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GIRIS

22UY0476-5 Endiistriyel Robot Programcist (Seviye 5) Ulusal Yeterliligi 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 Sektoér Komitelerinin Kurulus,
Gorev, Calisma Usul ve Esaslar1 Hakkinda Yonetmelik hiikiimlerine gore MYK’nin
gorevlendirdigi Kocaeli Universitesi Ford Otosan TIhsaniye Otomotiv Meslek
Yiiksekokulu tarafindan hazirlanmis, sektordeki ilgili kurum ve kuruluslarin goriisleri
alinarak degerlendirilmis ve MYK Elektrik Elektronik Sektér Komitesi tarafindan

incelendikten sonra MYK Yo6netim Kurulunca onaylanmistir.
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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,

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 siireclerinde 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,
biitiinliiglinlin ~ korunmas1 ve kullanilabilirliginin saglanmas1 asamalarini, kurumsal
prosediirlere gore korunmasini ve dagitiminin yapilmasini,

CAD (COMPUTER AIDED DESIGN): Bilgisayar destekli tasarimu,
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, ger¢eklesen islemin beklenen
islemle olan farkini,

INOUT/OUTPUT (1/0): Elektriksel sinyallerin robotik sisteme Giris — Cikismnin yapildigi
baglant1 noktalarini,

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

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

KESME ALT PROGRAMI (INTERRUPT): Ana program akisinin disinda, daha 6nceden
tanimlanmis 6zel durumlarda kullanilmak iizere anlik olarak program akisinin kesilerek
isletilmesi saglanan program parca veya pargalarini,

KiSISEL KORUYUCU DONANIM (KKD):Calisani, yiiriitiilen isten veya calisilan
ortamdan kaynaklanan, saglik ve giivenligi etkileyen bir veya birden fazla riske kars1 koruyan,
calisan tarafindan giyilen, takilan veya tutulan, bu amaca uygun olarak tasarimi yapilmis tim
alet, arag, gerec¢ ve cihazlari,

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

MOBIL KUMANDA PANELI: Endiistriyel robotlarm 6gretme ve kontroliiniin el ile
yapilmasini saglayan endiistriyel robota ait arabirimi (teach pendant, flex pendant),
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ON/OFF: Bir sistemin, donanimin veya elektriksel sinyalin aktif veya pasif olma durumunu

RAMAK KALA OLAY: Is yerinde meydana gelen, ¢alisan, is yeri ya da ekipmanini zarara
ugratma potansiyeli oldugu halde zarara ugratmayan olayz,

REDUKTOR: Bir eyleyicinin ¢ikisindaki hizi diisiirerek kuvveti arttiran donanimy,

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 doniigmesine yol acgan faktorler ile tehlikelerden
kaynaklanan risklerin analiz edilerek derecelendirilmesi ve kontrol tedbirlerinin
kararlastirilmasi amaciyla yapilmasi gerekli ¢aligmalari,

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

SERVO MOTOR: Bir mekanizmanin hareketini, hareket sirasinda olusan hatay1 6l¢en ve bu
hatay1 diizelterek hareketi saglayan eyleyiciyi,

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

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

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

TEHLIKE: Is yerinde var olan ya da disaridan gelebilecek, calisam 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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22UY0476-5 ENDUSTRIYEL ROBOT PROGRAMCISI ULUSAL YETERLILIGI

1 | YETERLILIGIN ADI Endiistriyel Robot Programcist
2 | REFERANS KODU 22UY0476-5
3 |SEVIYE 5
ULUSLARARASI _ .
4 SINIFLANDIRMADAKI YERI ISCO-08: 3139 (Endiistriyel Robot Programcisi)
5 |TUR
6 | KREDI DEGERI
A) YAYIN TARIHI 08/09/2021
7 |B)REVIZYON NO 00
C) REVIZYON TARIHi
Endiistriyel Robot Programcisi (Seviye 5) mesleginin
basarili, verimli ve uluslararasi standartlara uygun,
calisanlarin is tatmini almasini saglayacak sekilde
yapilabilmesi, tretimin eksiksiz, kaliteli olarak
gerceklestirilebilmest, 1sin gelistirilerek
stirdiirtilebilmesi igin;
8 |AMAC e Adaylarin sahip olmasi gereken bilgi, beceri ve

yetkinlikleri tanimlamak,

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

e Egitim sistemine, smav ve belgelendirme
kuruluslarina referans ve kaynak olusturmaktir.

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

21UMS0770-5 ENDUSTRIYEL ROBOT PROGRAMCISI

10 | YETERLILIK SINAVINA GIiRiS SART(LAR)I

11 | YETERLILiGIN YAPISI

11-a) Zorunlu Birimler

22UY0476-5 Al: Is Saghgi ve Giivenligi, Cevre ve Koruma
22UY0476-5 A2: Endiistriyel Robot Programlama

11-b) Se¢meli Birimler

22UY0476-5 B1: Bilgisayar Tabanli Endiistriyel Robot Programlama

22UY0476-5 B2: Kaynak Uygulamalarina Yonelik Endiistriyel Robot Programlama
22UY0476-5 B3: Boya Uygulamalarma Yonelik Endiistriyel Robot Programlama

22UY0476-5 B4: Endiistriyel Uygulamalara (Boya ve Kaynak Hari¢) Yonelik Endiistriyel Robot
Programlama

11-¢) Birimlerin Gruplandirilma Alternatifleri

Adayimn mesleki yeterlilik belgesi alabilmesi i¢in A grubu yeterlilik birimlerinin tamamindan ve B grubu
yeterlilik birimlerinin en az birinden basarili olmas1 zorunludur.

12 | OLCME VE DEGERLENDIRME
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Endiistriyel Robot Programcisi (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 birlestirilerek bir yeterliligin elde edilebilmesi ic¢in tiim birimlerin gegerliligini koruyor
olmas1 gerekmektedir.

Yeterlilik birimlerinin gegerlilik siiresi, 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 [malat, makine, otomotiv, elektrik, elektronik, elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve

otomasyon, havacilik ve uzay ile ilgili alanlarda egitim veren kurumlarda endiistriyel
programlama alaninda en az 3 yil 6gretim iiyesi/ 6gretim gorevlisi veya dgretmen olarak
calismis olmak,

e [malat, makine, otomotiv, elektrik, elektronik elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve
otomasyon, havacilik ve uzay ile ilgili alanlarda egitim veren kurumlardan lisans seviyesinde
mezun olmus olmak kaydiyla 3 yil endiistriyel programlama alaninda tecriibeli olmak,

e [malat, makine, otomotiv, elektrik, elektronik, elektrik-elektronik, mekatronik, kontrol ve
otomasyon, havacilik ve uzay ile ilgili alanlarda egitim veren kurumlardan Onlisans
seviyesinde mezun olmus olmak kaydiyla endiistriyel programlama alaninda 5 yil tecriibeli
olmak.

Yukaridaki 6zelliklerden en az birine sahip olan ve 6lgme ve degerlendirme siirecinde gorev alacak
degerlendiricilere; sinav ve belgelendirme kuruluslar1 tarafindan mesleki yeterlilik sistemi, kisinin gorev
alacag1 ulusal yeterlilik(ler), ilgili uluslararasi/ulusal meslek standart(lar)1, 6l¢gme-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 wyillik gecerlilik siiresinin sonunda belge sahibinin

performansi agagida tanimlanan yontemlerden en az biri

kullanilarak degerlendirmeye tabi tutulur.

a) 5 yil belge gecerlilik siiresi igerisinde toplamda en az
iki y1l veya son alt1 ay boyunca ilgili alanda ¢alistigin1

BELGE YENILEMEDE gosteren  kayitlari  (hizmet dokiimii, referans
16 | UYGULANACAK OLCME- yazisi/mektubu, sozlesme, fatura, portfolyo, vb.)
DEGERLENDIRME YONTEMI sunmak,

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

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

MESLEKTE YATAY ve DIKEY

17 | {LERLEME YOLLARI )
18 YETERLILIGI GELISTIREN Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
KURULUS(LAR) Meslek Yiiksekokulu
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19

YETERLILIGI DOGRULAYAN
SEKTOR KOMITESI

Enerji Sektor Komitesi
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22UY0476-5 Al iS SAGLIGI VE GUVENLIGIi, CEVRE VE KORUMA YETERLILIiK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRiMi ADI Is Saglig1 ve Giivenligi, Cevre ve Koruma
2 | REFERANS KODU 22UY0476-5 /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

Osrenme Ciktis1 1: is saghgi ve giivenligi ile cevre koruma énlemlerini aciklar.

Basarim Olgiitleri:

1.1: Is saglig1 ve giivenligi konusundaki yasal ve isyerine ait kurallar1 tanimlar.
1.2: Is saghp ve giivenligi ile ilgili risk etmenlerini azaltmay1 aciklar.

1.3: Tehlike durumunda uygulayacagi acil durum prosediirlerini agiklar.

1.4: Cevre koruma Onlemlerini agiklar.

Osrenme Ciktisi 2: is siirecleri ve calisma ortami icin kalite gerekliliklerini aciklar.

Basarim Olgiitleri:
2.1: Kalite saglama tekniklerini agiklar.
2.2: Calisma sirasinda saptanan hata ve arizalar1 gidermeye yonelik ¢aligmalari tarif eder.

Osrenme Ciktis1 3: is organizasyonu siirecini aciklar.
Basarim Olciitleri

3.1: Is programi yapma siireclerini agiklar.
3.2: Qahsma alanin diizenleme ve malzeme kontrol etme siireclerini siralar.
3.3: Is kayitlarini tutma siireglerini siralar.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢cmeli sinav: Al birimine yonelik teorik sinav Ek A1-2’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 % 60’1na dogru yanit veren aday basarili sayilir.
Sinav sorulari, bu birimde teorik smav ile Olgiilmesi Ongoriilen tim bilgi ifadelerini (Ek Al-2)
Olgmelidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav
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Bu birime yonelik beceri ve yetkinlik ifadeleri diger birimlerin beceri ve yetkinlik kontrol listelerinde
tanimlanmis olup, bu kapsamda s6z konusu beceri ve yetkinlik ifadelerinin 6l¢gme ve degerlendirmesi
yapilacaktir.

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

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

L Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
9 | GELISTIREN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BIiRIMINi
10 | DOGRULAYAN Enerji Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

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

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

Egitim Icerigi:

1. 1Ts saghg ve giivenligi ile cevre koruma
1.1. Is saghg1 ve giivenligi kurallar1 ve is siireclerinde uygulanmasi
1.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimlar1
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 islemler
1.10. Tehlikeli ve zararl atiklar ile bunlara yonelik islemler
1.11. Yanic1 ve parlayici malzemeler ile bunlara yonelik islemler
1.12. Isletme kaynaklarmin tasarruflu ve verimli kullamim esaslar1
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 Programi
3.2 Calisma alaninin diizeni
3.3 Malzeme kontrol siireci

EK [A1]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi
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M ..
Lijl i]? 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 calismaya ait uyari igaret ve levhalarini agiklar. A.l2 11 T1
BG.3 Yapilan ise ve is yerine uygun kisisel koruyucu AL3 12 T1
donanimlari agiklar.
BG.4 | ISG koruma ve miidahale araglarinin islevlerini aciklar. ﬁig 1.3 T1
BGS Yaplla? galj.srr.layg ait uyan isaret ve levhalarini nasil AD1 13 T
yerlestirecegini tarif eder.
BG.6 Rlsklerlnvbehrlenmey 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.15 1.3 T1
BG.9 | Acil durumlarda ¢ikis veya kagig 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 tarafmdalm kendisine t?hs1s ec.men kaynaklarin ve ADE 3.9 T1
sarf malzemelerin kullanma siire¢lerini 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 artiric1 onerileri agiklar. A.3.2 2.1 T1
BG.16 Proseslerde saptanan hata ve arizalar1 gidermeye yonelik A32 59 T1
caligmalari tarif eder.
' B.11, 3.1,
BG.17 | Is programini nasil yapacagimn 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 siireglerini agiklar. 3.2 T1
BG.20 | islemlerle ilgili tutulacak kayitlari agiklar. 3.3 T1
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22UY0476-5/ A2 ENDUSTRIYEL ROBOT PROGRAMLAMA YETERLILIiK BiRiMi

1 | YETERLILIK BiRIMi ADI Endiistriyel Robot Programlama
2 | REFERANS KODU 22UY0476-5 /A2
3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI

5 | B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

(")érenme Kazanimi 1: Temel robot donanimlarini tanimlar.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Manipiilator ve donanimlarini tanimlar.

1.2: Kontrolor ve donanimlarini tanimlar.

1.3: Mobil kumanda panelini kullanir.

1.4: Takim ve donanimlar1 tanimlar.

1.5: 1/O birimlerini tanimlar.

1.6: Cevre birimlerine ait giivenlik donanimlarin1 agiklar.

1.7: Robot bilesenleri arasindaki fiziksel baglantilari kontrol eder.

Osrenme Kazanim 2: Temel programlama bilesenlerini tanir.

Alt Ogrenme Kazamimlari:

2.1: Temel hareket komutlarini tanimlar.
2.2: Sinyal 1/0O komutlarini tanimlar.
2.3: Program akis komutlarini tanimlar.
2.4: Veri ve degisken tiplerini agiklar.
2.5: Koordinat sistemlerini agiklar.

2.6: Robot ¢alisma modlarmi kullanir.

Osrenme Kazamim 3: Endiistrivel robotlara temel sevive program vazar.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

3.1: Yeni bir program klasorii olusturur.

3.2: Istenilen ¢alisma senaryosu algoritmasini olusturur.
3.3: Hareket noktalarini olusturur.

3.4: Temel hareket komutlarini kullanir.

3.5: Is pargasina gore takim oryantasyonunu yapar.
3.6: /O sinyaline gore program yazar.

3.7: Program akis komutlari ile program yazar.
3.8: Alt program yazar.

3.9: Yazilan programin test ve kontroliinii yapar.
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3.10: Program yedegi alir.
Ogsrenme Kazanim 4: Endiistrivel robot kalibrasyonu yapar.

Alt Ogrenme Kazanimlart:
4.1: Robot kalibrasyonunu gerceklestirir.

4.2: Robot kalibrasyonunu kontrol eder.

Ogrenme Kazamim 5: iSG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.
Alt Ogrenme Kazanmimlar:

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 secmeli sinav: A2 birimine yonelik teorik sinav Ek A2-2’da yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gerceklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 25 soruluk 4 segenekli ¢oktan segmeli ve her biri esit
puan degerinde yazili sinav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis simavda yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile dl¢lilmesi 6ngdriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek A2-2) 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 siavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali sinav gergek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (EK A2-2) tamami performansa dayali smav ile
Olclilmelidir.

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye fliskin 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 y1il1 gecemez.

Yeterlilik birimlerinin gegerlilik siiresi birimin basarildig tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir.

YETERLILIK BIRIMINI Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv
2| Gl L Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BIRIMINi
10 | DOGRULAYAN Elektrik-Elektronik Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI
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22UY0476-5/A2 Endiistriyel Robot Programlama

YETERLILIK BiRiMi EKLERIi

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

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

Bu birim i¢in asagida tanimlanan egitim icerigine sahip bir programin aday tarafindan tamamlanmasi

tavsiye edilir.

1. Temel endiistriyel robot donanimlari
1.1 Endistriyel robot gesitleri
1.2 Endistriyel haberlesme protokolleri
1.3 Mobil kumanda paneli kullanim islemleri
1.4 Mobil kumanda panelindeki renk kodlari
1.5 TCP Kavrami
1.6 Manipiilator tipleri, yapilar1 kullanim yerleri
1.7 Manipiilator giivenlik donanimlari
1.8 Manuel fren agma islemleri
1.9 Takim cgesitleri ve baglant1 tipleri
1.10 Giris —¢1kis tipleri ve ozellikleri
1.11 Kontrol paneli ve bilesenleri
2. Temel endiistriyel robot programlama
2.1 Temel seviye programlama dilleri
2.2 Koordinat sistemleri ve doniistimleri
2.3 Data tipleri
2.4 Robot ¢alisma modlari
2.5 Sinyal I/0O komutlar1
2.6 Program akis komutlar1
2.7 Degisken tipleri
2.8 Gegici ve kalict veri tipi
3. Temel seviye program yazma
3.1 Algoritma olusturma
3.2 Hareket noktalarini belirleme
3.3 Temel hareket komutlari ve kullanim
3.4 Is pargasina gore takim oryantasyonu
3.5 Giris ¢ikis sinyalleri
3.6 I/O sinyaline gore program yazma
3.7 Program akis komutlart ile program
3.8 Alt program yazma
3.9 Programin test ve kontrolii
3.10 Programin yedegini alma
4. Endiistriyel robot kalibrasyonu
4.1 Robot eksen kalibrasyon noktalar1
4.2 Robot kalibrasyonu
4.3 Robot kalibrasyonunun kontrolii ve zamani
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 yontemleri

5.5 Cevre koruma 6nlemleri ve dnlemlerin uygulanmasi
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22UY0476-5/A2 Endiistriyel Robot Programlama

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

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

a) BILGILER
UMS o 9 .
No Bilgi ifadesi flgili Alt Ogrenme | Degerlendirme
e Kazanimi Araci
Boliim
BG.1 |Eksen motorlariin yerini tarif eder. C.22 11 T1
) 1.1
BG.2 |Manipiilator giivenlik donanimlarini agiklar. C.l1.2 15 T1
1.6
BG.3 Manuel fren agmay tarif eder. C.l1l2 11 T1
BGA Kontroldr ile gevre bilesenler arasindaki baglantiy1 C.l1 12 T1
agiklar. Clz2
C3.1
BG.5 [I/O kartina ait giris ¢ikis sistemini tarif eder. C.3.2 1.2 T1
C.3.3
Mobil kumanda paneli lizerindeki tuslar1 ve Cz21
BG.6 fonksiyonlarini agiklar. Cc.22 13 T
BG.7 |TCP kavramini tanimlar. C.1l3 1.4 T1
BG.8 |isleme uygun takim ve donanimlari aciklar. gij 1.4 T1
C.l4
BG.9 |Giris —cikis tip ve 6zelliklerini agiklar. C3l1 15 T1
C.3.2
BG.10 |Cevre birimlerine ait giivenlik donanimlarini agiklar. | C.1.2 1.6 T1
) C.2.2
BG.11 |Eksenel ve rotasyonel hareketleri tanimlar. D21 2.1 T1
D.2.2
BG.12 |Hareket komutlarinin gesitlerini agiklar. D.2.3 2.1 T1
D.2.4
D.4.2
BG.13 |Sinyal I/O komutlarin agiklar. D.4.3 2.2 T1
D.4.4
D.5.2
BG.14 |Program akis komutlarini agiklar. D53 2.3 T1
BG.15 |Temel degisken tiirlerini agiklar. D5.1 2.4 T1
BG.16 |Data tiplerini agiklar. D.5.1 2.4 T1
BG.17 |Koordinat sistemlerini aciklar. D.1.1 2.5 T1
BG.18 |Robot ¢alisma modlarini agiklar. C.21 2.6 T1
BG.19 Robot kalibrasyonu kontroliiniin nasil yapilacagini E.2.1 41 T1
aciklar. E.2.2
BG.20 Kalibrasyon kontrollerinin ne zaman yapilacagini E23 42 T1
agiklar.
©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022 10



22UY0476-5/A2 Endiistriyel Robot Programlama

b) BECERI VE YETKINLIKLER

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

UMS o = .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi flgili | Alt Ofrenme | Degerlendirme
seree Kazanim Aracl
Boliim
BY 1 Manuel mc_)c%da her bir ekseni giivenli bir hizda C2.2 2.6 P1
hareket ettirir. 3.4
1.3
*BY.2 |Kumanda panelini kullanarak robotu hareket ettirir. c.22 zi P1
35
BY 3 Mobil kumanda panelini kullanarak robotu farkl co1 1.3 P1
calisma modlarina alir. 2.6
BY.4 |Mobil kumanda paneli iizerinden I/O tanimlar. C33 13 P1
D.2.1
D.2.2
*BY.5 |Mobil kumanda paneli lizerinden program yazar. D.2.3 13 P1
D.24
D.3.3
I/O birimlerinin durumlarini kumanda paneli L3
BY.§ | e SUTHIIATIN KImanda pahe C33 15 P1
iizerinden degistirir. 29
» o — D.11 3.1
BY 7 Onceden talmriﬁanmls bir yoriingeyi takip eden D21 33 P1
programi olusturur. D32 3.4
BY 8 R?b?u{n calisma hizini ilgili giivenlik donanimlarim | D.2.5 3.4 P1
g0z oniinde bulundurarak ayarlar. D.3.3
BY.9 |Robotu manuel ve otomatik modda kullanir. c2.1 34 P1
D.6.1 3.9
D.1.3
BY.10 |Yazili programi optimize eder. D.25 3.9 P1
D.6.2
BY.11 |Home pozisyonu olusturur. D11 3.3 P1
BY.12 (I/O tanimlar. C.3.3 3.6 P1
BY.13 [Robot I/0 komutlarini programda kullanir. D.4.1 3.6 P1
BY 14 Program dongiilerini ve dallanma komutlarini D52 37 p1
kullanir.
D.4.1
BY.15 |Bir sarta bagh olarak program parcacigi olusturur. D.5.3 3.7 P1
D.5.6
BY.16 |Kosullu komutlar1 kullanir. D.5.3 3.7 P1
*BY.17 |Program dongiisii olusturur. D.5.2 3.7 P1
©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022 11



22UY0476-5/A2 Endiistriyel Robot Programlama

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

UMS o o .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi flgiti | Alt Ogrenme | Degerlendirme
= Kazanim Araci
Boliim
D.54
BY.18 |Kesme alt programi olusturur. D55 3.8 P1
BY.19 |Ana programdan alt programlari ¢agirir. D.5.5 3.8 P1
3.2
BY.20 |Temel degisken tiirlerini program igerisinde kullanir. | D.5.1 3.6 P1
3.7
3.2
BY.21 |Global (genel), local (yerel) degisken olusturur. D.5.1 3.6 P1
3.7
3.2
BY.22 |Gegici, kalic1 veri tipi olusturur. D.5.1 3.6 P1
3.7
*BY.23 |Yoriingeye uygun hareket noktalarini olusturur. D.11 3.3 P1
BY.24 |Yoriingeye uygun hareket komutlarini secer. D.21 3.4 P1
D.3.1
BY.25 |Parga pozisyonuna gore takim oryantasyonu yapar. D.3.2 3.5 P1
D.3.3
. e D.4.3
BY.26 |Giris ¢ikis bilgisine gore program yazar. D44 3.6 P1
*BY 27 Yazilan programi robotun uygun ¢alisma modunda D61 39 p1
test eder.
. . o D.7.1
BY.28 |Sistemi kaydederek yedegini alir. D72 3.10 P1
E.1l1
E.1.2
*BY.29 |Robot kalibrasyonunu yapar. E.1.3 4.1 P1
E.14
E.15
E.2.1
*BY.30 |Robot kalibrasyonunu kontrol eder. E.2.2 4.2 P1
E.2.3
*BY.31 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarmi uygular. All 5.1 P1
*BY 32 Gergeklestirdigi islerde ¢evre koruma dnlemlerini A1 5.0 P1
uygular.
*BY.33 |Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini uygular.| A.3.1 5.3 P1
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022 12



22UY0476-5 /B1 Bilgisayar Tabanl Endiistriyel Robot Tarih:8/9/2022 Rev. No:00
Programlama

22UY0476-5 /B1 BILGISAYAR TABANLI ENDUSTRIYEL ROBOT PROGRAMLAMA

YETERLILIK BIRIMI
1 | YETERLILIK BiRiMi ADI Bilgisayar Tabanli Endiistriyel Robot Programlama
2 | REFERANS KODU 22UY0476-5 /B1
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

Osrenme Kazammm 1: Bilgisayar ortaminda endiistrivel robot programi yazar.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

1.1: Ug boyutlu tasarim yapar.

1.2: Robot programlama ara yiizlerini kullanir.

1.3: Bilgisayar ortaminda robotik istasyon kurar.

1.4: Bilgisayar ortaminda ¢alisma talimatina uygun robot programi yazar.
1.5: Bilgisayar ortaminda programi test eder.

1.6: Program1 bilgisayar ortamindan robot kontroldriine aktarir.

Ogrenme Kazanmim 2: iSG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

2.1: Is siireglerinde ISG kurallarin1 uygular.

2.2: Is siireglerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
2.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢cmeli sinav: B1 birimine yonelik teorik sinav Ek B1-2’da yer alan “Bilgiler” kontrol listesine
gore gerceklestirilir. Teorik sinavda adaylara en az 10 soruluk 4 segenekli ¢coktan se¢gmeli ve her biri esit
puan degerinde yazili simav uygulanmalidir. Coktan se¢meli sorularla diizenlenmis sinavda yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile dl¢iilmesi 6ngoriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek B1-2) 6l¢melidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav

B1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek B1-2°de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler” kontrol
listesine gore gergeklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan basarilmasi

©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022 13



22UY0476-5 /B1 Bilgisayar Tabanl Endiistriyel Robot Tarih:8/9/2022 Rev. No:00
Programlama

zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans sinavindan basar1 saglamasi icin kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali simnav gercek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (Ek B1-2) tamami performansa dayali smnav ile
Olciilmelidir.

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 siav tarihleri arasindaki stire farki bir yili gegemez.

Yeterlilik birimlerinin gegerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir.

L Kocaeli Universitesi Ford Otosan Thsaniye Otomotiv
L [GEEESTIREN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BiRIMIiNi
10 | DOGRULAYAN Elektrik Elektronik Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiIMI EKLERI
EK [B1]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi i¢in Tavsiye Edilen Egitime liskin Bilgiler

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

1. Bilgisayar tabanh programlama
1.1 3D Tasarim ve Modelleme
1.1.1 Kat1 model olusturma
1.1.2 Montaj ¢izimleri
1.13 3D parca transfer yontemleri

1.2 ileri seviye bilgisayar

1.3 Robotik istasyon kurulum asamalari

1.4 Bilgisayar ortaminda test prosediirii

1.5 Programin bilgisayar ortamindan robotik sisteme aktarimi
1.6 Robot programlama ara yiizleri

1.7 Donanim

1.8 Programlama

1.9 Koordinat sistemleri doniisiimleri

2. ISG, cevre ve kalite gereklilikleri
2.1.1SG kurallar ve is siireclerinde uygulanmasi
2.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
2.3. Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri
2.4. Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri
2.5. Cevre koruma onlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi

EK [B1]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi
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22UY0476-5 /B1 Bilgisayar Tabanl Endiistriyel Robot

Programlama

a) BILGILER

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

No

Bilgi ifadesi

UMS
Tlgili
Boliim

Alt Ogrenme
Kazanimi

Araci

Degerlendirme

BG.1

CAD kavramini agiklar.

F.1.8
F.1.9

11

BG.2

Robot programlama ara yiizlerini tanir.

F.1.1

1.2

BG.3

Robotik istasyon kurulum agamalarini siralar.

F.1.2
F.1.3
F.1.4
F.1.5
F.1.6
F.1.7
F.1.8
F.1.9
F.1.10

1.3

BG.4

Bilgisayar ortaminda test prosediiriinii a¢iklar.

F.3.1
F.3.2
F.3.3
F.3.4

15

BG.5

Bilgisayar ortamindan robot sistemine program
aktarma islemlerini siralar.

F.4.1
F.4.2
F.4.3
F.4.4

1.6

b) BECERI VE YETKINLIKLER

No

Beceri ve Yetkinlik ifadesi

uMs
Tlgili
Boliim

Alt Ogrenme
Kazanim

Degerlendirme
Araci

BY.1

Ug boyutlu parca tasarimi yapar.

F.1.8

11

BY.2

Programlar aras1t CAD verilerini aktarir.

F.1.9

1.2

*BY.3

Bilgisayar ortaminda robotik hiicre tasarimi yapar.

F.1.2
F.1.3
F.1.4
F.1.5
F.1.6
F.1.7
F.1.10

1.3

*BY 4

Calisma talimatina uygun program olusturur.

F.2.1
F.2.2
F.2.3
F.2.4
F.2.5
F.2.6

14

©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022
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22UY0476-5 /B1 Bilgisayar Tabanl Endiistriyel Robot

Programlama

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

UMS o o .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi flgiti | Alt Ofrenme | Degerlendirme
Béliim Kazanim Araci
F.2.7
F.2.8
F.3.1
o F.3.2
*BY.5 |[Bilgisayar ortaminda robotun ¢aligmasini test eder. £33 15 P
F.3.4
BY 6 Bilgisayar ortaminda yapilan yazilimi robot F4.1 16 P
" |kontrol6riine aktararak test eder. F.4.2 '
*BY.7 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarini uygular. All 21 P
*BY 8 Sjéﬁf:rlestirdigi islerde ¢cevre koruma 6nlemlerini A1 99 P
*BY 9 ﬁ}yeéﬁle;{rlestirdigi islerde kalite gerekliliklerini A31 93 P

(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.

©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022
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22UY0476-5 /B2 Kaynak Uygulamalarina Y 6nelik Tarih:8/9/2022 Rev. No:00
Endiistriyel Robot Programlama

22UY0476-5/ B2 KAYNAK UYGULAMALARINA YONELIK ENDUSTRIYEL ROBOT
PROGRAMLAMA YETERLILIiK BiRiMi

Kaynak Uygulamalarina Yonelik Endistriyel Robot

1 | YETERLILIK BIRIMI ADI Programlama

2 | REFERANS KODU 22UY0476-5/ B2

3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI 08/09/2021

5 |B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHI

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIiL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazamim 1: Kaynak uygulamalarina yonelik endiistriyel robot programi yazar.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Robotik kaynak takimlarini tanir.

1.2: Kaynak parcasinin pozisyonunu kontrol eder.

1.3: Temel kaynak komutlarini kullanir.

1.4: Talimat ile belirtilen kaynak yontemine uygun komut parametrelerini programa yazar.
1.5: Talimat ile belirtilen kaynak yoluna uygun program yazar.

1.6: Yazilan programin test ve kontroliinii yapar.

1.7: Yapilan kaynak igleminin kontroliinii yaparak raporlar.

Ogrenme Kazamimu 2: ISG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

2.1: Is siireclerinde ISG kurallarini uygular.

2.2: Is siireglerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
2.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan se¢cmeli sinav: B2 birimine yonelik teorik sinav Ek B2-2’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 yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Simav sorulari, bu birimde teorik sinav ile 6l¢iilmesi ongoriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek B2-2) 6l¢melidir.

8 b) Performansa Dayal 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
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zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans sinavindan bagar1 saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali simnav gercek veya gercegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (Ek B2-2) tamami performansa dayali smav ile
Olciilmelidir

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin basarildig tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gecemez. Yeterlilik birimlerinin
gecerlilik stiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranis gostermesi halinde sinava
son verilir.

YETERLILIK BIRIMINI Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv
9 | GELISTIREN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BiRiMIiNi
10 | DOGRULAYAN Elektrik-Elektronik Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK [B2]-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. Kaynak Teknolojileri

1.1. Donanim ve araglarin kullanimi

1.2. Ekip calismasi

1.3. Elektrotla ark kaynag1

1.4. Kaynak bilesenlerinin 6n hazirlig

1.5. Kaynak dikisinin diizgtinliigiine etki eden faktorler
1.6. Kaynak kalite gereklilikleri

1.7. Kaynak kalite kontrol metotlar1

1.8. Kaynak teknikleri

1.9. Kontrol ve uygulama teknikleri

1.10. Koruyucu gaz/toz

1.11. Kullanilan malzeme ve gereclerin 6zellikleri
1.12. Kusur belirleme ve giderme

1.13. Kaynak takimlar1 ve gereglerin kullanimi
1.14. Punto kaynagi takimlar1 ve donanimlari
1.15. Ark kaynag1 takimlar1 ve donanimlari

1.16. Temel kaynak komutlari

1.17. Temel kaynak komutlarinin islevi

1.18. Temel malzeme

1.19. Temel iiretim siirecleri

1.20. Ulusal kalite yonetmelikleri teknik standartlar
1.21. Kaynak iglem komutlar

1.22. Kaynak yontemine uygun komut parametreleri
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1.23. Kaynak yoluna uygun hareket komutlari
1.24. Programin testi

1.25. Kaynagin gbzle muayene yontemleri
1.26. Kaynaga ait boyut kontrol yontemleri

2. ISG, cevre ve Kalite gereklilikleri

2.1.1SG kurallar ve is siireclerinde uygulanmasi
2.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
2.3. Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

2.4. Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri
2.5. Cevre koruma 6nlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi

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

a) BILGILER
UMS o < .
No Bilgi ifadesi flgili Alt Ogrenme | Degerlendirme
. Kazanimi Araci
Boliim
< C.13
BG.1 |Punto kaynagi takimlarin1 ve donanimlarini agiklar. c14 11 T
5 C.13
BG.2 |Ark kaynagi takimlarini ve donanimlarini agiklar. C14 1.1 T
BG.3 |Temel kaynak komutlarini siralar. G.21 1.3 T
BG.4 |Temel kaynak komutlarinin iglevini agiklar. G.21 1.3 T
BGS Takimu is parcasina gore pozisyonlamanin énemini G11 12 T
agiklar.
BG.6 Punto kaynag1 tE‘l'klmII'lII'l ag1z agikligimin C.13 11 T
ayarlanmasinin énemini agiklar. C.l4
BG.7 Kaynak yontemine uygun komut parametrelerini G21 14 T
siralar.
D.2.1
BG.8 |Kaynak yoluna uygun hareket komutlarini agiklar. D.25 1.5 T
D.3.2
BG.9 |Kaynak programinin test asamalarini agiklar. G.3.2 1.6 T
BG.10 |[Kaynagin gozle muayene yontemlerini agiklar. G.3.3 1.7 T
BG.11 |[Kaynaga ait boyut kontrol yontemlerini agiklar. G.33 1.7 T
©Mesleki Yeterlilik Kurumu,2022 19
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Endiistriyel Robot Programlama

b) BECERI VE YETKINLIKLER

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

UMS o - .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi Tlgili AU Guoning | Do iiigne
sy ee Kazanimi Araci
Boliim
C.13
BY.1 |Kaynak takim ve donanimlarini robota tanimlar. c14 11 P
*BY.2 |Kaynak takimi i¢in eksen (TCP) tanimlar. C.13 11 P
. " . G.l1
BY.3 |Takimin is parcasina gore pozisyonlamasini yapar. G192 1.2 P
Robot ile is pargasi arasinda uygun yoriinge D.1.1 12
BY.4 | PP HP veun yorung D.2.1 1.3 P
ORI D.25 15
*BY.5 |Temel kaynak komutlarini kullanir. G21 13 P
BY 6 Talimata uygufl kaynak yt')r%ternine gore komut G21 1.3 P
parametrelerini programa girer. 14
D.2.1
BY 7 T:ZILTat ile belirtilen kaynak yoluna uygun programi Bg; 12 P
yazar. D.2.4 15
D.2.5

*BY.8 |Yazilan kaynak programini test ederek dogrular. G.3.2 1.6 P

*BY 9 Yazilan progra.ml q:a.hs.tlrarak robc.)t-ile talimata Ga1l 16 P

uygun kaynak islemini gergeklestirir.

BY 10 Talimata gore yapilan kaynak iglemini gozle G33 17 P

muayene eder.

BY 11 Talimatta belirtilen kaynak boyutlarini dlgerek G33 17 P

kontrol eder.

BY.12 |Yapilan islemleri raporlar. G.34 1.7 P
*BY.13 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarmi uygular. All 21 P
*BY 14 Gergeklestirdigi islerde ¢evre koruma onlemlerini A1 99 P

uygular.
*BY 15 l(J}yeéEIeall(rlestlrdlgl islerde kalite gerekliliklerini A3l 53 P

(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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22UY0476-5/B3 BOYA UYGULAMALARINA YONELIK ENDUSTRIYEL ROBOT
PROGRAMLAMA YETERLILIiK BiRiMi

Boya Uygulamalarina Yonelik Endiistriyel Robot

1 | YETERLILIK BIiRiMi ADI
Programlama

2 | REFERANS KODU 22UY0476-5/B3

3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI 08/09/2021

5 |B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHIi

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazammm 1: Boya uygulamalarina yonelik endiistriyel robot programi yazar.

Alt Ogrenme Kazanmimlari:

1.1: Robotik boya takimlarini tanir.

1.2: Boya parcasinin pozisyonunu kontrol eder.

1.3: Temel boya komutlarini kullanir.

1.4: Talimat ile belirtilen boya yontemine uygun komut parametrelerini programa yazar.
1.5: Talimat ile belirtilen boya yoluna uygun program yazar.

1.6: Yazilan programin test ve kontroliinii yapar.

1.7: Yapilan boya isleminin kontroliinii yaparak raporlar.

Ogrenme Kazamimu 2: ISG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

2.1: Is siireclerinde ISG kurallarini uygular.

2.2: Is siireglerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
2.3: Is siireglerinde 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 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. Yazili sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Sinav sorulari, bu birimde teorik sinav ile dl¢iilmesi dngoriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek B3-2) 6l¢melidir.

8 b) Performansa Dayah Sinav
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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 simnavindan basar1 saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali simnav gercek 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 basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can giivenligini tehlikeye sokacak bir davranig gostermesi halinde sinava
son verilir.

e Kocaeli Universitesi Ford Otosan Ihsaniye Otomotiv
9 | GELISTIREN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BiRIMIiNi
10 | DOGRULAYAN Elektrik-Elektronik Sektor Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK [B3]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi i¢in Tavsiye Edilen Egitime liskin Bilgiler

1. Boya Uygulama Sistemleri
1.1. Boya ve boyama teknikleri
1.2. Basingli boya sistemleri
1.3. Boya spray sistemleri
1.4.Boya takimlar1 ve donanimlari
1.5. Boya uygulama parametreleri
1.6. Boya isleminde kalite ve standartlar
1.7. Boya hatalar1 ve analizi
1.8. Kabin iklimlendirme sistemleri
1.9. Boya islem komutlar1 ve islevi
1.10. Spray baslangi¢ ve bitis komutlar1

1.11. Boya yontemine uygun komut parametrelerini programa yazma
1.12. Boya yoluna uygun program yazma
1.13. Boyaislem programi ve testi
1.14. Boya isleminin kontrolii ve raporlanmasi
2. ISG, cevre ve Kalite gereklilikleri
2.1 ISG kurallar ve is siireclerinde uygulanmasi
2.2 Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
2.3 Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri
2.4 Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme yontemleri
2.5 Cevre koruma 6nlemleri ve 6nlemlerin uygulanmasi
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EK [B3]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
UMS i = .
No Bilgi ifadesi flgili Alt Ogrenme | Degerlendirme
s Kazanim Araci
Boliim
. C.13
BG.1 |Boya islem takimlarini ve donanimlarin agiklar. c14 11 T
BG.2 Takimin ig par¢asina gore pozisyonlamanin 6nemini G11 12 T
aciklar.
BG.3 |Temel boya komutlariin iglevini agiklar. G.2.2 1.3 T
BG.4 |Temel boya komutlarini siralar. G.2.2 1.3 T
BG.5 [Boya yontemine uygun komut parametrelerini agiklar. | G.2.2 14 T
D.21
BG.6 [Boya yoluna uygun hareket komutlarini agiklar. D.25 15 T
D.3.2
BG.7 |Boya programinin test agamalarini agiklar. G.3.2 16 T
BG.8 [Boya islemine ait gdzle kontrol yontemlerini aciklar. G.3.3 1.7 T
b) BECERI VE YETKINLIKLER
UMS o < .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi Tlgili Alt Ogrenme | Degerlendirme
saree Kazanim Araci
Boliim
C.13
BY.1 Boya takim ve donanimlarini robota tanimlar. c14 11 P1
*BY.2 |Boya takimi i¢in eksen (TCP) tanimlar. C.13 11 P1
. i . G1l1
BY.3 Takimin i parcasina gore pozisyonlamasini yapar. G192 1.2 P1
Robot ile is pargasi arasind. n yoriin D.1.1 12
BY.4 10 ? © 15 parcast arasinda uygun yorunge D.2.1 13 P1
ST D.2.5 15
*BY.5 |Temel boya komutlarimi kullanir. G22 13 P1
BY 6 Talimatta be%lr_tllen boya 1§l_em1ne gore komut G292 13 p1
parametrelerini programa girer. 14
Talimat ile belirtilen boya yoluna uygun programi D.2.1 13
BY.7 P1
yazar. D.2.2 14
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UMS i < .
No Beceri ve Yetkinlik Ifadesi Tigili Alt Ogrenme | Degerlendirme
e Kazanim Araci
Boliim
D.2.3 1.5
D.24
D.2.5
*BY.8 |Yazilan boya programini test ederek dogrular. G.3.2 1.6 P1
*BY 9 Yazilan programl .lelstlrarak r(.)b.ot ile talimata Ga1l 16 P1
uygun boya islemini gerceklestirir.
BY 10 Talimata gdre yapilan boya islemini gzle muayene G33 17 P1
eder.
BY.11 |Yapilan islemleri raporlar. G.3.3 1.7 P1
*BY.13 |Gergeklestirdigi islerde ISG kurallarini uygular. All 21 P1
*BY 14 Gergeklestirdigi islerde ¢cevre koruma onlemlerini A1 99 P1
uygular.
*BY 15 S;;ﬁi:;(rlestirdigi islerde kalite gerekliliklerini A31 93 P1

(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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22UY0476-5/B4 ENDUSTRIYEL UYGULAMALARA (BOYA VE KAYNAK HARIC) YONELIK
ENDUSTRIYEL ROBOT PROGRAMLAMA YETERLILIK BiRiMi

Endiistriyel Uygulamalara (Boya ve Kaynak Haric)

1 | YETERLILIK BIRIMI ADI Yonelik Endiistriyel Robot Programlama

2 | REFERANS KODU 22UY0476-5/B4

3 |SEVIYE 5

4 | KREDi DEGERI

A) YAYIN TARIHI 08/09/2021

5 |B) REVIZYON NO

C) REVIZYON TARIiHIi

6 | YETERLILIK BIRIMINE KAYNAK TESKIL EDEN MESLEK STANDARDI

21UMSO0770-5 Endiistriyel Robot Programcisi

7 | OGRENME KAZANIMLARI

Osrenme Kazamim 1: Endiistrivel uygulamalara vonelik endiistriyel robot programi yazar.

Alt Ogrenme Kazanimlari:

1.1: Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait robotik takimlari tanir.

1.2: Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait is pargast ve takimin pozisyonunu kontrol eder.
1.3: Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulama i¢in ilgili komutlar1 kullanir.

1.4: Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya uygun komut parametrelerini programa yazar.

1.5: Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait noktalar tanimlayarak yoriinge olusturur.

1.6: Talimat ile belirtilen isleme ait uygun programi yazar.

1.7: Yazilan programin test ve kontroliinii yapar.

1.8: Yapilan islemin kontroliinii yaparak raporlar.

Ogrenme Kazanmimu 2: ISG, cevre ve kalite gerekliliklerini uygular.

Alt Ogrenme Kazanimlart:

2.1: Is siireglerinde ISG kurallarmi uygular.

2.2: Is siireclerinde ¢evre koruma gerekliliklerini uygular.
2.3: Is siireclerinde kalite gerekliliklerini uygular.

8 | OLCME VE DEGERLENDIRME

8 a) Teorik Sinav

Coktan secmeli sinav: B4 birimine yonelik teorik sinav Ek B4-2’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 yanlis
cevaplandirilan sorulardan herhangi bir puan indirimi yapilmaz. Yazili sinavda sorularin en az % 70’1na
dogru yanit veren aday basarili sayilir. Smav sorulari, bu birimde teorik siav ile 6l¢iilmesi ongoriilen
tiim bilgi ifadelerini (Ek B4-2) 6l¢melidir.

8 b) Performansa Dayal Sinav
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B1 birimine yonelik performansa dayali sinav Ek B4-2’de yer alan “Beceriler ve Yetkinlikler” kontrol
listesine gore gergeklestirilir. Beceri ve yetkinlikler kontrol listesinde aday tarafindan basarilmasi
zorunlu kritik adimlar belirlenir. Adayin, performans simavindan basar1 saglamasi i¢in kritik adimlarin
tamamindan basarili performans gostermek kosuluyla sinavin genelinden asgari % 80 basar1 gostermesi
gerekir. Performansa dayali simnav gercek veya gergcegine uygun olarak diizenlenmis ¢alisma ortaminda
gerceklestirilir. Beceri ve yetkinlik ifadelerinin (Ek B4-2) tamami performansa dayali smav ile
Olciilmelidir

8 ¢) Olcme ve Degerlendirmeye Iliskin Diger Kosullar

Birim i¢in 6ngoriilen sinavlarin gegerlilik siiresi sinavin bagarildigi tarihten itibaren 1 yildir. Birimin elde
edilebilmesi i¢in basarilan sinav tarihleri arasindaki siire farki bir yili gecemez. Yeterlilik birimlerinin
gecerlilik siiresi birimin basarildig: tarihten itibaren 2 yildir.

Adayin kendi ve diger kisilerin can gilivenligini tehlikeye sokacak bir davranig gdstermesi halinde sinava
son verilir.

e Kocaeli Universitesi Ford Otosan fhsaniye Otomotiv
o | GLLILIIN Meslek Yiiksekokulu

KURUM/KURULUS(LAR)

YETERLILIK BIRIMINI
10 | DOGRULAYAN Enerji Sektdr Komitesi

SEKTOR KOMITESI

YETERLILIK BiRiMi EKLERI

EK [B4]-1: Yeterlilik Biriminin Kazandirilmasi i¢in Tavsiye Edilen Egitime iliskin Bilgiler

1. Endiistriyel Otomasyon Sistemleri Bilesenleri
1.1. Temel sensor bilgisi
1.2. Hidrolik/pnomatik sistemleri
1.3. Elektro-pnomatik sistemleri
1.4. Endistriyel kumanda sistemleri
1.5. Elektrikli tahrik sistemleri
1.6. Elektro-mekanik mekanizmalar
1.7.  Tutucular
1.8. Pnomatik tutucular
1.9. Elektromanyetik tutucular
1.10. Delme kesme takimlari
1.11. Takimlarin robota tanimlanmasi
1.12. TCP
1.13. Olgme ve kontrol cihazlar
1.14. Olgme ve kontrol ydntemleri
1.15. Endiistriyel uygulamalara yonelik temel komutlar ve islevi
1.16. Endstriyel uygulamalara yonelik programlama, program testi ve kontrolii
1.17. Enddstriyel uygulamalara yonelik yoriinge olusturma
1.18. Takimin is pargasina gore pozisyonlamasi
1.19. Endistriyel uygulamaya ait is pargasi ve takimin pozisyonunu kontrolii
1.20. Raporlama iglemleri
2. ISG, cevre ve kalite gereklilikleri
2.1. ISG kurallar ve is siireclerinde uygulanmasi
2.2. Kisisel koruyucu donanimlar ve kullanimi
2.3. Talimatlar, planlar ve kalite gereklilikleri
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2.4. Islemler esnasinda tespit edilen uygunsuzluklar ve giderilme ydntemleri
2.5. Cevre koruma dnlemleri ve énlemlerin uygulanmasi

EK [B4]-2: Yeterlilik Biriminin Olgme ve Degerlendirmesinde Kullanilacak Kontrol Listesi

a) BILGILER
UMS o < .
No Bilgi ifadesi flgili Alt Ogrenme | Degerlendirme
sl Kazanimi Araci
Boliim

BG.1 Tah@at ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait| C.1.3 11 T1
robotik takim ve donanimlar tanur. Cl4
Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait temel

BG.2 |komutlari agiklar. G.23 13 ik

BG3 Talimat ile be.hrtlh‘an. endiistriyel uygulamaya ait G23 . T1
komutlarmin iglevini agiklar. 3

BG4 Takimin i§ parcasina gore pozisyonlamanin énemini G11 12 T1
agiklar.

BG5S Talimat ile behrtller_l efndustrlyel uygulamaya uygun G23 14 T1
komut parametrelerini siralar.
Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya gore D.21

BG.6 |belirlenen yoriingeye uygun hareket komutlarini D.25 15 T1
aciklar. D.3.2

BG.7 Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait G392 17 T1
programinin test agsamalarini agiklar.

BG.S Talimat ile b"elirtilen @dﬁstriyel uygulamaya ait 6lgme G33 18 T1
ve kontrol yontemlerini agiklar.

b) BECERI VE YETKINLIKLER

UMS o < .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi flgili | Alt Ofrenme | Degerlendirme
e Kazanim Araci
Boliim
BY 1 Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait C.13 11 P1
takim ve donanimlari robota tanimlar. C.l4
*BY 2 Tallmgt .|Ie belirtilen endistriyel uygulamaya ait C13 11 P1
takim i¢in eksen (TCP) tanimlar.
. o . G1l1
BY.3 |Takimin is parcasina gore pozisyonlamasini yapar. G12 1.2 P1
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UMS o o .
No Beceri ve Yetkinlik ifadesi flgili | Alt Ofrenme | Degerlendirme
= Kazanim Araci
Boliim
Robot ile is pargas1 arasind n yoriin D.1.1 12
BY.4 010 i’ mf ¥ parcast atasinda Uygun yorunge D.2.1 13 P1
Hstuur: D.2.5 15
*BY 5 Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya ait G23 13 p1
komutlar1 kullanir.
BY 6 Talimat ile behrtller_l e?ndustrlyel u}.fgulamaya ait G223 13 P1
komut parametrelerini programa girer. 14
D.2.1
D22 13
BY 7 Talimat ile belirtilen endiistriyel uygulamaya gore D:2:3 1.4 p1
program yazar. D24 15
D.25 16
«BY 8 Yavzﬂan endiistriyel uygulama programini test ederek G32 17 P1
dogrular.
*BY 9 'Yazﬂ?ln program% ?allstlrarak robot ile talimata uygun Ga1 17 P1
islemi gerceklestirir.
BY.10 |Talimata gore yapilan islemi gozle kontrol eder. G.3.3 18 P1
BY.11 |Yapilan islemleri raporlar. G.3.3 1.8 P1
*BY.12 |Gergeklestirdigi islerde iSG kurallarmi uygular. All 21 P1
*BY 13 Gergeklestirdigi islerde ¢cevre koruma onlemlerini A1 29 P1
uygular.
*BY.14 |Gergeklestirdigi islerde kalite gerekliliklerini uygular.|A.3.1 2.3 P1
(*) Performans sinavinda basarilmasi zorunlu kritik adimlar.
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YETERLILIK EKLERI

EK 1: Ulusal Yeterlilik Hazirlama Ekibi ve Teknik Calisma Grubu Uyeleri

Tarih:8/9/2022 Rev. No:00

Ad1 - Soyadi

Egitim Bilgileri*
(Tarih - Egitim
Kurumu/Boéliim Adi)

Deneyim Bilgileri*

(Tarih — Is Yeri — Unvan)

1. | Do¢.Dr. Abdulkadir CENGIZ

Doktora - Kocaeli Univ.

2000 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi

2. | Dog.Dr. Ufuk ABACI

Doktora - Kocaeli Univ.

2003 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi

3. | Dr.Ogr.Uyesi Riza Emre ERGUN

Doktora - Kocaeli Univ.

2016 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi

4. | Dr.Ogr.Uyesi Murat AYAZ

Doktora - Kocaeli Univ.

2009 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi

5. | Dr.Ogr.Uyesi Ilbeyi KILAVUZ

Doktora - Kocaeli Univ.

2003 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Uyesi

6. | Ogr.Gor.Dr. Sehriban ONCEL

Doktora - Istanbul Univ.

2017 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Gorevlisi

7. | Ogr.Goér. Kamil KARABAS

Yiksek Lisans- Karabiik
Univ.

2015 - Kocaeli
Universitesi - Ogretim
Gorevlisi

*Yalnizca meslekle ilgili olan egitim/deneyim bilgilerine yer verilecektir.

EK2: Goriis Istenen Kisi, Kurum ve Kuruluslar

EK3: MYK Sektdr Komitesi Uyeleri ve Uzmanlar

EK 4: MYK Yd&netim Kurulu Uyeleri
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