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TERIMLER, SIMGELER VE KISALTMALAR

ACIL DURUM: s yerinin tamaminda veya bir kisminda meydana gelebilecek yangim, patlama,
tehlikeli kimyasal maddelerden kaynaklanan yayilim, dogal afet gibi acil miidahale, miicadele,
ilkyardim veya tahliye gerektiren olaylari,

ACIL DURUM PLANI: Isyerlerinde meydana gelebilecek acil durumlarda yapilacak is ve
islemler dahil bilgilerin ve uygulamaya yonelik eylemlerin yer aldigi plani,

ALGILAYICI: Robotik sistemlerdeki duyu elemanlarini,

ATIK: Herhangi bir faaliyet sonucunda olusan, ¢evreye atilan veya birakilan herhangi bir
maddeyi,

BILGi GUVENLIGI: Robotik islem siireglerinde iiretilen dijital ve yazil bilgilerin yetki dis1
bir baska kisiye aktarilmasi, degistirilmesi, tahrif edilmesi, kurcalanmasi ya da a¢iga vurulmasi
tehlikelerine karst korunmasini, bilginin kime ait oldugunun belirlenmesi, biitlinligiiniin
korunmast ve kullanilabilirliginin saglanmas1 asamalarini, kurumsal prosediirlere gore
korunmasini ve dagitiminin yapilmasini,

ENKODER: Pozisyon 6l¢iimii i¢in kullanilan donanimi veya kodlayiciyi,
EYLEYICI (AKTUATOR): Bir mekanizma veya sisteme hareket veren bileseni,
GLOBAL / LOCAL DEGISKEN: Genel / Yerel degiskenleri,

HATA: Robotik sistemin beklenilen gorevi yerine getirdiginde, gerceklesen islemin beklenen
islemle olan farkini,

INOUT/OUTPUT (I/O): Elektriksel sinyallerin robotik sisteme Giris — Cikiginin yapildigi
baglant1 noktalarini,

ISCO: Uluslararas: Standart Meslek Siniflamasini,
ISG: Is Saglhg ve Giivenligini,

KARAKTERIZASYON: Uriinlerin/islem 6zelliklerinin kendine 6zgii teknik standartlara gore
Olciilerek raporlanmasini,

KESME ALT PROGRAMI (INTERRUPT): Ana program akiginin diginda, daha 6nceden
tanimlanmis 6zel durumlarda kullanilmak tizere anhik olarak program akisinin kesilerek
isletilmesi saglanan program parca veya pargalarini,

KiSISEL KORUYUCU DONANIM (KKD):Calisan, yiiriitiilen isten veya calisilan ortamdan
kaynaklanan, saglik ve gilivenligi etkileyen bir veya birden fazla riske karsi koruyan, calisan
tarafindan giyilen, takilan veya tutulan, bu amaca uygun olarak tasarimi yapilmis tiim alet, aragc,
gereg ve cihazlari,

MANIPULATOR: Endiistriyel robot kolunu,
MESH: Ug boyutlu kat1 modelin kafes yapisini,

MOBIL KUMANDA PANELI: Endiistriyel robotlarin 6gretme ve kontroliiniin el ile
yapilmasini saglayan endiistriyel robota ait arabirimi (teach pendant, flex pendant),

ON/OFF: Bir sistemin, donanimin veya elektriksel sinyalin aktif veya pasif olma durumunu,
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RAMAK KALA OLAY: Is yerinde meydana gelen, galisan, is yeri ya da ekipmanini zarara
ugratma potansiyeli oldugu halde zarara ugratmayan olayi,

REDUKTOR: Bir eyleyicinin ¢ikisindaki hiz1 diisiirerek kuvveti arttiran donanima,

RISK: Tehlikeden kaynaklanacak kayip, yaralanma ya da baska zararli sonu¢ meydana gelme
ihtimalini,

RiSK DEGERLENDIRMESI: Is yerinde var olan ya da disaridan gelebilecek tehlikelerin
belirlenmesi, bu tehlikelerin riske doniismesine yol acan faktorler ile tehlikelerden kaynaklanan

risklerin analiz edilerek derecelendirilmesi ve kontrol tedbirlerinin kararlagtirllmasi amaciyla
yapilmasi gerekli ¢alismalari,

ROBOTIK SISTEM: Insan esliginde birgok farkl1 algilayici, eyleyici ve insan ara yiizleri ile
akillt hizmetler ve bilgi saglayan sistemleri,

SERVO MOTOR: Bir mekanizmanin hareketini, hareket sirasinda olusan hatayr dlgen ve bu
hatay1 diizelterek hareketi saglayan eyleyiciyi,

SISTEM BILESENLERI: Robotik sistemin istenen operasyonu basarabilmesi igin gerekli
mekanik ve/veya elektronik alt donanimlari,

TAKIM (EFEKTOR): Bir robotun beklenilen gorevi gerceklestirebilmesi igin kullanilan ve
cevreyle etkilesime giren ug uzvu,

TCP (Tool Center Point): Takim ekseni merkez noktasini,

TEHLIKE: Is yerinde var olan ya da disaridan gelebilecek, calisan1 veya is yerini
etkileyebilecek, zarar veya hasar verme potansiyelini,

TEKRARLANABILIRLIK: Sistemin ayni isi, belirtilen teknik veriler dogrultusunda, kabul
edilebilir hata icerisinde kalarak tekrarlayabilmesini

ifade eder.
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1. GIRIS

Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5) Ulusal Meslek Standardi 19/10/2015 tarihli ve
29507 sayili Resmi Gazete’de yayimlanan Ulusal Meslek Standartlarinin ve Ulusal
Yeterliliklerin Hazirlanmas1 Hakkinda Yonetmelik ve 27/11/2007 tarihli ve 26713 sayili Resmi
Gazete’de yayimlanan Mesleki Yeterlilik Kurumu Sektor Komitelerinin Kurulus, Gorev,
Calisma Usul ve Esaslari Hakkinda Yonetmelik hiikiimlerine gére MYK’nin goérevlendirdigi
Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv Meslek Yiiksekokulu tarafindan
hazirlanmis, sektordeki ilgili kurum ve kuruluslarin goriisleri alinarak degerlendirilmis ve MYK
Elektrik Elektronik Sektor Komitesi tarafindan incelendikten sonra MYK Yonetim Kurulunca
onaylanmaistir.
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2. MESLEK TANITIMI

2.1. Meslek Tanim

Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5); is sagligi ve giivenligi 6nlemlerini uygulayarak, ¢cevre
koruma ve kalite gereklilikleri dogrultusunda; is organizasyonu yapan ve uygulayan, endiistriyel
robot programi hazirlayan, sinyal listesini olusturan, program algoritmasi hazirlayan, mobil
kumanda paneli ile programlama yaparak robotu kontrol eden, kullanim alanina uygun robotik
takimlar1 bilerek, endiistriyel uygulamalar i¢in takima uygun robot programi yazan, robotik
programin testini yapan ve devreye alan mesleki gelisime iligskin faaliyetleri yiiriiten nitelikli
kisidir.

2.2. Meslegin Meslek Siniflandirma Sistemlerindeki Yeri
ISCO 08: 3139.16 (Endiistriyel Robot Programcisi)

2.3. Meslege Yonelik Ozel Diizenlemeler

2872 sayili1 Cevre Kanunu ve yiiriirliikteki alt mevzuati.

3359 sayili Saglik Hizmetleri Temel Kanunu ve ylirtirliikteki alt mevzuati.

4857 sayili Is Kanunu ve vyiiriirliikteki alt mevzuati.

5510 sayil1 Sosyal Sigortalar ve Genel Saglik Sigortas1 Kanunu ve yiirtirliikteki alt mevzuati.
6331 sayili Is Saglig1 ve Giivenligi Kanunu ve yiiriirliikteki alt mevzuati.

Ayrica, is saglhig ve gilivenligi ve ¢evre ile ilgili yiirtirliikkte olan diger mevzuata uyulmas: ve
konu ile ilgili risk degerlendirmesi yapilmasi esastir.

*Meslegin icrasina yonelik ISG, Cevre ve diger konulardaki mevzuata uyulmas: esastir.
2.4. Calisma Ortam ve Kosullar:

Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5); is siireclerinde, genelde kapali alanda, islemlerin
gerektirdigi ortam kosullarinda (havalandirma, sicaklik ve benzeri) esnek calisma siireleriyle
calisir. Calisma ortamlarinda genellikle yalniz gérev yapmasina karsin, sektore bagl olarak ekip
calismasi da s6z konusu olabilir. Calisma ortam1 ve kosullari ile bunlara bagh saglik ve giivenlik
riskleri sektorlere gore farklilik gosterir. Calistigi isletmede malzeme giivenligi, ¢alisan sagligi
ve giivenligi ile bilgi gizliligi ilkelerine riayet eder. Calisma ortaminda is sagligl ve giivenligi
onlemlerini gerektiren saglik ve giivenlik riskleri bulunmaktadir. Bu risklerin tamamen bertaraf
edilmesi ve Onlenebilmesi icin isveren tarafindan gerekli 6nlemler alinir. Risklerin tamamen
ortadan kaldirilamadig1 durumlarda toplu koruma onlemlerine uygun olarak ¢alisir; eger toplu
koruma Onlemleri uygulanamiyorsa isveren tarafindan saglanan uygun kisisel koruyucu
donanimi kullanarak c¢aligir.
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A. Is siireglerinde ISG, ¢evre koruma ve kalite 6nlemlerini uygulamak

Gorev
Islemler Basarim Olgiitleri
Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
A1l Talimatlar dogrultusunda, iSG ile ilgili 5nlemleri uygulayarak kendisini ve 1. Issaghgive g}'ivuenli'giflde i§verenlerin ve
o cevresindekileri riske atmayacak sekilde caligir. s:ahsanlarln yikimluliikleri
- - - - TR - 2. ISG talimatlar ve talimatlari is siireclerinde
Isyerindeki makine, arag ve gereclerini ve ilgili donanimlarini saglik ve
Al2 " o . ) " uygulama
giivenlik isaretlerine ve talimatlarina gore kullanir. ) )
3. Arag, gereg ve ekipmanlarin giivenli kullanim
A13 Calisma ortaminda is siireglerine gore uygun ve isveren tarafindan saglanan talimatlar1 ve talimatlar is siireclerinde
KKD’leri talimatlara uygun kullanarak galisir. uygulama
. L L . ] . 4. Kisisel koruyucu donanim tiirleri ve 6zellikleri
Kendisini ve ¢evresini etkileyecegini gézlemledigi tehlike, risk ve ramak ..
Al4 . R 5. Kisisel koruyucu donanimlari segme ve
kala olaylar1 yazili ve/veya sozlii olarak ilgililere raporlar.
kullanma
. . ) ) 6. Saglk ve giivenlik isaretlerini tanima ve
At {s ;)rtalrzllfinn(%auIS(u}lamak A.15 | Acil durumlarda, acil durum planinda yer alan 6nlemleri uygular. isaretlere uygun davranma
' onem yg 7.  Risk ve tehlike kavramlari
A.1.6 | Isyerinde ISG ile ilgili kargilagtig1 acil durumlari ilgili kisilere iletir. 8. Cahsma ortaminda riskli ve teh111'<ell d}lrun'llar
9. Calisma ortamindaki tehlike ve riskleri belirleme
yontem ve teknikleri
10. s siireglerinde olasi tehlike ve gevre risklerine
kars1 uygulanan 6nlemler
11. Acil durum kavrami ve acil durum talimatlari
A.1.7 | Risk degerlendirme ¢alismalarinda gézlem ve gorislerini ilgililere iletir. 12. Cevre koruma mevzuat ve uygulama yontemleri
13. Calistig1 ortamdaki geri kazanilabilir
materyallere yonelik uygulanan dnlemler
14. 1s siireclerinde ortaya cikan atiklar, tasnifi ve

bertarafi
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A. Is siireclerinde I1SG, ¢evre koruma ve kalite dnlemlerini uygulamak

Gorev
islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
A2 1 Is siireclerinde olas1 tehlike ve gevre risklerine karsi alian dnlemleri ) o )
ol uygular. 15. Geri doniigiimii olan atiklarin teslim islemleri
16. Dikkat ve konsantrasyon
- . e . 17. Kalite gereklilikleri
A.2.2 | I siireglerinde ortaya ¢ikan atiklarin tasnifini talimatlara gore yapar. X
. . 18. Islemler esnasinda ortaya ¢ikan olasi
Is sure(;I?rmde gevre ) _ . uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri
A2 koruma &nlemlerini A3 | Issireglerinde ortaya gikan atik malzemelerin bertaraf edilmesini talimatlara | 19, Kayit tutma ve raKorlama
' uygulamak 7| gore gergeklestirir.
Calistig1 ortamdaki geri kazanilabilir materyallerin toplanmasina ve
A24 e . N .
muhafazasina iligkin belirlenen 6nlemleri uygular.
A25 Geri doniistimii olan atiklarin teslim islemlerini talimatlara gore
7| gergeklestirir.
A.3.1 | Yiiriitiilen islerde belirlenmis kalite gerekliliklerine uygun olarak galisir.
A3.2 Kontrol sonuglarina gore belirledigi ve yetkisi dahilinde olan
A3 Kalite gerekliliklerini e uygunsuzluklari giderir.
uygulamak
A33 Kontrol sonuglarina gore yetkisi dahilinde olmayan ve gideremedigi
e uygunsuzluklari amirine/ilgililere iletir.
A34 Is siireglerinin iyilestirilmesine yonelik goriis ve 6nerilerini amirine iletir.

© Mesleki Yeterlilik Kurumu, 2021

Sayfa 9




Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5)
Ulusal Meslek Standardi

21UMS0770-5 / 8/9/2021 / 00
Referans Kodu / Onay Tarihi / Rev. No

Gorev | B. Is organizasyonu yapmak
islemler Basarim Olgiitleri
Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
B11 |i . Heri . 1. Is ortamini diizenleme
A $ programina ve i emirlerine uygun zaman planlamasi yapar. 2. s planlama ve oncelik belirleme
B.1 is planlamasi yapmak B.1.2 | Is siireclerini zaman planlamasina uygun yiiriitiir. 3. Gorev dagilimi ve takibi
. . . . . N 4. Kayit tutma ve raporlama
Zaman planlamasina ve ekibinin (varsa) bilgi, beceri ve yetkinliklerine gore S . I P
B.1.3 . - . . 5. Bilgi giivenligi prosediirleri ve veri yonetimi
gorev dagilimini ve takibini gerceklestirir. > S :
— _ — - 6. Kalite gereklilikleri
B21 Is sure(ilerl }(ayltlarlnln tutulmiis.l' ve muhafazasina yonelik islemleri 7. Hata belirleme ve giderme siireclerini yiiritme
prosediirlerine uygun olarak yiiriitiir. - . .
—— — - — — 8. Is siireglerinde kullanilan cihazlarin bakim ve
Is siireclerinin raporlarini teknik formatlarina ve prosediirlerine gore . . .
B.2.2 o o kalibrasyon iglemleri
hazirlayarak ilgili taraflara iletir.
B.2 Kaytt ve raporlama yapmak B.2.3 Kayit, raporlar ve verilerin dijital ortamda yedeklemesini yaparak
o saklanmasini saglar.
B.2.4 | s siireclerinin verilerinin giivenligini isletme prosediirlerine gére saglar.
B.3.1 Sistemin kullanici seviyelerinin takip ve kontroliinii belirlenen 6lgiit ve
o prosediirlere gore yapar.
B.3 Bilgi g.I:IVCl’l.l A B.3.2 | Diizenli olarak sistemlerin veri yedeklemelerini yapar.
prosediirlerini yiiriitmek
B.3.3 Giivenlige aykir1 durumlarda ilk miidahaleyi gergeklestirerek prosediiriine
e uygun bildirimde bulunur.
B41 Is siireglerinde kullanacagi cihazlarin 6n kontroliinii yaparak bakim ve
o kalibrasyon gereksinimlerini belirler.
, B.4.2 Is siireglerinde kullanacagi cihazlarin bakim ve kalibrasyonlarmnin
Is siireglerinde kullanilan % | yapilmasini takip eder.
B.4 cihazlarin bakim ve -
kalibrasyonunu takip etmek | B 4.3 Is siireglerinde kullanilan malzemelerin teminine dair talep islemlerini ve
o kontroliinii yapar.
B.A4.4 Giivenlige aykir1 durumlarda ilk miidahaleyi gerceklestirerek prosediiriine
"7 | uygun bildirimde bulunur.
Gorev | C. Endiistriyel robotu programlamaya hazirlamak
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Islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
C1l1 Mobil kumanda paneli ile kontrolér arasindaki baglantiy1 yapar. 1. Temel elekml_( elektronik
2. Temel mekanik
Endiistriyel robot bilesen C.1.2 Cevre giivenlik ekipmanlarinin ¢aligma kontroliinii yapar. 3. Endistriyel robotik eyleyici, efektor
C1 baslantil Kontrol etmek tasarimi ve entegrasyonuna katki verme
aglantiiarini kontrot etmek | ¢ 4 3 Manipiilator tizerindeki takimin ¢aligma kontroliind yapar. 4. Endiistriyel Robotik sistemler cihaz ve
] . donanimlarin kullanimi
Cl4 Takima ait /O kontrollerini yapar. 5. Endiistriyel robotik sistemlerin bakim ve
Mobil kumanda paneli c.z21 Mobil kumanda paneli {izerinden uygun ¢aligma modunu seger. onarumt )
C.2 {izerinden manipiilatorii 6. Endiistriyel robot bilesen baglantilar1
hareket ettirmek C.2.2 Mobil kumanda paneli ile manipiilatoriin her bir eksenini hareket ettirir. 7. Endiistriyel robot bilesen baglantilarinin
kontrolleri
C31 Kontroldr tizerinde fiziksel girislerin durumunu kontrol eder. 8. Mobil kumanda paneli iizerinden
Harici 1/O birimlerini e . manipiilatorii hareket ettirme
C.3 kontrol etmek C.3.2 Kontrolér iizerinde fiziksel ¢ikiglarin durumunu kontrol eder. 9 Harici I/O birimleri
C33 Mobil kumanda paneli iizerinden fiziksel ¢ikislarin durumunu degistirir. 10. Ha“.CI I/Q bmmlermm kontro!le“
11. Yeni proje olusturma iglemleri
cal Mobil kumanda paneli iizerinden yeni bir program klasérii olusturur. 12. Temel elektrik kumanda
13. Temel sensor teknolojisi
Ca2 Mobil kumanda paneli lizerinden ana program dosyasini olusturur. 14. El-géz koordinasyonu saglayabilme
ci3 15. Cok boyutlu diisiinme
C4 Yeni proje olusturmak 16. Hfit? belirleme ve giderme siireclerini
yurutme
Mobil kumanda paneli iizerinden gerekli alt program dosyalarini olusturur. 17. Mesleki diizeyde Ingilizce
18. Mesleki kodlar ve semboller
19. Mesleki mekatronik
20. 14. Sekil-uzay algisi
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Gorev | D. Endiistriyel robotlara temel seviye program yazmak
islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
L . . 1. Endiistriyel robot donanimlari
D.11 Yoriingeyi olusturan noktalari robota dgretir. 2. Endiistriyel robotun hareket ydriingesini
Endiistriyel robotun hareket plustuma
D.1 naustriyel rol otn alze “lp12 Y ériinge iizerinde ilave nokta 6gretme islemi yapar. 3. Hareket komutlari
yorungesini olugturma 4, Yoriingeye ait hareket programi yazma
. L . . 5. Takim oryantasyon hareketlerini programlama
D.1.3 Yoriinge lizerindeki mevcut noktalari revize eder. 6. Sayisal / analog giris — cikis sinyallerine gore
program yazma
D.2.1 | Yoriingeye uygun hareket komutu seger. 7. Program akis komutlar
8. Takim oryantasyon hareketlerini programlama
L . . 9. Sayisal / analog giris — ¢ikis sinyallerine gore
D.2.2 Yoriingedeki noktalar arasinda dogrusal hareket komutunu kullanir. program yazma
Véri i+ hareket 10. Program akis komutlari ile program yazma
D.2 orungeye at T{re © D.2.3 | Yoriingedeki noktalar arasinda dairesel hareket komutunu kullanir. 11. Programun test ve kontrolil islemleri
programi yazma 12. Sistem yedegi alma ve yiikleme islemleri
o . 13. Analiz yapma
D.24 Yoriingedeki noktalar arasinda eklem hareket komutunu kullanir. 14. El-g6z koordinasyonu
15. Cok boyutlu diisiinme
D.2.,5 | Yoriingeye uygun robot hareket hizini ayarlar. 16. Hata belirleme ve giderme siiregleri
17. Mesleki diizeyde Ingilizce
18. Temel endiistriyel robotlar
D.3.1 Takim oryantasyonlarini farkli eksenler etrafinda degistirir. 19. Kayit tutma ve raporlama
20. Temel robot hareket komutlari
D.3 Takim oryantasyon 21. Mobil kumanda paneli kullanimi
. hareketlerini programlamak | D-3.2 Yaklagsma agilarini ayarlar. 22. Sensér teknolojileri
23. Algoritma olugturma
D.3.3 Parganin pozisyonuna gore takim hareket yolunu programlar.
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Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5)
Ulusal Meslek Standardi
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Gorev | D. Endiistriyel robotlara temel seviye program yazmak
islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
D41 Belirli bir sayisal / analog girisin varliginda hareket edecek bir program
o yazar.
Sayisal / analog giris — D.4.2 | Program satirlarina I/O komutlarin1 yazar.
D4 ¢ikis sinyallerine gore
program yazmak D.4.3 | Dijital I/O durumuna gore program akisi olusturur.
D.4.4 | Analog /O durumuna gore program akisi olusturur.
D51 Degisken tanimlar.
D.5.2 Dongii ve dallanma komutlarin1 uygular.
D.5.3 Kosullu komutlar kullanir.
Program akis komutlari ile C
D.5 program yazmak D54 Programlar arasinda gegisi gosterir.
D.5.5 Program / alt program arasi gegis yapar.
D.5.6 Gecikme komutlarini kullanarak program yazar.
D.5.7 Program baslatma ve durdurma komutlarint kullanr.
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Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5)
Ulusal Meslek Standardi

21UMSQ0770-5 / 8/9/2021 / 00

Referans Kodu / Onay Tarihi / Rev. No

Gorev D. Endiistriyel robotlara temel seviye program yazmak
Islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
D.6.1 | Yazilan programi robotun uygun ¢alisma modunda test eder.
D.6 Prograr{m} test ve D.6.2 Hatali komut satirlarini diizenler.
kontroliinii yapmak
D.6.3 | Diizenlenen programi kaydeder.
D.7.1 Sistem yedegi alir.
D.7 S'l.stem yedegi almak ve D.7.2 Sistem yedegini etiketler.
yiikleme yapmak
D.7.3 Sistem yedegini tekrar sisteme yiikler.
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Gorev | E. Endiistriyel robot kalibrasyonu yapmak
islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
- . — . 1. Analiz yapma
E.1.1 Endiistriyel robot kalibrasyonu igin uygun ydntemi seger. 2. El-goz koordinasyonu
3. Cok boyutlu diisiinme
E.1.2 Mobil kumanda paneli {izerinden kalibrasyon meniisiinii agar. 4. Hata belirleme ve giderme siiregleri
5. Mesleki diizeyde Ingilizce
Endiistriyel robot . o o . 6. Temel endiistriyel robotlar
E1l Kalibrasyonunu yapmak E.1.3 Mobil kumanda paneli ile robot eksenlerini kalibrasyon noktalarina getirir. 7. Oleme yontemleri
8. Endiistriyel robotun kalibrasyonu
E.1.4 Kalibrasyon degerlerini kontrolore kaydeder. 9. Kalibrasyon kontrol islemleri
10. Kalibrasyon teknikleri
E.1.5 Tekrarlama testi yapar.
E.2.1 Mevecut kalibrasyon kontrol programini kosturur.
E.2 Kalibrasyon kontroliinii E.2.2 Referans nokta ile TCP pozisyonunu karsilastirir.
yapmak
E.2.3 Hatali kalibrasyon durumunda robot kalibrasyonunu yeniler.
Gorev | F. Bilgisayar tabanh robot programlama yapmak
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Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5)
Ulusal Meslek Standardi

21UMS0770-5 / 8/9/2021 / 00
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Islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri

Kod Ac¢iklama Kod Aciklama
F.11 Endiistriyel robot programlama yazilimina ait ara ylizii agar. L Apa!iz yapma

2. Bilgisayar yazilim
F.1.2 Proje olusturur. 3. Cok boyutlu diistinme
_ 4. Mesleki diizeyde Ingilizce
F.1.3 Manipiilator ekler. 5. Temel endiistriyel robot teknolojileri
F14 Kontrolor ekler 6. Teknik resim
Bilgisayar ortaminda - ontrolor exler. 7. CAD Model olusturma
F.1 robotik istasyon F.1.5 | Giivenlik ekipmanlarini ekler. 8. CAD Programlari kullanma
kurmak 9. Bilgisayar ortaminda robotik istasyon kurma
F.1.6 Takim ekler. islemleri
F.1.7 Takimi manipiilator tizerinde konumlandirir. 10. Endiistriyel robot programlama
- 1 11. Bilgisayar ortaminda programin test islemleri
F.18 I5 pargalari ve aksesuarlari ekler. 12. Bilgisayar ortaminda yazilan programin
F.1.9 CAD ortaminda olusturulan harici is pargasini istasyona aktarir. endistriyel robot lizerinde test islemleri
F110 | Gorekli /O’ lart tanimlar 13. Hata belirleme ve giderme siiregleri
F.21 Ana program modiiliinii olusturur.
F.2.2 Degiskenleri tanimlar.
F.2.3 Hareket yoriingelerini olusturur.
Bilgisayar ortaminda F.24 Yoriingeleri olusturan noktalart tanimlar.
F.2 endiistriyel robot programt | F2 5 | Yriingelere uygun hareket programini yazar.
yazmak

F.2.6 Giris-gikisa bagli program yazar.
F.2.7 Kosul igeren program yazar.
F.2.8 Déngii iceren program yazar.
F.2.9 Alt programlar olusturur.

Gorev | F. Bilgisayar tabanh robot programlama yapmak
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Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5)
Ulusal Meslek Standardi
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Islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
F.3.1 Yazilan programi bilgisayar ortaminda kosturarak simiilasyonunu yapar.
F 3 Bilgisayar ortaminda F.3.2 Yazilan program kodlarini derler.
programu test etmek F.3.3 Program hatalarini tespit eder.
F.3.4 Program hatalarini diizeltir (debug).
F.4.1 Programi bilgisayar ortamindan robot kontroliine aktarir.
Bilgisayar ortaminda F42 Yazilan programi endiistriyel robot tizerinde diigiik hizda adim adim
= yazilan programi o kosturur.
' endiistriyel robot iizerinde . . . .
test etmek F.4.3 Y oriinge tizerindeki noktalarda gerekli revizyonu yapar.
F.4.4 Revizyon sonrasi programi nominal hizda test eder.
Gorev | G. isleme uygun robot programlama yapmak
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islemler Basarim Olgiitleri Mesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri
Kod Aciklama Kod Aciklama
G11 | Takum e k land 1. Analiz yapma
. 1 akimi is par¢asina gore konumlandirir. R . N .
Is pargalarmi endiistriyel 3 parg & 2. El-g6z koordinasyonu saglayabilme
G1 -
robota tanitmak . . . 3. Cok boyutlu diisiinme
G.1.2 | Is pargasinin pozisyonunu kontrol ederek uygun hale getirir. 4. Hata belirleme ve giderme siireclerini yiiriitme
5. Bilgisayar yazilim
G.21 Kaynak islemine uygun programlama komutlarint kullanir. 6. Mesleki diizeyde Ingilizce
7. Temel endiistriyel robot donanimlar1
G.2 Programlama komutlarini G.2.2 | Boya uygulama iglemine uygun programlama komutlarini kullanir. 8. Is pargalarinmn endiistriyel robota tanitimi
kullanmak 9. Endiistriyel robot programlama komutlari
G.2.3 | Boya ve kaynak harici endiistriyel uygulamalara uygun programlama 10. Robotik kaynak islemi komutlar1 ve kullanimi
komutlarini kullanir. 11. Robotik boya islemi komutlar1 ve kullanimi
_ 12. Programin test islemleri
G.3.1 | Isleme yonelik yazilan programi ¢alistirir. 13. Mesleki mekatronik
Programu test etmek ,
G.3.2 | Isleme yonelik yazilan programu test eder.
G.3
G.33 . . . .
Yapilan igleme ait gerekli kontrolleri yapar.
G.34 Yapilan islemi raporlar.
Gorev H. Mesleki gelisim faaliyetlerine katilmak
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islemler Basarim Olgiitleri
Maesleki Bilgi ve Uygulama Becerileri

Kod Aciklama Kod Aciklama

Bireysel mesleki gelisimi H.1.1 | Endiistriyel robot programu ile ilgili egitimlere katilir. 1. BireyseJ n}esleki gelilsi.m faaliyetleri
H.1 konusunda calismalar 2. Mesleki diizeyde Ingilizce

yapmak 3. Baskalarinin mesleki gelisimini destekleme

H.1.2 | Endistriyel robot program ile ilgili yeni gelismeleri takip eder. 4. Sunum teknikleri
. R H.2.1 | Bilgi ve deneyimlerini birlikte ¢alistigi kisilere aktarir.

H.2 Diger caliganlarin mesleki

gelisimini desteklemek H22 Endiistriyel robot programu ile ilgili sinirlt seviyede bilgilendirme ve

egitimler yapar.
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3.2. Kullanilan Arag, Gere¢ ve EKipmanlar

1. Bilgisayar ve ofis programlari

2. Cesitli 6l¢tim cihazlar (Elektriksel olgii aletleri, dijital su terazisi, kumpas ve benzeri)
3. KKD (is kiyafeti, iiretim sektdrlerine/alanlarma 6zgii KKD’ler)

4. Mesleki yazilimlar

5. Temel el aletleri (tornavida, pense ve benzeri)

6. Endiistriyel robot ve bilesenleri

3.3. Tutum ve Davranmislar

1. Acil ve stresli durumlarda sogukkanli ve sakin olmak

2. Amirlerine dogru ve zamaninda bilgi aktarmak

3. Arag, gereg ve ekipmanlarin kullanimina 6zen gostermek

4. Bilgi glivenligine yonelik diizenlemeleri benimsemek ve bu diizenlemelere uygun davranmak
5. Calisma zamanini is emrine uygun sekilde etkili ve verimli kullanmak

6. Cevre, kalite ve ISG mevzuatinda yer alan diizenlemeleri benimsemek ve bu diizenlemelere
uygun davranmak

7. Cevreyi korumaya karsi duyarli olmak

8. Deneyimlerini is arkadaslarina aktarmak

9. Isletme kaynaklarmin kullanimi ve geri kazanim konusunda duyarli olmak
10. Isyeri galisma prensiplerine uymak

11. Isyeri hiyerarsi iliskisine uygun hareket etmek

12. Isyeri prosediir ve talimatlarina gére calismaya dzen gdstermek
13. Kendisinin ve diger kisilerin giivenligini gdzetmek

14. Mesleki gelisim i¢in aragtirmaya istekli olmak

15. Risk faktorleri konusunda duyarli olmak

16. Sorumluluklarin1 zamaninda yerine getirmek

17. Tehlike durumlarinda ilgilileri zamaninda bilgilendirmek

18. Temizlik, diizen ve igyeri tertibine 6zen gostermek

19. Yeniliklere acik olmak ve degisen kosullara uyum saglamak

20. Zamani verimli kullanmak
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