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GIRIS

22UY0475-5 Endiistriyel Robot Bakimcisi (Seviye 5) Ulusal Yeterliligi 19/10/2015 tarihli ve
29507 sayili Resmi Gazete’de yayimlanan Ulusal Meslek Standartlarinin ve Ulusal
Yeterliliklerin Hazirlanmas1 Hakkinda Ydnetmelik ve 27/11/2007 tarihli ve 26713 sayili
Resmi Gazete’de yayimlanan Mesleki Yeterlilik Kurumu Sektor Komitelerinin Kurulus,
Gorev, Calisma Usul ve Esaslar1 Hakkinda Yonetmelik hiikiimlerine gore MYK’nin
gorevlendirdigi Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv Meslek
Yiiksekokulu tarafindan hazirlanmis, sektordeki ilgili kurum ve kuruluslarin goriisleri
almarak degerlendirilmis ve MYK Elektrik Elektronik Sektor Komitesi tarafindan

incelendikten sonra MYK Yonetim Kurulunca onaylanmaistir.
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22UY0475-5 Endiistriyel Robot Bakimcisi Tarih:8/9/2021 Rev. No:00
TERIMLER, SIMGELER VE KISALTMALAR

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

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 yazili bilgilerin yetki dist
bir bagka kisiye aktarilmasi, degistirilmesi, tahrif edilmesi, kurcalanmasi ya da agiga
vurulmasi tehlikelerine karst korunmasini, bilginin kime ait oldugunun belirlenmesi,
bitlinliigiiniin  korunmasi1 ve kullanilabilirli§inin saglanmas1 asamalarini, kurumsal
prosediirlere gore korunmasini ve dagitiminin yapilmasini,

TAKIM: Bir robotun beklenilen gorevi gergeklestirebilmesi i¢in kullanilan ug uzvu,
EYLEYICI (AKTUATOR): Bir mekanizma veya sisteme hareket veren bileseni,

HATA: Robotik sistemin beklenilen gorevi yerine getirdiginde, ger¢eklesen islemin beklenen
islemle olan farkini,

ISCO: Uluslararas1 Standart Meslek Siniflamasini,
ISG: Is Saghig1 ve Giivenligini,

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

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

MANIPULATOR: Endiistriyel robot kolunu,

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

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

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 agan faktorler ile tehlikelerden

kaynaklanan risklerin analiz edilerek derecelendirilmesi ve kontrol tedbirlerinin
kararlastirilmas1 amaciyla yapilmasi gerekli ¢caligmalari,

ROBOTIK SISTEM: Insan esliginde bircok farkli algilayici, eyleyici ve insan ara yiizleri ile
akilli hizmetler ve bilgi saglayan sistemleri,

SERVO MOTOR: Bir mekanizmanin hareketini, hareket sirasinda olusan hatayi 6lgen ve bu
hatayi diizelterek saglayan eyleyiciyi,

©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022



22UY0475-5 Endiistriyel Robot Bakimcisi Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

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

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

TEKRARLANABILIRLIK: Sistemin ayni isi, belirtilen teknik veriler dogrultusunda, kabul
edilebilir hata igerisinde kalarak tekrarlayabilmesini ifade eder.
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22UY0475-5 Endiistriyel Robot Bakimcisi Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

22UY0475-5 ENDUSTRIYEL ROBOT BAKIMCISI ULUSAL YETERLILIiGi

1 | YETERLILIGIN ADI Endiistriyel Robot Bakimcisi
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5
3 |SEVIYE 5
ULUSLARARASI .
4 | SINIFLANDIRMADAKI YERI ISCO-08: 7233
5 |TUR
6 |KREDI DEGERI
A) YAYIN TARIHI 8/9/2021
7 |B)REVIZYON NO
C) REVIZYON TARIHI
Endiistriyel Robot Bakimcist (Seviye 5) mesleginin
basarili, verimli ve uluslararast standartlara uygun,
calisanlarin i tatmini almasinmi saglayacak sekilde
yapilabilmesi, {retimin eksiksiz, kaliteli olarak
gerceklestirilebilmesi, isin gelistirilerek stirdiiriilebilmesi
i¢in;
8 |AMAC e Adaylarin sahip olmasi gereken bilgi, beceri ve
yetkinlikleri tanimlamak,

e Adaylarin, gegerli ve giivenilir bir belge ile
mesleki  yeterliligini  kanitlamasina  olanak
vermek,

e [Egitim sistemine, smnav ve belgelendirme
kuruluslarina referans ve kaynak olusturmaktir.

9 | YETERLILIGE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDART(LAR)I

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programecist,
19UMS0712-5 Robotik Sistemler Operatdrii,
11UMS0152-5 Mekatronik Sistem Operatorti,
09UMS0010-5 Mekanik Bakimci

10 | YETERLILIK SINAVINA GIRIS SART(LAR)I

11 | YETERLILiGIN YAPISI

11-a) Zorunlu Birimler

22UY0475-5 Al: Is Saghigi ve Giivenligi, Cevre ve Koruma
22UY0475-5 A2: Temel Endiistriyel Robot Programlama

11-b) Se¢meli Birimler

22UY0475-5 B1: Endiistriyel Robot Mekanik Bakim ve Onarimi
22UY0475-5 B2: Endiistriyel Robot Elektrik Bakim Onarim ve Ariza Tespiti
22UY0475-5 B3: Endiistriyel Robot Kurulumu

11-c) Birimlerin Gruplandirilma Alternatifleri

Adayin mesleki yeterlilik belgesi alabilmesi i¢in A grubu yeterlilik birimlerinin tiimiinden ve se¢meli
birimlerin en az birinden basarili olmas1 zorunludur.

12 | OLCME VE DEGERLENDIRME
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Endiistriyel Robot Bakimci (Seviye 5) Mesleki Yeterlilik Belgesini elde etmek isteyen adaylar
birimlerde tanimlanan sinavlara tabi tutulur. Adaylarin yeterlilik belgesini alabilmeleri i¢in birimlerde
tanimlanan sinavlardan basarili olmalar1 sart1 vardir.

Yeterlilik birimlerindeki teorik ve performansa dayali sinavlar, her bir birim i¢in ayr1 ayr1 yapilabilecegi
gibi birlikte de yapilabilir. Ancak her birimin degerlendirmesi bagimsiz yapilmalidir.

Yeterlilik birimlerinin gegerlilik stliresi, birimin basarildig1 tarihten itibaren 2 yildir. Yeterlilik
birimlerinin birlestirilerek bir yeterliligin elde edilebilmesi igin tiim birimlerin gegerliligini koruyor
olmas1 gerekmektedir.

13 | DEGERLENDIRICi OLCUTLERI

Degerlendiricilerin asagidaki dlgiitlerden en az birini sagliyor olmasi gerekmektedir:
e Imalat, makine, otomotiv, elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve otomasyon, havacilik

ve uzay alanlarinda egitim veren kurumlarda endiistriyel robotlar alaninda en az 3 yil 6gretim
liyesi/ 6gretim gorevlisi veya 0gretmen olarak ¢alismis olmak,

e Imalat, makine, otomotiv, elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve otomasyon, havacilik
ve uzay alanlarinda egitim veren kurumlardan lisans seviyesinde mezun olmus olmak
kaydiyla bu alanda 5 yi1l tecriibeli olmak,

e Imalat, makine, otomotiv, elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve otomasyon, havacilik
ve uzay alanlarinda egitim veren kurumlardan onlisans seviyesinde mezun olmus olmak
kaydiyla endiistriyel robotlar alaninda 8 yil tecriibeli olmak.

Yukaridaki 6zelliklerden en az birine sahip olan ve 6lgme ve degerlendirme siirecinde gorev alacak
degerlendiricilere; sinav ve belgelendirme kuruluslari tarafindan mesleki yeterlilik sistemi, kisinin gorev
alacagi ulusal yeterlilik(ler), ilgili uluslararasi/ulusal meslek standart(lar)1, 6lgme-degerlendirme, 6lgme-
degerlendirmede kalite giivencesi ve ISG konularinda egitim saglanmalidir.

14 | BELGE GECERLILIK SURESI Yeterlilik belgesinin gegerlilik siiresi 5 (bes) yildir.

15 | GOZETIM SIKLIGI -

5 yillik gecerlilik siiresinin sonunda belge sahibinin
performansi agagida tanimlanan yontemlerden en az biri
kullanilarak degerlendirmeye tabi tutulur.

a) 5 yil belge gegerlilik siiresi i¢erisinde toplamda en az

iki y1l veya son alt1 ay boyunca ilgili alanda calistigini

BELGE YENILEMEDE gosteren  kayitlar1  (hizmet dokimi, referans
16 UY(;?;ULANAC.AK (")LC"ME- . yazisi/mektubu, soézlesme, fatura, portfolyo, vb.)
DEGERLENDIRME YONTEMI sunmak,

b) Yeterlilik kapsaminda yer alan yeterlilik birimleri igin
tanimlanan performansa dayali sinavlardan (P1) basarili
olmak.

Bu sartlardan en az birini yerine getiren adaylarin belge
gecerlilik stireleri 5 y1l daha uzatilir.

MESLEKTE YATAY ve DIKEY

Li ILERLEME YOLLARI

18 YETERLILIGi GELISTIREN Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv
KURULUS(LAR) Meslek Yiiksekokulu
YETERLILiGi DOGRULAYAN . . ) L

19 SEKTOR KOMITESI Elektrik Elektronik Sektor Komitesi
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22UY0475-5/A1 1s Saghg ve Giivenligi, Cevre ve Tarih:8/9/2021 Rev. No:00
Koruma

22UY0475-5 A1 iS SAGLIGI VE GUVENLIiGIi, CEVRE VE KORUMA ULUSAL YETERLILIiGi

1 | YETERLILIK BiRiMi ADI Is Saglhig1 ve Giivenligi, Cevre ve Koruma
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5/A1
3 |[SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 |[B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Ogrenme Kazamim 1: is saghg ve giivenligi ile cevre koruma énlemlerini aciklar.
Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Is saglig1 ve giivenligi konusundaki yasal ve isyerine ait kurallari tanimlar.

1.2: Is saglig1 ve giivenligi ile ilgili risk etmenlerini azaltmay1 agiklar.

1.3: Tehlike durumunda uygulayacagi acil durum prosediirlerini agiklar.

1.4: Cevre koruma dnlemlerini agiklar.

Ogrenme Kazanimu 2: I siirecleri ve cahsma ortamn icin kalite gerekliliklerini aciklar.
Alt Ogrenme Kazanimlari:

2.1: Kalite saglama tekniklerini aciklar.

2.2: Caligsma sirasinda saptanan hata ve arizalari gidermeye yonelik ¢caligsmalari tarif eder.

Osrenme Kazanim 3: Is organizasyonu siirecini aciklar.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

3.1: Is programi yapma siireclerini agiklar.

3.2: Caligsma alanini diizenleme ve malzeme kontrol etme siireglerini siralar.
3.3: Is kayitlarin1 tutma siireclerini siralar.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢meli simnav: Al birimine yonelik teorik sinav Ek Al-2’de yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gerceklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 20 soruluk 4 segenekli ¢coktan segmeli ve her biri esit
puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Sinavda adaylara her soru icin 1,5
dakika zaman verilir. Yazili sinavda sorularin en az % 60’mna dogru yanit veren aday basarili sayilir.
Sinav sorulari, bu birimde teorik smav ile Olgiilmesi Ongoriilen tim bilgi ifadelerini (Ek Al-2)
Olcmelidir.
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Koruma

8 b) Performansa Dayal Sinav

Bu birime yonelik beceri ve yetkinlik ifadeleri diger birimlerin beceri ve yetkinlik kontrol listelerinde
tanimlanmis olup, bu kapsamda s6z konusu beceri ve yetkinlik ifadelerinin 6lgme ve degerlendirmesi
yapilacaktir

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Yeterlilik biriminin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

LIS LN Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
9 | GELISTIREN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BIRIMINI
10 | DOGRULAYAN Enerji Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BIRIMI EKLERI
EK [A1]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmas igin Tavsiye Edilen Egitime Iliskin Bilgiler

Bu birimin kazandirilmasi i¢in asagida igerigi tamimlanan bir egitim programinin tamamlanmasi
tavsiye e_dilir.

1. Is saghg ve giivenligi ile cevre koruma
1.1. Is saghg: ve giivenligi kurallar1 ve is siireglerinde uygulanmasi
1.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimlari
1.3. Koruma ve miidahale araclari ile kullanim 6zellikleri
1.4. Uyar igaret ve levhalari
1.5. Tehlikeli ve riskli durumlar
1.6. Tehlikeli ve riskli durumlara kars1 uygulanmasi gereken 6nlemler
1.7. Acil durum prosediirleri
1.8. Yapilan islemlerin ¢evreye etkileri
1.9. Déniistiiriilebilen malzemeler ve bu malzemelere yonelik iglemler
1.10. Tehlikeli ve zararl atiklar ile bunlara yonelik islemler
1.11. Yanic1 ve parlayici malzemeler ile bunlara yonelik islemler
1.12. Isletme kaynaklariin tasarruflu ve verimli kullanim esaslari

2. Kalite gereklilikleri
2.1. Kalite gereklilikleri
2.2. Tolerans ve sapmalar
2.3. Hata ve arizalar ile bunlari saptama ve giderme yontemleri

3. is organizasyonu
3.1 Is Progranu
3.2 Calisma alaninin diizeni
3.3 Malzeme kontrol siireci
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22UY0475-5/A1 Is Saghig1 ve Giivenligi, Cevre ve

Koruma

Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

EK [A1]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
;JINIIE Alt Ogrenme | Degerlendirme
No Bilgi ifadesi “g" Kazanimi Araci
Boliim
BG.1 | Is saghg ve giivenligine iliskin temel kurallar1 agiklar. All 11 T1
BG.2 | Yapilan ¢aligmaya ait uyari isaret ve levhalarini agiklar. Al2 11 T1
BG3 Yapilan ise ve is yerine uygun kisisel koruyucu AL3 12 T1
donanimlar agiklar.
BG.4 | ISG koruma ve miidahale araclarinin islevlerini aciklar. ﬁig 1.3 T1
BG5S Yapllap galvl.sn.laya‘ ait uyar1 isaret ve levhalarmi nasil A1 13 T1
yerlestirecegini tarif eder.
BG.6 Rlsklerlnvbehrlenmem caligmalarina nasil katkida Ald 12 T1
bulunacagini agiklar.
BG.7 | Risk faktorlerinin azaltilmasini tarif eder. Al7 1.2 T1
BG.8 | Makineye/cihaza 6zel acil durum prosediirlerini agiklar. A.l5 13 T1
BG.9 | Acil durumlarda ¢ikis veya kagis prosediirlerini agiklar. A.l5 1.3 T1
Cevresel risklerin (yanici ve parlayict malzemelerin
BG.10 | giivenli sekilde tutulmasi ve benzeri) azaltilmasini tarif A21 14 T1
eder.
A23,
BG.11 | Déniistiiriilebilir malzemelerin depolanmasini tarif eder. A24 14 T1
BG.12 Isletme taraﬁnde_m kendisine t.z.lhs15 esl@en kaynaklarin ve ADE 3.9 T1
sarf malzemelerin kullanma siireglerini siralar.
BG.13 | Kalite gerekliliklerinin ne oldugunu aciklar. A3.1 21 T1
BG.14 | Kalite saglama tekniklerini agiklar. A3.1 21 T1
BG.15| Hizmet kalitesini artirict Onerileri agiklar. A.3.2 2.1 T1
BG .16 Proseslerde saptanan hata ve arizalar1 gidermeye yonelik A3.2 29 T1
caligsmalari tarif eder.
. B.1.1, 3.1,
BG.17 | Is programini nasil yapacagini tarif eder. B.1.2, 3.2, T1
B.1.3 3.3
BG.18 | Calisma alanini nasil diizenleyecegini agiklar. 3.2 T1
BG.19 | Malzeme kontrol siireclerini agiklar. 3.2 T1
BG.20 | islemlerle ilgili tutulacak kayitlar: agiklar. 3.3 T1
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22UY475-5 A2 ENDUSTRIYEL ROBOT KULLANIMI YETERLILIK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRIMi ADI Endiistriyel Robot Kullanimi
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5/A2
3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 | B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi, 19UMS0712-5 Robotik Sistemler Operatorii

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazamim 1: Temel robot bilesenlerini tanir.

Alt Ogrenme Kazamimlari:

1.1: Mobil kumanda panelini kullanir.

1.2: Takim ve donanimlar1 kullanir.

1.3: Cevre donanimlarini kullanir. (¢it, giivenlik bariyerleri, kompresor, giller ve benzeri.)

Osrenme Kazanmmm 2: Mobil kumanda paneli iizerinden endiistrivel robot kullanimin
gerceklestirir

Alt Ogrenme Kazamimlari:

2.1: Dogrusal, oryantasyon ve eklemsel hareketleri yaptirir.
2.2: Giris/cgikis sinyallerini kontrol eder.

2.3: Farkli calisma modlarinda robotu calistirir.

2.4: Takim se¢imi yapar.

2.5: Robot ¢alisma modlarini agiklar.

Osrenme Kazamm 3: Mobil kumanda paneli iizerinden endiistrivel robotlarda viiklii programlari
calistirir.

Alt Ogrenme Kazanimlar:

3.1: Program listesinden program segip yiikler.

3.2: Mevcut hareket noktalarini revize eder veya yeni hareket noktalari olusturur.
3.3: Is parcasina gore takim oryantasyonunu yapar/degistirir.

3.4: Program iizerinden robot hareket hizin1 degistirir.

3.5: Mevcut programin test ve kontroliinii yapar.

3.6: Program yedegi alir.

Osrenme Kazanimi 4: Endiistriyel robot kalibrasyonu vapar.

Alt Ogrenme Kazamimlan:
4.1: Robot kalibrasyonunu gerceklestirir.
4.2: Robot kalibrasyonunu kontrol eder.
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Osrenme Kazamm 5: iSG, cevre ve kalite gerekliliklerini uyqular.

Alt Ogrenme Kazanimlar:

5.1: Is siireglerinde ISG kurallarin1 uygular.

5.2: Is siireglerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
5.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢meli sinav: A2 birimine yonelik teorik sinav Ek A2-2.a’da yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gerceklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 15 soruluk 4 segenekli ¢oktan segmeli ve her biri esit
puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis smavda yanlig
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda sorularin en az % 70’ma
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Smav sorulari, bu birimde teorik sinav ile dl¢giilmesi dngdriilen
tiim bilgi ifadelerini (EK A2-2.a) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav

A2 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek A2-2’de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler” kontrol
listesine gore gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan basarilmasi
zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans simnavindan basari saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla smavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali sinav gergek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis calisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (EK A2-2) tamami performansa dayali smnav ile
Olclilmelidir.

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gecemez. Yeterlilik birimlerinin
gecerlilik siiresi birimin basarildig1 tarihten itibaren 2 yildir. Adayin kendi ve diger kisilerin can
giivenligini tehlikeye sokacak bir davranig gostermesi halinde sinava son verilir.

YETERLILIiK BiRiMINi
9 | GELISTIREN
KURUM/KURULUS(LAR)

Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
Meslek Yiiksekokulu

YETERLILIiK BiRiMIiNi
10 | DOGRULAYAN
SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRIMI EKLERI
EK [A2]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmas igin Tavsiye Edilen Egitime Iliskin Bilgiler

Bu birim i¢in asagida tanimlanan egitim igerigine sahip bir programin aday tarafindan tamamlanmasi
tavsiye edilir.

1. Temel endiistriyel robot donanimlari
1.1 Endiistriyel robot gesitleri
1.2 Endiistriyel haberlesme protokolleri
1.3 Mobil kumanda paneli kullanim islemleri
1.4 Mobil kumanda paneli iizerindeki tuslar ve fonksiyonlari
1.5 Mobil kumanda panelindeki renk kodlar1 ve anlamlari
1.6 Manipiilatdr tipleri ve yapilar

©Mesleki Yeterlilik Kurumu 5
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1.7 Takim Eksen Merkezi (TCP) kavram
1.8 Cevre birimlerine ait giivenlik donanimlari
1.9 Takim cesitleri ve baglant1 tipleri
1.10 Kontrol paneli ve bilesenleri
2. Temel endiistriyel robot programlama
2.1 Temel seviye programlama dilleri
2.2 Koordinat sistemleri ve doniisiimleri
2.3 1/0 sinyalleri ve kontrolii
2.4 Degisken tipleri
2.5 Veri tipleri
2.6 Robot ¢aligma modlar1
3. Endiistriyel robot kullanimi
3.1. Dogrusal, oryantasyon ve eklemsel hareketler
3.2. Giris ¢ikig sinyalleri
3.3.  Farkli calisma modlarinda robotu ¢alistirma
3.4. Takim tercihi
3.5. Koordinat sistemi tercihi
3.6. Robot ¢aligma modlar1
3.7.  Program se¢imi
3.8. Hareket noktasi belirleme
3.9. Takim oryantasyonu
3.10. Robot hareket hiz1 ayari
3.11. Programun test ve kontrolii
3.12. Programin yedegini alma
4. Endiistriyel robot kalibrasyonu
4.1. Robot eksen kalibrasyon noktalari
4.2. Robot kalibrasyonu

Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

4.3. Robot kalibrasyonunun kontrolii ve kontrollerin yapilma zamani

5. ISG, cevre ve Kalite gereklilikleri
5.1. 1SG kurallar1 ve is siireglerinde uygulanmasi
5.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
5.3. Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri

5.4. Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri

5.5.  Cevre koruma 6nlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi

EK [A2]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
UMS Tigili Al Degerlendirme
No Bilgi ifadesi o8 Ogrenme | 5
Boliim Araci
Kazanim
21UMSO0770-
BG.1 |Maniipilator glivenlik donanimlarini agiklar. v CSl03 0-5 13 T
Mobil kumanda paneli iizerindeki tuslar ve 21UMS0770-5 T1
BG.2 . 11
fonksiyonlarini agiklar. C.22
BG.3 |TCP kavramini tanimlar. 21UMS0770-5 1.2 e
C.13
©Mesleki Yeterlilik Kurumu 6
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Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

- Alt - .
No Bilgi ifadesi IR e | LEEROIOHTE
Boliim Araci
Kazanim
BG.4 |isleme uygun takim ve donanimlari agiklar. 21U I\gSIO; 705 1.2 T
21UMS0770-5 T1
BGS5 |C birimlerine ait glivenlik d 1 1 c.lz2 1.3
. evre birimlerine ait giivenlik donanimlarini siralar. | o \\ 100715 5 .
C21
BG.6 |Eksenel ve rotasyonel hareketleri tanimlar. 21U|\£SZOI7O_5 2.1 e
BG.7 |Hareket komutlarinin gesitlerini agiklar. 21UMS0770-5 24, e
D.21 3.2
21UMSO0770-
BG.8 |Robot ¢aligma modlarini agiklar. U C8201 0-5 2.5 ik
Robot kalibrasyonu kontroliiniin nasil yapilacagin1 | 21UMS0770-5 T1
BG.9 4.1
agiklar. E1l.1
Kalibrasyon kontrollerinin ne zaman yapilacagini 21UMS0770-5 T1
BG.10 4.2
agiklar. E.2.3
b) BECERI VE YETKINLIiKLER
UMS ilgili Alt Degerlendirm
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi > S Ogrenme ge trme
Boliim Araci
Kazanim
BY 1 Manuel modda her bir ekseni giivenli bir hizda | 21UMS0770-5 2.1, p1
™ |hareket ettirir. C.22 3.3
11 P1
Kumanda panelini kullanarak robotu hareket 21UMS0770-5 L3,
BY.2 - 2.1,
ettirir. C.22
3.3,
3.4
Robotu manuel ve otomatik modda hareket 21UMS0770-5 1.3, P1
BY.3 .
ettirir. c.21 2.3,
11 P1
BY 4 Mobil kumanda paneli iizerinden takim se¢imini | 21UMS0770-5 1.2
" |yaparak takim parametrelerini girer. C.13 1.3,
2.4
BY 5 Giris — ¢ikis birimlerinin durumlarin1 kumanda | 21UMS0770-5 1.3, P1
" |paneli tizerinden degistirir. C.3.3 2.2
BY 6 Bir programi mobil kumanda paneli kullanarak | 21UMS0770-5 1.3, P1
" lyiikler/olusturur. C41 3.1
- P1
BY.7 |Mevcut hareket noktalarini degistirir. 21U|\£810?7) 705 3.2
BY.8 |Yeni hareket noktalar1 tanimlar. 21U|\|4310]7- 70-5 3.2 P1
BY.9 |Robotun galigma hizini ayarlar. 21U|\[/|)820; 70-5 3.4 P1
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Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

P Alt o .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi UMS Iigili Ogrenme LEEEEENG
Boliim Araci
Kazanimi
BY 10 Parca pozisyonuna gore takim oryantasyonu 21UMS0770-5 33 P1
yapar. D.3.1
By 11 [Meveut programi robotun uygun galiyma 21UMS0770-5 35 Pl
""" |modunda test eder. D.6.1 '
BY.12 |Sistemi kaydeder ve yedegini alir. 21U|\SS70; 705 3.6 P1
BY.13 |Robot kalibrasyonunu yapar. 21U|\é8101770'5 4.1 P1
BY.14 [Robot kalibrasyonunu kontrol eder. 21U|\£8201770—5 4.2 P1
*BY.15 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarmi uygular. 21U|\£S]_0]7_ 705 5.1 P1
« Gergeklestirdigi islerde cevre koruma 21UMS0770-5 Pl
BY.16 |. D 5.2
onlemlerini uygular. A21
Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini 21UMS0770-5 P1
*BY.17 5.3
uygular. A3l
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar
©OMesleki Yeterlilik Kurumu 8




22UY0475-5/ B1 Endiistriyel Robot Mekanik Bakim ve Tarih:8/9/2021 Rev. No:00
Onarimi

22UY0475-5 B1 ENDUSTRIYEL ROBOT MEKANIK BAKIM VE ONARIMI

YETERLILIK BIRIMI
1 | YETERLILIK BIRIMI ADI Endiistriyel Robot Mekanik Bakim ve Onarimi
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5 /B1
3 |SEVIYE 5

4 | KREDIi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 | B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHIi

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

19UMS0712-5 Robotik Sistemler Operatorii,
11UMS0152-5 Mekatronik Sistem Operatorii,
09UMS0010-5 Mekanik Bakimet1
21UMS0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazanim 1: Endiistrivel robotlarin mekanik bilesenlerini tanr.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Endiistriyel robotlara ait teknik resim ¢izimlerini okur.

1.2: Robotik islem i¢in kullanilan takimin mekanik teknik ozelliklerini agiklar.
1.3: Robotik sistemin pnomatik/hidrolik donanimlarini tanir.

1.4: Mekanik aksama ait yedek parga ve sarf malzemeleri tanir.

Osrenme Kazanim 2: Endiistriyel robotlarin talimatla belirtilen mekanik bakim icin 6n
hazirhik faalivetlerini vapar.

Alt Ogrenme Kazamimlari:

2.1: Hata koduna gore ilgili arizay tespit eder.

2.2: Gerekli donanim, cihaz ve sarf malzemeleri hazirlar.

2.3: Olgii aletlerinin dogrulugunu kontrol eder.

2.4: Islem 6ncesi, miidahale edilecek birimle iliskili diger birimleri bilgilendirir.
2.5: Islemi belirten uyari levhasini asar.

Ogrenme Kazanmim 3: Endiistrivel robotlarin mekanik bakim-onarim faaliyetlerini yapar.

Alt Ogrenme Kazamimlar:

3.1: Elektrik ve mekanik gii¢ kilitlemesini yapar.

3.2: Talimatta belirtilen bakim adimlarini prosediire uygun gerceklestirir.

3.3: Bakim onarim sonrasi iglem basamaklaria uygun olarak kontrolleri gergeklestirerek sistemi
yeniden baglatir.

3.4: Bakim onarim sonrasi tekrarlanabilirlik testlerini yapar.

3.5: Yapilan bakim onarim faaliyetlerini kayit altina alarak raporlar.

©Mesleki Yeterlilik Kurumu
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Ogrenme Kazammm 4: iSG, cevre ve Kkalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

4.1: Is siireclerinde ISG kurallarini uygular.

4.2: Is siireclerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
4.3: Is siireglerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIiRME

8 a) Teorik Simmav

Coktan segmeli sinav: Bl birimine yonelik teorik sinav Ek B1-2’da yer alan “Bilgiler” kontrol
listesine gore gergeklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 15 soruluk 4 se¢enekli goktan segmeli
ve her biri esit puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis
simnavda yanlis cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda
sorularin en az % 70’ma dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik
smav ile dlciilmesi ongdriilen tiim bilgi ifadelerini (Ek B1-2) 6lgmelidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav

B1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek B1-2’de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler”
kontrol listesine gore gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan
basarilmasi zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans sinavindan basar1 saglamasi i¢in
kritik adimlarin tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari %
80 basar1 gostermesi gerekir. Performansa dayali sinav gergek veya gergegine uygun olarak
diizenlenmis calisma ortaminda gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (Ek B1-2) tamami
performansa dayali sinav ile dl¢iilmelidir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in Ongdriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir.
Birimin elde edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gegemez.
Yeterlilik birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir. Adayin kendi
ve diger kisilerin can gilivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava son
verilir.

YETERLILIiK BiRiMINi
9 | GELISTIiREN
KURUM/KURULUS(LAR)

Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
Meslek Yiiksekokulu

YE]:ERLiLiK BIRIMINI
10 | DOGRULAYAN
SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRIMI EKLERI
EK [B1]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler

Bu birim i¢in asagida tanimlanan egitim igerigine sahip bir programin aday tarafindan tamamlanmasi
tavsiye edilir.

1. Bakim faaliyetleri ile ilgili kontroller
1.1. Bakim 6ncesi kontroller
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1.2. Calisma ortamu ile ilgili islemler

1.3. Bakim asamalarinda is planlamasi

1.4. Bakim faaliyetlerine yonelik is planlama siiregleri
1.5. Is plan1 hazirlama

2. Makine, donanim ve malzeme hazirhiklari

2.1. Makinelerin temel ¢alisma prensipleri

2.2. Standart makine elemanlarini ve sembollerini

2.3. Temel hidrolik/pnomatik elemanlarin 6zellikleri

2.4. Hidrolik/pnomatik devrelerine ait semboller

2.5. Makinelerin yedek parga ve sarf malzemelerinin temel &zellikleri
2.6. Hata koduna gore ariza tespit islemleri

2.7. Malzeme ve ekipman hazirligi

2.8. Makinelerin giivenlik dnlemleri

2.9. Makinelerin temel tesisat baglantilari

3. Bakim onarim faaliyetleri

3.1. Mekanik bakim onarim i¢in gerekli cihazlarin 6zellikleri

3.2. Mekanik bakim ve onarimda kullanilan 6l¢gme yontem ve teknikleri
3.3. Elektrik ve mekanik gii¢ kilitleme islemleri

3.4. Yaglama sistemleri ve arizalari

3.5. Sikma islemleri

3.6. Makinelerin yabanci maddelerden temizlenme iglemleri

3.7. Makine yag degisimi islemleri

3.8. Filtre degisimi

3.9. Sizdirmazlik elemani degisimi ve arizalari

3.10 Basit ayar islemleri
3.11 Disli gii¢ aktarma sistemleri ve rediiktorler
3.12 Makine elemanlar1 bilgisi

4. Bakim sonrasi son islemler

4.1. Makine calistirma prosediirleri

4.2. Makine bakim kontrol kartlar islemleri

4.3. Bakim onarim sonrasi tekrarlanabilirlik testlerini

5. ISG, cevre ve kalite gereklilikleri

5.1. ISG kurallar1 ve is siireclerinde uygulanmasi

5.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi

5.3. Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri

5.4. Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme ydntemleri
5.5. Cevre koruma 6nlemleri ve dnlemlerin uygulanmasi

EK [B1]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
uMs itgiti | . A Degerlendirme
No Bilgi ifadesi S8 Ogrenme g
Boliim Araci
Kazanim
BG.1 Endiistriyel robotlara ait teknik resim ¢izimlerini ~ |09UMS0010-5 11 T1
aciklar. F.3.1
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Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

Onarimmi
UMS ilgili | 5, A Degerlendirme
No Bilgi ifadesi S E Ogrenme g
Boliim Araci
Kazanimi
BG.2 Robotik islem i¢in kullanilan takimin mekanik 21UMS0770-5 1.2 T1
' teknik 6zelliklerini agiklar. C.13
Temel hidrolik/pnomatik elemanlarin 6zelliklerini  |11UMS0152-5 T1
BG.3 13
agiklar. D.25
Hidrolik/pnomatik devrelerine ait sembolleri 11UMS0152-5 1.3 Tl
BG.4
aciklar. D.25
Robotik sistemde kullanilan standart makine 09UMS0010-5 1.4 T1
BG.5 ..
elemanlarini ve sembollerini agiklar. F.3.3
BG6 Robotik sistemde kullanilan sarf malzemelerin 09UMS0010-5 1.4 T1
' teknik 6zelliklerini agiklar. F.3.3
Mekanik bakim onarim i¢in gerekli el aletlerini 09UMS0010-5 292 T1
BG.7
siralar. F.4.1
Mekanik bakim onarim igin gerekli cihazlarin 09UMS0010-5 292 T1
BG8 | . ..
ozelliklerini agiklar. F.4.2
2.2, T1
BG9 Mekanik bakim ve onarimda kullanilan 6lgme 09UMS0010-5
" |yontem ve tekniklerini agiklar. E.24 2.3
BG.10 |Giic kilitleme islemini aciklar. 29$y50010'5 3.1 T1
BG.11 [Mekanik bakim tiirlerini agiklar. é92U;\/ISO712-5 3.2 T1
b) BECERI VE YETKINLIKLER
UMS ilgili | 5, A Degerlendirm
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi > S Ogrenme egeriencirme
Boliim Araci
Kazanimi
Endiistriyel robotlara ait teknik resim ¢izimlerini |[09UMS0010-5 P1
BY.1 1.1
okur. F.3.1
19UMS0712-
BY.2 |Hata koduna gore ilgili arizay: tespit eder. U CSSOZ > 21 P1
Talimat ile belirtilen islem icin gerekli alet ve 09UMS0010-5 P1
BY.3 2.2
donanimini hazirlar. F.4.1
Talimat ile belirtilen islem i¢in uygun 6l¢iim alet |09UMS0010-5 P1
BY .4 . 2.3
ve cihazlarini hazirlar. E24
BY 5 Islem 6ncesi, miidahale edilecek birimle iligkili | 11UMS0164-5 ” P1
" |diger birimleri bilgilendirir. F.8.4 '
) 11UMS0164-5 P1
BY.6 |Islemi belirten uyar levhasini asar. F72 25
o 11UMS0164-5 P1
*BY.7 |Gl kilitleme islemlerini gerceklestir. E792 3.1
©Mesleki Yeterlilik Kurumu 12
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Onarimmi
UMS Tlgili - s Degerlendirme
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi S s Ogrenme g
Boliim Araci
Kazanim
«BY 8 Talimatta belirtilen bakim onarim islemini 19UMS0712-5 3.2 P1
" |prosediire uygun olarak gergeklestirir. E.22 '
Bakim onarim islem sonrasi gerekli kontrolleri 09UMS0010-5 P1
BY.9 J1.1 3.3
yapar. L.
i i i veni 09UMS0010-5
BY 10 Bakim onarim iglem sonrasi sistemi yeniden 112 33 P1
baslatir. A,
19UMS0712 -5
BY 11 Bakim onarim sonrasi tekrarlanabilirlik testlerini E.12 3.4 P1
yapar. 09UMS0010-5
J21
Yapilan bakim onarim faaliyetlerini kayit altina 11UMS0164-5 P1
BY.12 K21 3.5
alarak raporlar. 2.
*BY.13 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarmi uygular. 21UI\£I\S]-OJ7-7O-5 4.1 P1
*BY 14 Gergeklestirdigi islerde ¢cevre koruma onlemlerini | 21UMS0770-5 4 P1
uygular. A21
*BY 15 Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini 21UMS0770-5 43 P1
uygular. A3.1
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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Onarim ve Ariza Tespiti

22UY0475-5/ B2 ENDUSTRIYEL ROBOT ELEKTRIK BAKIM ONARIM VE ARIZA
TESPiTi YETERLILiK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRiMi ADI Endiistriyel Robot Elektrik Bakim Onarim ve Ariza

Tespiti
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5/ B2
3 | SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 | B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

11UMS0164-5 isletme Elektrik Bakimcist,
11UMS0152-5 Mekatronik Sistem Operatori,
19UMS0712-5 Robotik Sistemler Operatdrii
21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazammm 1: Endiistrivel robotlarin temel elektrik bilesenlerini tanr.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Elektrik devre semasi sembollerini agiklar.

1.2: Elektrik kumanda devre elemanlarimi agiklar.

1.3: Robot kontroldrii igindeki giivenlik kartinin islevini agiklar.
1.4: Temel sensor gesitlerini tanir.

1.5: Manipiilator eksen motorlarinin teknik 6zelliklerini agiklar.
1.6: Endiistriyel haberlesme protokollerini agiklar.

Ogsrenme Kazanim 2: Endiistriyel robotlarin talimatla belirtilen elektrik bakim onarim ve ariza
tespiti icin 6n hazirhk faalivetlerini yapar.

Alt Ogrenme Kazanmimlari:

2.1: Hata koduna gore ilgili arizay tespit eder.

2.2: Talimata gore uygun el aletlerini secer.

2.3: Elektrik 6l¢ii aletlerinin dogrulugunu test eder.

2.4: Islem 6ncesi, miidahale edilecek birimle iliskili diger birimleri bilgilendirir.
2.5: Caligsma ortam is giivenligi dnlemlerini alir.

(")érenme Kazanim 3: Endiistrivel robotlarin elektrik ariza tespiti faalivetlerini yapar.

Alt Ogrenme Kazanimlar:

3.1: Kumanda paneli lizerinden ariza/hata mesajlarini okur.

3.2: Hata koduna gore ilgili arizay1 tespit eder.

3.3: Ariza/hata durumlarinda ilgili islem basamaklarini takip eder.
3.4: Tespit edilen arizalar1 kayit altina alarak raporlar.
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Onarim ve Ariza Tespiti

Ogrenme Kazammm 4: Endiistrivel robotlarin elektrik bakim onarim faalivetlerini yapar.

Alt Ogrenme Kazamimlari:

4.1: Elektrik ve mekanik gii¢ kilitlemesini yapar.

4.2: Kontrol birimi i¢erisindeki elektrik 6l¢iimlemelerini yapar.

4.3: Talimatta belirtilen bakim adimlarini prosediire uygun gerceklestirir.

4.4: Endiistriyel robot sistemindeki sensor birimlerinin kontrol islemlerini gerceklestirerek bakim ve
onarimini yapar.

4.5: Kontrolor ile diger sistemler arasindaki haberlesmeyi kontrol ederek bakim ve onarimi yapar.

4.6: Yapilan bakim onarim faaliyetlerini kayit altina alarak raporlar.

Ogrenme Kazammm 5: iSG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

5.1: Is siireclerinde ISG kurallarmi uygular.

5.2: Is siireclerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
5.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan segmeli sinav: B2 birimine yonelik teorik sinav EK B2-2°da yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gergeklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 15 soruluk 4 secenekli ¢coktan se¢meli ve her biri
esit puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan segmeli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili smmavda sorularin en az %
70’1ina dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile 6l¢iilmesi
ongoriilen tiim bilgi ifadelerini (Ek B2-2) 6l¢gmelidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav

B1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek B2-2’de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler” kontrol
listesine gore gergeklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan basarilmasi
zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans sinavindan basari saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla smavin genelinden asgari % 80 bagar
gostermesi gerekir. Performansa dayali sinav gergek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma
ortaminda gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (EK B2-2) tamami performansa dayali sinav
ile 6lclilmelidir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in dngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildig: tarihten itibaren 1 yildir. Birimin
elde edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gegemez. Yeterlilik
birimlerinin gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir. Adaymin kendi ve diger
kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis géstermesi halinde sinava son verilir.

LI RIS b LIS Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
2| LRI Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)
1 YETERLILIK BIRIMINi
0 DOGR“ULAYAN . Elektrik Elektronik Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI
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22UY0475-5/ B2 Endiistriyel Robot Elektrik Bakim
Onarim ve Ariza Tespiti

YETERLILIiK BiRiMi EKLERIi

Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

EK [B2]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler
Bu birim i¢in asagida tanimlanan egitim icerigine sahip bir programin aday tarafindan tamamlanmasi
tavsiye edilir.

1)

2)

3)

4)

Endiistriyel robotik sistemler

1.1 Endiistriyel otomasyon sistemleri kontrol elemanlari
1.2 Sensor teknolojileri

1.3 Servo motor sistemleri

1.4 Aktuatdr sistemleri

1.5 Elektro-hidrolik pnomatik sistemler

Bakim faaliyetleri ile ilgili kontroller
2.1. Bakim 6ncesi kontroller
2.2. Caligma ortamu ile ilgili islemler
2.3. Bakim agamalarinda is planlamasi
2.4. Bakim faaliyetlerine yonelik is planlama siire¢leri
2.5. Is plam hazirlama

Temel elektrik

3.1 Elektrik devre

3.2 Kumanda teknikleri

3.3 Elektrik tesisat

3.4 Elektrikli sistemlerde ariza tespiti

3.5 Elektrikli sistemlerde ariza giderme sistemleri

Endiistriyel robot elektrik bakim, onarim ve ariza tespiti

4.1 Bakim, onarim ve ariza tespiti i¢cin 6n hazirlik faaliyetleri
4.2 Arniza tespit islemleri

4.3 Arnzalarin kayit altina alinmasi

4.4 Bakim ve onarim i¢in elektrik ve mekanik gii¢ kilitlemesi
4.5 Elektrik dlglimlemeleri

4.6 Bakim islemleri

4.7 Sensor birimlerinin kontrolleri, bakim ve onarimi

4.8 Haberlesme donanimlarinin kontrolleri, bakim ve onarimi
4.9 Devreye alma islemleri

410 Bakim ve onarim faaliyetlerinin kayit altina alinmasi

5) ISG, cevre ve kalite gereklilikleri

5.1 ISG kurallar ve is siireclerinde uygulanmasi
5.2 Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
5.3 Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri

5.4 Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri

5.5 Cevre koruma &nlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi

EK [B2]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022
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Onarim ve Ariza Tespiti

Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

a) BILGILER
UMS Tlgili AL Degerlendirme
No Bilgi ifadesi S8 Ogrenme g
Boliim Araci
Kazanimi
11UMS0164-5
BG.1  |Elektrikd sembollerini agikl F2l 1.1 T1
. evre semasi aciklar. 11UMS0152-5 .
D.2.6
BG.2  |Elektrik kumanda devre elemanlarini agiklar. 11U|\é?1021 525 1.2 T1
s - . 21UMS0770-5
BG3 ?;)ebvcz:l fznltlicl);fru icindeki giivenlik kartinin c31 13 T1
; great C3.2
BG4 Endiiktif, kapasitif, optik ve manyetik sensér | 19UMS0712-5 14 T1
' ozelliklerini agiklar. D.2.1 '
Endiiktif, kapasitif, optik ve manyetik sensér | 19UMS0712-5 T1
BG.5 14
kullanim alanlarin agiklar. D.21
19UMS0712-5
BG.6  |Servo motor ¢aligma prensibini agiklar. D21 1.5 T
19UMS0712-
BG.7  |Geri besleme elemanlarinin islevini agiklar. e D820 1 p 15 T1
BG.8  |Seri haberlesme protokollerini agiklar. L “281027 125 1.6 Tl
Haberlesme tiiriine gore kullanilan donanim 19UMS0712-5 T1
BG.9 . 1.6
ve ekipmanlari siralar. Cl1l2
b) BECERI VE YETKINLIKLER
UMS ilgili LA s erlendirm
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi > S Ogrenme egeriencirme
Boliim Araci
Kazanimi
19UMS0712-
BY.1 [Hata koduna gore ilgili arizay1 tespit eder. U CSSOZ > 21 P1
BY.2 |Talimata gore uygun el aletlerini seger. 11U|\£2011 045 2.2 P1
BY.3 [Elektrik ol¢ii aletlerinin dogrulugunu test eder. 11U|\£2021 04-5 2.3 P1
BY 4 Islem 6ncesi, miidahale edilecek birimle iliskili 11UMS0164-5 94 P1
" |diger birimleri bilgilendirir. F.8.4 '
2.5,
*BY.5 |Giig kilitleme islemlerini gergeklestirir. 11UMS0164-5 4.1 P1
F.7.2
5.1
. A 11UMS0164-5 25 P1
BY.6 [Islemi belirten uyari levhasini asar. F79 51
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Tarih:8/9/2021 Rev. No:00

- Alt - .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi UMS Tigili Ogrenme Degerlendirme
Boliim Araci
Kazanim
Kumanda paneli lizerinden ariza/hata mesajlarini 19UMS0712-5 P1
BY.7 3.1
okur. C5.2
BY.8 |Hata koduna gore ilgili arizay tespit eder. 19U|\£S502712-5 3.2 P1
*BY 9 Gerekli 6l¢iim islemlerini yaparak arizali donanim 19UMS0712-5 3.3 P1
"~ |ve ekipmanlari belirler. C.5.2 4.2
19UMS0712-
BY.10 |Tespit edilen arizali ekipmani/donanimu etiketler. U CS502 > 3.3 P1
11UMS0164-
BY.11 |Tespit edilen arizay1 kayit altina alir. v K82016 > 34 P1
11UMS0164-
BY.12 |Kayit altina alinan arizayi ilgili birime raporlar. v K81026 > 3.4 P1
19UMS0712-5
*B.13 Talimatta belirtilen bakim adimlarini prosediire E.1.1 43 P1
7 |uygun gergeklestirir. 11UMS0152-5 '
H.3.1
19UMS0712-5
BY 14 Talimatta belirtilen sensorlerin sinyal durumlarini E.l1 44 P1
" |kontrol eder. 11UMS0164-5 '
J.3.3
19UMS0712-5
BY 15 Talimatta belirtilen sensdrlerin sinyal E.1l1 44 P1
" |durumlarinin bakim onarimini yapar. 11UMS0164-5 '
J.3.3
Talimatta belirtilen donanimlarin haberlesme 19U I\gSSO; 125 o1
BY.16 d;rl;nlarlm kontrol ederek bakim onarimini 11UMS0152-5 4.5
' H.3.1
*BY 17 Bakim onarim sonrasi sistemi test ederek devreye 19UMS0712-5 45 P1
alir. E.2.2
BY.18 |Yapilan bakim onarim faaliyetini kayit altina alir. 11UMS0164-5 4.6 P1
K21 53
Kayit altina alinan bakim onarim iglemini ilgili 11UMS0164-5 P1
BY.19 | . 4.6
birime raporlar. K.1.2
*BY.20 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarin1 uygular. 21U|\:\810I70-5 51 P1
*BY 21 Gergeklestirdigi islerde ¢evre koruma énlemlerini 21UMS0770-5 5.2 P1
uygular. A2l
*BY 22 Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini 21UMSQ770-5 53 p1
uygular. A3l
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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22UY0475-5 B3 ENDUSTRIYEL ROBOT KURULUMU YETERLILIK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRIMi ADI Endiistriyel Robot Kurulumu
2 | REFERANS KODU 22UY0475-5 B3
3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 |B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

19UMSO0712-5 Robotik Sistemler Operatoril,
11UMS0152-5 Mekatronik Sistem Operatorii
21UMS0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

(")érenme Kazanimi 1: Endiistrivel robot kurulumu 6n hazirhiklari vapar.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Kurulum yerlesim projesini ilgili birimden teslim alir.

1.2: Kurulum alan1 ve ¢evresinde gerekli is giivenligi tedbirlerini alir.

1.3: Kurulum i¢in gerekli el aletlerini ve dl¢iim cihazlarini hazirlayarak kontrollerini yapar.

1.4: Tlgili birimlere kurulum asamalar1 ve siireci ile ilgili gerekli bilgilendirmeleri yazili/sozlii olarak
bildirir.

Osrenme Kazanim 2: Endiistrivel robot sistemi icin talimat ile belirtilen kurulum islemini
gerceklestirir.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

2.1: Robot sisteminde yer alan iinitelerin mekanik montajini yerlesim projesine uygun olarak yapar.
2.2: Elektrik — mekanik tesisat alt yapisini (kablo kanali vb.) talimata uygun olarak yapar.

2.3: Robot kontrol paneli ile manipiilatdr ve donanimlari arasindaki baglantilar1 yapar.

2.4: Talimat ile belirtilen alana giivenlik ¢iti kurar/kurdurur.

2.5: Kontrol paneli ile ¢cevre giivenlik elemanlar1 baglantilarini gergeklestirir.

Osrenme Kazamim 3: Endiistrivel robot sistemini devreye alir.

Alt Ogrenme Kazanimlar:

3.1: Kontrol paneli baglanti kontrollerini yaparak soguk enerji testlerini yapar.
3.2: Enerji besleme birimlerinin 6l¢iimlerini yaparak sisteme enerji verir.

3.3: Giivenlik donanimlarini kontrol ederek test eder.

3.4: Robot sistemini baglatarak gerekli sistem ve program yazilimini kontrol eder.
3.5: Test ve kontrol sonrasi islemleri yapar.

Osrenme Kazanimi 4: iSG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlar:
4.1: Is siireclerinde ISG kurallarini uygular.
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4.2: Is siireglerinde cevre koruma gerekliliklerini uygular.
4.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢meli sinav: B3 birimine yonelik teorik sinav Ek B3-2’da yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gerceklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 15 soruluk 4 segenekli ¢oktan segmeli ve her biri esit
puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlig
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazil sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Siav sorulari, bu birimde teorik siav ile 6l¢iilmesi ongoriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek B3-2) 6l¢melidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav

B1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek B3-2’de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler” kontrol
listesine gore gergeklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan basarilmasi
zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans sinavindan basar1 saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali sinav ger¢ek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (Ek B3-2) tamami performansa dayali smav ile
Olciilmelidir.

8 ¢) Ol¢me ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gecemez. Yeterlilik birimlerinin
gecerlilik siiresi birimin basarildigi tarihten itibaren 2 yildir. Adayin kendi ve diger kisilerin can
giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gdstermesi halinde sinava son verilir.

YETERLILIiK BiRiMINi
9 |GELISTIREN
KURUM/KURULUS(LAR)

Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
Meslek Yiiksekokulu

YE]:ERLiLiK BiRIMINI
10 | DOGRULAYAN
SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK [B3]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi igin Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler

Bu birim i¢in asagida tanimlanan egitim igerigine sahip bir programin aday tarafindan tamamlanmasi
tavsiye edilir.

1. Endiistriyel Robot Kurulumu On Hazirhk Islemleri
1.1. Kurulum yerlesim projesini tanima ve yorumlama
1.2. Kurum alani ve gevresi is saglig1 ve gilivenligi tedbirleri ve uygulanmasi
1.3. Kurulum i¢in gerekli el aletleri, 6lgiim cihazlar1 ve bunlarin hazirlik islemleri
1.4. Kurulum ¢aligmasina baslamadan 6nce yapilacak bilgilendirmeler
1.5. Hizalama ve mesafe dl¢lim cihazlarinin 6zellikleri ve kullanim yerleri

2. Endiistriyel Robot Kurulumu

2.1.  Kurulum islerinde kullanilan yer isaretleme donanimlar1 ve 6zellikleri
2.2. Zemin montaj ekipmanlari (ankaraj vb.) ¢esit ve 6zellikleri
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2.3.
2.4.
2.5.
2.6.
2.7.
2.8.
2.9

2.10.
2.11.
2.12.
2.13.
2.14.
2.15.
2.16.
2.17.
2.18.
2.19.
2.20.

Temel elektrik — mekanik tesisat projesi sembolleri

Robot sisteminde yer alan iinitelerin mekanik montaji

Elektrik — makine tesisat islemleri

Elektrik tesisatinda kullanilan kablo renk ve kesit degerleri

Elektrik baglant1 soketlerinin tipleri

Elektrik 0l¢ii aletlerinin 6zellikleri

Temel hidrolik ve pndmatik devre elemanlari ve iglevleri

Robot kontrol paneli ile manipiilator ve donanimlar: arasindaki baglanti iglemleri
Gtivenlik ¢iti ve aksesuarlarinin montajt

Kontrol paneli ile ¢cevre giivenlik elemanlariin baglanti islemleri

Makine elemanlar1

Hidrolik pnématik sistemler

Makinelerin taginmasinda is yeri talimatlari

Tasima, konumlandirma, demontaj ve montaj islemlerinde kullanilan ekipmanlar
Teknik ayar islemleri

Temel robot donanimlar1

Endiistriyel robotlarin ¢aligtirma prosediirleri

Endiistriyel robotlarin kurulum kontrol kartlari iglemleri

3. Endiistriyel Robotu Devreye Alma

3.1
3.2.
3:3:
3.4.
3.5.
3.6.

Kontrol paneli baglant1 kontrolleri ve soguk enerji testleri

Enerji besleme noktalarinin dl¢iimleri ve bulunmasi gereken deger araligi
Robotik sistemlerde kullanilan giivenlik donanimlari, gesitleri ve testi
Sistem ve program yaziliminin kontrolii

Diisiik h1iz modunda islem kontrolii

Kontroller sonras1 yapilacak raporlamalar

4. 1SG, cevre ve kalite gereklilikleri

4.1.
4.2.
4.3.
4.4,
4.5.

ISG kurallar1 ve is siireglerinde uygulanmasi

Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi

Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri

Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme ydntemleri
Cevre koruma 6nlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi

EK [B3]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
UMS ilgili ol Degerlendirme
No Bilgi ifadesi S Ogrenme g
Boliim Araci
Kazanim
BG.1 Rol.aotllic élstemlerde kullanilan giivenlik donanim|19UMS0712-5 12 T1
cesitlerini agiklar. cz21
Hizalama ve mesafe 6l¢tim cihazlarinin 19UMS0712-5 13
BG.2 ozelliklerini ve kullanim yerlerini agiklar. c11 ' T1
BG3 Kurulum 1slem1?r1nd? kul.la.nllan yer isaretleme 19UMS0712-5
donanimlariin 6zelliklerini agiklar. C11 13 T1
BG.4 Zemin montaj ekipmalar1 (ankaraj vb.) ¢esit ve 19UI\£S:LOZ12-5 2.1 T1
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— Alt < .
No Bilgi ifadesi UMS }lglh Ogrenme el el
Boliim Araci
Kazanim
ozelliklerini agiklar.
BGS Temel elektrlk — mekanik tesisat projesi 11UMSO0152-5 22 -
sembollerini agiklar.
C31
BG6 Eleiktrlk .te.51sat1nda kullanilan kablo renk ve kesit 11UMS0152-5 99 -
degerlerini agiklar.
E.5.2
BG.7  |Elektrik baglant1 soketlerinin tiplerini aciklar. 19UMS0712-5 2.3 T1
Cl2
BG.8  |Elektrik 6l¢ii aletlerinin 6zelliklerini agiklar. 11UMS0152-5 1.3 T1
F.1.2
BG.9 Temel 1}1(#0111( ve pnomatik devre elemanlarini ve 11UMS0152-5 99
islevlerini agiklar. G.A42 T1
b) BECERI VE YETKINLIKLER
UMS llgili Alt Degerlendirme
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi Bili S Ogrenme egerienci
olilm Araci
Kazanim
BY.1 Kurulum yerlesim projesini ilgili birimden teslim alir. 19V I\ésloz 125 1.1 P1
*BY.2 Kurulum alaninda giivenli ¢aligma sartlarini saglamak|{19UMS0712-5 1.2, P1
icin gerekli dnlemleri alir. cz2l1 4.1
BY.3 Tasima, konumlandirma, demontaj ve montaj igin 11UMS0152-5 13 P1
gerekli ekipmanlar kullanir/yardim alir. B.3.3 '
BY .4 Hizalama, teraziye alma iglemleri i¢in gerekli ol¢ii 19UMS0712-5 13 P1
aletlerini kullanir. Cl1 '
BY.5 flgili birimlere kurulum asamalar1 ve siireci ile ilgili| 11UMS0152-5 1.4 P1
gerekli bilgilendirmeleri yazili/s6zli olarak bildirir. E.1.5 '
BY.6 Yerlesim projesine gore gerekli 6l¢iimleri yaparak 19UMS0712-5 91 P1
yer isaretlemesini yapar. Cl1 '
Yerlesim planina uygun olarak manipiilator ve
BY.7 .. s . 19UMS0712-5 P1
kontrol panelinin yerlerini isaretleyerek montajin c11 91
yapar. o '
BY.8 Elektrik-mekanik tesisati1 talimata uygun olarak 19UMS0712-5 29 P1
yapar. C.l1.2 '
BY.9 Endiistriyel robot sisteminde yer alan bilesenlerin 19UMS0712-5 93 P1
talimata uygun olarak baglantilarin1 gergeklestirir. Cl1l2 '
BY.10 Talimat ile belirtilen alana giivenlik g¢iti 19UMS0712-5 24 P1
kurar/kurdurur. Cz21 '
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— Alt - .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi UMS }lglh Ogrenme Degerlendirme
Boliim Araci
Kazanim
BY.11 Kontrol paneli ile ¢evre giivenlik elemanlari 19UMS0712-5 25 P1
baglantilarim gergeklestirir. Cz2l1 '
BY.12 Kontrol paneli baglant1 kontrollerini yaparak 19UMS0712-5 31 P1
uygunsuzluklar giderir. C.l4 '
BY.13 Kontrol paneli soguk enerji testlerini yapar. 19V I\éSlOZlZ% 31 P1
BY.14 Enerji besleme birimlerinin dl¢timlerini yaparak 19UMS0712-5 39 P1
sisteme enerji verir. Cl2 '
BY.15 Gtivenlik donanimlarini kontrol ederek test eder. 19V %820112_5 3.3 P1
BY.16 Robot sistemini baslatarak diisiik hiz modunda 19UMS0712-5 3.4 P1
gerekli testleri yapar. C.33
BY.17 Robot programini diisiik hiz modunda galigtirarak 19UMS0712-5 34 P1
islem kontroliinii yapar. C.33 '
BY.18 Yapilan iglemi kayit altina alir. 19U|\£82027 125 3.5 P1
BY.19 Yapilan iglemi raporlar. L5 l\£82027 125 3.5 P1
. 19UMSXX-
*BY.20 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarini uygular. U A f 1 > 4.1 P1
*BY 21 Gergeklestirdigi islerde ¢cevre koruma onlemlerini 19UMSXX-5 4. P1
uygular. A21
19UMSXXX-
*BY.22 |Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini uygular. U ASB 1 > 4.3 P1
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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Egitim Bilgileri* Deneyim Bilgileri*
Ad1 - Soyadi (Tarih - Egitim (Tarih —is Yeri —
Kurumu/Béliim Adi) | Unvan)
1. | Do¢.Dr. Abdulkadir CENGIZ Doktora - Kocaeli 2000- Kocaeli
Univ. Universitesi - Ogretim
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Doktora - Kocaeli
Univ.

2003- Kocaeli
Universitesi - Ogretim
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Doktora- Kocaeli
Univ.

2016- Kocaeli
Universitesi - Ogretim
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Univ.

2009- Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi
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Univ.
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EK2: Gériis Istenen Kisi, Kurum ve Kuruluslar

EK3: MYK Sektor Komitesi Uyeleri ve Uzmanlar

EK 4: MYK Yénetim Kurulu Uyeleri
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