.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

26.05.2024

PAZAR

Resmi Tatil

/
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Taslama makinesi eksikleri.

Haftanin ilk glini projenin montajina devam ettik. Bu projede yer alan biitiin
sensorleri PLC'nin giris kismina bagladik. Ek olarak sistemin i¢indeki iki motoru iki
farkls stirticliye bagladik. Daha sonra ise sistemin dis profili geldi. Bu profilin
kurulumunu yaptik. Sistemin PLC programini yaptik. Bundan 6nce yaptigimiz ilk
sistemde bir ariza oldugu uyarisi aldik. Baktigimiz zaman i¢inde bulunan platformun
metal kisminin gatlamig oldugunu gordiik. Revizyon igslemi i¢in firmaya gottrdik.
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Taslama makinesi eksikleri. 21/05/2024

Haftanin ikinci giinii diin kaldigimiz ise devam ettik. Fren diskindeki ¢apaklari
temizleyen motorun baglantilarini yaptik. Fren diski platforma geldigi zaman motor
ileriye dogru hareket ediyor. Bu hareketi saglayan ise pnomatik silindirdir. Pnodmatik
silindirler dogrusal ve acgisal hareketlerin elde edilmesinde kullanilir. Pnématik
enerjiyl mekanik enerjiye donistiirtir. Hidrolik silindirlerle kiyaslandiginda ¢ok
ceside sahiptir.
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Taslama makinesi eksikleri. 22/05/2024

Haftanin {i¢lincii giinii yine ayni1 yere gittik. Bu makinenin ¢ikisinda bulunan
iki tane konveyor band1 hareket ettiren motorlarin baglantilarin1 yaptik. Bu motorlar
li¢ fazl1 asenkron motor oldugundan dolay1 belli gerilim sartlar1 altinda yi1ldiz veya
licgen baglant1 yapilmasi gerekiyor. Bizde faz sebekesine gore bazi motorlar yildiz
bazi1 motorlar1 tiggen sekilde bagladik.
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Taslama makinesi eksikleri. 23/05/2018

Bugln fren diski imal eden firmanin dokiim boliimiine gitti Burada dokiimden
cikan fren disklerinin ¢apaklarinin alinmasi i¢in firmada miihendisler bir proje
tasarlamiglar. Bu projenin ¢alisma prensibi ise ¢alisanlar fren disklerini getirip
konveydr bandin iistiine koyuyorlar daha sonra ii¢ faz asenkron motorun bulundugu
platforma getiriyor daha sonra o platform kendi etrafinda donerken baska bir motor
taglama islemi yapiyor. Daha sonra ise bagka bir konveyor bant alip sistemin 6teki
tarafina génderiyor.
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Taslama makinesi eksikleri. 24/05/2024

Haftanin son giinii daha 6ncelerden yaptigimiz taglama projesinden bir tane daha
yapimina basland. Ik 6nce aydinlatma tesisat1 ¢ekildi. Daha sonra ise kabine iki tane
buat monte edildi. Bu buatlardan panoya kablo ¢ekildi. Kabindeki bitiin sensorler bir
buatta birlestirildi. PLC'nin giris ve ¢ikislar1 baglandi. Pano kabine yerlestirildi.
Aydinlatma tesisat1 panoya baglandi.
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27.05.2024

16.HAFTA

PAZARTESI

CNC besleme robot otomasyonu kurulumu

Bugiin haftanimn ilk giinii. Fren diski fabrikasi i¢in CNC besleme robotu kurmaya gittik.
Oncelikle robotun yerini belirledik. Ardindan robotu o noktaya sabitledik.

28.05.2024

SALI

CNC besleme robot otomasyonu kurulumu

Bugiin haftanin ikinci giinii fren diski fabrikasina kurmaya basladiginiz besleme robotlari
etrafini gitlerle ¢evreledik. Sonrasinda yiikleme masasini sabitledik.

29.05.2024
CARSAMBA

CNC besleme robot otomasyonu kurulumu

Yiikleme masasinin boatin1 yaptim. Ardindan boattan otomasyon panosuna haberlesme
kablosu ¢ektim. Sonrasinda yiikleme masas1 butonlarini yerlerine sabitledim. Sonrasinda
kap1 swicini yerlestirdim.

30.05.2024
PERSEMBE

Robot kol yag bakimi.

Bugiin revizyon i¢in gelen bir robota yag bakimi yaptik. Her eksen iginde bulunan yagi
degistirmemiz gerekiyordu. Kovalar ve bir siirii bez alarak yag degisimine basladik.
Her eksene ayn1 marka ve kalinlikta yag kullanilmiyor. Birbirinden farkli ii¢ ¢esit yag
degisiminin tamamini yaptik

31.05.2024

CUMA

Vedalasma ve tesekkiir.

Biitiin mithendisler ve ekip arkadaslarimla vedalastim. Gergekten takim ruhunu hissettigim
bir ortam ve ¢aligma arkadaslarim vardi. Bana kattiklar1 her bir sey i¢in hepsine tesekkiir
edip vedalagtik

01.06.2024
CUMARTESI

Resmi Tatil

02.06.2024

PAZAR

Resmi Tatil
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CNC besleme robot otomasyonu kurulumu 27/05/2024

Haftanin ilk giinii fren diski ve kampanas1 yapan bir fabrikaya gittik. Fabrikada
CNC besleme robotlar1 kurmaya devam ediyoruz. Ama bu sefer bizden {iclii sistem
yerine dortlii sistem kurmamizi istediler. Yapmamiz gereken ticlincii CNC
makinesinin yanina bir adet daha CNC eklemek oldu. Eklenmis olan CNC biitiin
yoriingenin degismesine sebep oldu ve yeni yoriinge yazma islemlerine baslanildi.

Oncelikli olarak robota enerji verildi ve yoriinge i¢in ¢alismalara baslandi.
Robot yoriingesi zaman aldig1 gibi olduk¢a da 6nemli bir is herhangi bir yanhista
robot bir yere carpabilir ve ciddi hasarlar ¢ikarabilir.
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CNC besleme robot otomasyonu kurulumu 28/05/2024

Haftanin ikinci giinii fren diski ve kampanasi yapan fabrikaya tekrar gittik.
Robotun yerini belirleyip sabitledik. Ardindan yiikleme masasinin yerini belirleyip
sabitledik. Bunlardan sonra CNC makinelerinden robot otomasyonuna haberlesme
kablolarini ¢cektim. Ve daha sonra da haberlesme kablolarinin CNC i¢indeki

baglantilarin1 yaptim.
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CNC besleme robot otomasyonu kurulumu. 29/05/2024

Bugln ayni fabrikaya gittik. Bugiin robotun palet birakma tinitesini
yerlestirdim ve sabitleme isini yaptim sabitlemek i¢in hilti yardimiyla delip ¢elik
dibellerle sabitledik. Ardindan yiikleme masasinin boatin1 énce sabitledim sonra boat
i¢1 diizeni yapip gerekli yerlere kablolart girim. Sonrasinda ise yiikleme masasinin
kontrol butonlarini yerlestirdim. Sonrasinda yiikleme masasinin kablosunu
otomasyon panosuna gektim.
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Robot kol yag bakimi. 30/05/2024

Bugiin staj boyunca yapmadigimiz bir sey yapilacakti bunu da gérmem i¢in
sahaya gitmedim ve sirkette kaldim.

Bugtin revizyon igin gelen bir robota yag bakimi yaptik. Her eksen iginde
bulunan yag1 degistirmemiz gerekiyordu. Kovalar ve bir siirii bez alarak yag
degisimine basladik.

Her eksene ayn1 marka ve kalinlikta yag kullanilmiyor. Birbirinden farkli ti¢
¢esit yag degisiminin tamaminm yaptik.
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Vedalasma ve tesekKiir. 31/05/2024

Bugiin stajimin son giiniiydii, 6ncelikle sirket i¢inde otomasyon masasinda
yapilmay1 bekleyen bir valf adas1 vardi onu yaptim. Valfler, basing saatleri,
sartlandiricilar ile istenildigi gibi bir sonug ortaya ¢ikardim. Kabin igerisine monte

edilerek gerekli pnomatik baglantilar1 yapildi ve sistemin bu kismi1 ¢calismaya hazir
hale geldi.

Giin sonuna dogru biitiin mithendisler ve ekip arkadaslarimla vedalastim.
Gergekten takim ruhunu hissettigim bir ortam ve ¢alisma arkadaslarim vardi. Bana
kattiklar her bir sey i¢in hepsine tesekkiir edip vedalastik.
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