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Kepce

> ON SOz

Bu kullanma kilavuzu, makineyi tanimamizi kolaylastiracak ve imal
edildigi amac icin en iyi sekilde kulanmay! kolaylastiracaktir. Bu makine
en son teknik ve bilgiler 1s1§inda ve en son emniyet normlarinda gelis-
tirilmig, Uretilmis ve kontrol edilmis ve kayda gecirilmistir. Bu kullanma
kilavuzu ile kullaniciya ise yarar talimatlar veriimeye calisiimistir.

DIKKAT

Bu makinenin, tasinmasi, kurulmasi, devreye alinma-
sl, kullaniimasi ve bakimiyla ilgili kigiler, bu kullanma
kilavuzunu okumalidir ve anlamalidirlar. Ozellikle
kullanma kilavuzunda “Emniyet ve Emniyet Onlem-
leri“ béluminde ve diger bolimlerin anlatiimasinda
da, yine belirtilen Emniyet ve Dikkat ikaz yazilarini
onemle okumali ve anlanmalidir!

Sorunsuz bir isletim igin bu kullanim kilavuzu makine yaninda bulunma-
hidir
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> YAZILIM LiSANSI VE YAZILIM
UZERINE OLAN HAKLAR

Butun haklar Teknosem’e aittir. Yazilimla ilgili korunma miracaat hakla-
ri da Teknosem’e aittir. YUklenmis moduiller, Disketler, NC veya serbest
programlanabilir kumanda programlari (daha sonra bunlar yazilim diye
isimlendirilecek), Teknosem tarafindan musteriye verilmis kullanim
amagli bilgiler, kullanim diginda Gglincl sahislara verilmesi yasak-

tir.  Makine ile birlikte veya makine i¢in génderilmis butin programlar,
programlarla ilgili batun yazili bilgiler, programlara bagh know-how
Teknosem firmasinin korumasi altindadir. Misteri Teknosem Firmasinin
bu hakkini kabul eder ve kendisine verilmis bu programlari, yazihimlari
(Software) yasal gegerliligi olan yazili belgeler temin edilmeden, parca
parga veya tam olarak Gguncu kisilere veremez ve amacinin disinda
kullandiramaz.

> YAZILI BELGELER

Bu kullanim kilavuzu sadece Uriin Besleme Robotunun kumanda siste-
minin ana hatlarini ve isletiimesini verir. Bu kilavuz tasiyici, kullanici ve
bakim personelinin ihtiyaclari igin diizenlenmistir. Bu kullanim kilavuzu
Teknosem firmasinin malidir ve izinsiz herhangi bir sekilde baski,
fotokopi, mikro film veya dider bir metodla dagitilamaz, ¢cogaltilamaz ve
yazilamaz. Ayni zamanda ayni veya benzer bir isletme iginde kulanila-
maz.

Programlarin kaynagi, tasarimi ve testi ile ilgili bilgileri musteri talep
edemez. Bu kullanim kilavuzunda butlin akla gelebilecek her konu ele
alinmistir. Fakat yazilim ve donanimda yapilan surekli iyilestirme ve
gelistirmelerden dolayi, Teknosem Firmasi kullanim kilavuzunun tam ve
dogrulugdu icin hicbir garanti vermez. Uriin Besleme Robotu kumanda
sisteminde bu kullanim kilavuzunda belirtiimeyen bagka fonksiyonlarin
da galisabilir olmasi mumkinddr. Bu tip yeniliklerin ve fonksiyonlarin
yeni sevkiyatlarda veya servis islerinde istenmesi hakki yoktur.
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Asagida verilmis olan emniyet tedbirleri makineyi kullanan personelde
ve makinede maddi hasar olusmamasi icin gereklidir.

Bu bélumde ve kullanma kilavuzunda kullanilan ikaz yazilari su anlama
gelmektedir:

TEHLIKE

Kullanim kilavuzunda kullanilan bu kelime ile olusabilecek tehlike-
leri ikaz etmektedir. Olusabilecek tehlikeler dnlenemezse 6lim,agir
yaralanma ve blylUk maddi hasarlar olugabilir.

Hayati tehlike yoksa asagidaki kelimeler ile ifade edilir.

UYARICI

Kullanim kilavuzunda belirtilen ve mimkun olabilecek tehlikeli
duruma karsi ikaz niteligini tasir. Eger ikaz sonrasi olugabilecek
tehlike ortadan kaldirilamazsa 6liim,agir yaralanma ve blylik maddi
hasarlar ortaya ¢ikabilir.

BILDIRIM

Bu kelime ile tehlikeli ve zarar verici durumlar agiklanmaya calisilir.
Bu aciklamalar dikkate alinmazsa yaralanmalar ve maddi hasarlar
ortaya cikabilir

ONEMLI
Kullanici igin bu kelime faydal bir tavsiye niteliginde algilanmalidir.

CHONN N

V1.5 - 14.03.2025 7
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» TEKNIK EMNIYET KURALLARI

TEHLIKE

Hareketli pargalar ve pargalarin bazi ekleri elbise ve takilan sis
esyalarina takilabilecek tehlikeleri belirtir.

Bunun sonucu sonrasi agir vicut yaralanmalari,6lim ve maddi
hasarlar ortaya cikar.

Emniyet agisindan makine ile caligirken atki,kravat,boyun zinciri
takilmamahdir.

Kisa devrelere ve hareketli parcgalara takilmamasi igin takilar ,0rne-
gin yuzuk,bilezik gibi sus egyalari kullaniimamalidir.

Gerilim altinda olan yerlerde ve basingh borularin oldugu yerlerde
kaynak ve lehim yapma sonucu ortaya ¢ikacak isi ile yangin ve
patlama riski vardir.

UYARICI

Bazi elektrik ve elektronik parcalarda ve bu parcalarin bazi yer-

lerinde zararli elektrik gerilimleri vardir. Dikkatsiz davranista veya

egitimsiz kisilerin yapacagi miudahalelerde kurallara uyulmazsa, agir
A viucut yaralanmalari veya maddi hasarlar meydana gelebilir. Sadece

egitimli personel bu tip midahalelerde bulunabilir.

Kullanim,bakim ve tamirat igslemlerinde sadece egitimli personel

kullaniimalidir.

Bu personeller:

* Bu personel kullanma kilavuzunu bilen,makinede egitim almis ve

makineyi taniyan kigilerdir.

» Bakim ve ariza personeli de yine ayni sekilde teknik egitim almis,-

kullanma kilavuzunu taniyan,makineyi 6grenmis elemanlardir.

UYARICI
Eksik, kétu okunan ve hasarli ikaz yazilarini hemen degistirin.

V1.5 - 14.03.2025
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» MAKINE TEHLIKELERI

Makine normallere uygun olarak en son teknik ve bilgiler isiginda
gelistiriimig,kontrol edilmis, imal edilmis ve yazihmi yapilmig bir
makinedir.

Kurallara uygun olmadan kullanim sonrasi:

Kullanici personelin organlarina ve hayatina veya diger personelin
ayni sekilde organ ve hayatina mal olacak tehlikeler olusturulur. Bunun
disinda maddi hasarlar da olusturulur.

BU NEDENLE:

* Makinenin maksimum degerine uygun

» Tamiratlarda sadece orijinal parcalar veya Teknosem tarafindan temin
edilen diger firma parcalari kullanilabilir. Bu kurallara uyulmadan
kullanilan yabanci fabrika pargalari sonrasi olabilecek olaylardan
Teknosem sorumlu tutulamaz.

Uygulama igin kullanim kilavuzuna bakiniz

> UYARI BiLDIiRIMLERI

A

TEHLIKE
Dogru kullaniimayan makine agir viicut yaralanmalarina ve buyuk
maddi hasarlara sebebiyet verir.

Lutfen makine bolgesinde asagida yer alan uyarilara mutlaka riayet edin
Dikey eksen altinda kalmayin
Zorunlu calismalar sirasinda emniyet énlemleri alin

Diigsme tehlikesi
Makine uzerinde yapilan ¢alismalar sirasinda

Kirma tehlikesi
Yatay ve dikey eksen bdlgesinde

> B>
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Kepce

> KULLANMA

Uriin besleme makinesi normlara uygun olarak en son teknik ve
bilgiler 1siginda gelistiriimis,imal edilmig,kontrol edilmis ve yazilimi
yapilmisgtir.

Kalip Uriin Besleme Robotu i¢ ice gegmeli dékiim kaliplarinin veya
basinc¢li dékiim kaliplarina bor yagi puskurtilmesi icin yapiimistir.
Bunun disinda bir kullanima uygun degildir

Yanls kullanim sonucu agir yaralanmalar ve agir
maddi hasarlar ortaya ¢ikabilir.

Eger makine yukarida belirtilen amaclarin disinda kullanilirsa veya
makinede degisiklikler yapilirsa ve bu degisiklikler makinein kullanimi
emniyetini bozarsa,makine Ureticisi ortaya ¢ikabilecek personel ve
maddi hasardan ve devaminda ortaya ¢ikabilecek zarardan sorumlu
degildir.

Makinenin galistiriilmasinda, bakiminda ve tamiratinda kilavuzunda

belirtilen hususlara dikkat edilmeli ve uyulmaldir. Uyulmamasi duru-
munda Uretici ve satici olusabilecek personel ve maddi zarardan ve
devaminda ortaya ¢ikabilecek zarardan sorumlu degildir.

ACIL DURUMDA NE YAPMALI

Acil durumda kullanim cihazindaki Acil Stop diigmesine
basin. Béylece makinedeki tim hareket duracaktir. Eger
personelde herhangi bir yaralanma varsa ilk yardim tedbir-
lerine basvurunuz ve igletme saglikcisini haberdar ediniz.
Uriin Besleme Robotunun Acil Stop diigmesi enjeksiyon
makinesi ile acil stop digmesi ile baglanti halinde olmalidir.

V1.5 - 14.03.2025




]
AP TEKNOSEM' Kence

Innovative Robotic Sytems

> PERSONEL

DEVREYE ALMA VE BAKIM PERSONELI

Devreye alma ve bakim personelinin gorev yeri tim makinedir.

IKAZ

Dogru kullanilmayan makine agir vicut yaralanmalarina ve buyuk
maddi hasarlara sebebiyet verir.

Devreye alma ve bakim calismalarinda 6zellikle gok dikkat gerekir.
Butun yapilacak islemler egitimli ve yetismis personel tarafindan ya-
pilmalidir. Bu kullanim kilavuzunda yazili emniyet kurallarina uyulma-
sI gerekir.

PERSONELIN EGIiTiM DUZEYi

Makine sadece egitim almis veya yetistiriimis personel tarafindan
kullaniimalidir.(egitim teklifi aliniz)

Yasal minimum yas sinirina ve diger yasal hukimlere uyunuz.

Bu makine Uzerine egitim almis,yetismis personelin altina genel bir
egitim almis elemanlari verin ve sirekli gozetim altinda olmalarini
saglayin.

Makine personelini tam olarak tespit edin ve kimin tasima,kimin dev-
reye alma,kimin kullanma ve kimin bakim yapacagini belirtiniz.

KiSISEL KORUYUCULAR

Emniyet eldiveni, keskin parcalardan eli korumak igin
Koruyucu gozIik
Koruyucu kulak tikaci

V1.5 - 14.03.2025
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Kepce

GerekKli kisisel koruyucular makine civarinda ve kolay
ulagabilir yerde olmalidir

MAKINE YERINDEKi EMNIYET TEDBIRLERI

Makine galisma bolgesi giris ¢ikisa serbest olmalidir.

Calisma yerinin aydinlatiimasi iyi olmalidir. Tim kopyalar ve gikiglara
kolaylikla ulagsabilmek mumkun olmalidir.

Kumanda dolabina kolay ulasabilmek mumkin olmalidir

Acil durumda cabuk yardim icin Yukarida belirtilen
emniyet tedbirlerine uyulmasi gereklidir.

V1.5 - 14.03.2025
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) KORUMA SiSTEMLERI

ACiL DURUMDA DAVRANIS

ONEMLI

insana ve makineye gelebilecek zararlari 6nlemek
icin makinenin acil olarak hemen durdurulmasi igin
kullanilan basmali digme acil stop diigmesidir. Bu
acil stop diigmesine basildiginda kumanda voltaji

hemen kesilir. Ama gerilim beslemesi devam eder.

Bu nedenle bazi makine pargalari diigmeye basilsa bile gerilim
altinda kalir!

- Acil stop diigmesini makinenin normal duruslarinda kullanmayiniz.
- Acil stop diigmesini sadece acil durumlarda kullanin.

BASMALI ACIL STOP DUGMESI

Digmenin Basmali kismi kirmizi renkte digmedir ve bu kir-
mizi rengi ¢evreleyen sari belirgin bir daire bulunmaktadir.

Makinede galisan her personel Acil Stop diigmesinin yerini
bilmelidir. Bu digmenin ne zaman ve nasil kullaniimasi
gerektigini de butin personel bilmelidir.

Fonksiyonlar::

Butun motorlar ve hareketler durur.
Acil Stop“ ikazi olusur

Kumanda sebekeden ayriimaz.

V1.5 - 14.03.2025 13
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> DEPOLAMA SARTLARI (SAKLAMA SARTLARI)

Kisa tasima yolu veya kisa depolama i¢in puskdrtilen koruma yagi
yeterlidir.

Uzun sure depolanmak istenen makine piyasada satilan bir koruma
yagiyla korozyona karsi koruma altina alinmalidir.

Makinenin bitin pargalari kis sartlarina karsi korunmali bir sekilde
tasinmali ve stoklanmalidir.

Uzun sureli depolama durumunda kumanda sistemindeki pil ¢ikartiima-
lidir. (Pil soguk ortamda depolanmalidir.) (Uzun sureli stoklamada pil
cevre koruma kanunlarina uygun yok edilmelidir.)

> MONTAJ YERINDE GEREKLIi SARTLAR

Hol tabani yeterli sertlikte olmaldir. (Makine agirhgi ve dl¢ulerinden
dolayi)

Konuldugu zemin dizgin olmalidir.
Kumanda dolabina ulagilabilme imkani olmasi gereklidir.

Makine uzerinde bulunan makine pargalarina ulagilabilme imkani olma-
si gereklidir.

Kullanan ve montaj eden personel icin yeterli kadar hareket alani
kalmis olmasi gereklidir.

Makinenin ¢evresinin aydinlatiimasi yeterli olmalidir.

V1.5 - 14.03.2025
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Kepge

PAKET ACMADA VE TEMIZLEMEDE
> DIKKAT EDILECEKLER

PASLANMAYA KARSI TEMIZLEME

Uzun surebilecek tasima ve depolama sartlari icin boyasiz metal yu-
zeyler paslanmaya karsi temizlenmelidir.

Cabuk ugucu temizleme malzemeleri kullanmayin.
Cunki bu tip temizleme malzemeleri hem personele
hem makineye zarar verebilir. Alev alabilir temizlik
malzemesi buharindan dolayi patlama riski.! Temizle-
mek i¢in sadece yikama yagi kullanin.

Temizlik esnasinda kesinlikle mekanik yardimci
temizlik aletleri kullanmayin (Siyirici, gelik firca veya
buna benzer aletler). Bunlar kullanilirsa hassas maki-
ne ylzeyleri bozulur.

V1.5 - 14.03.2025
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> KONTROL KABINi
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Pano igerisindeki elektrik aksamlarina kesinlikle miidahale
edilmemelidir. Gerekli durumlarda servis ile iletisime geginiz.
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> GENEL GUG DEVRESI

-AZ DAGILIMI
(380)

o
rl--a
i !
<

el
R

-

%

K11
K1.2
K13

Ki

w[ e
LI
ye
|
e
|

n
2 AN
s
2
T
L

on
PRIZ

M
ﬁ+
e

| -
o L ‘
= a w ! o k)
s w E S d
A o
s i K
{ 5 8
T | ? g
g3 +§ dh-f2] g
Z
33

V1.5 - 14.03.2025




Kepge

osem-
Innovative Robotic Sytems

> TerN

L
<

95

T01d/0%
0ZINT /7

@ +
2 |4
s
e Ld T » oy
UL gty
naneo SwawT 8o Sz
an0 Sansz
vou
= ] 2 woaner
E (I9¥NAW 509)
- o 200 Y o
Ve vsd
/4 ™
nzt
X3 W XS &
o @ @
o : 2 2 :
vazz nvozz -
5| (o) ~T (Nva) - vedan sz
o W) v w ~_| (19VNAY 509)
™ 1 b o I~
T40-0USS TH0-0USS
ved
o Tei o ved
x % i
== o won
S5 o
: e z e z e & T
b £ S
T i T
i
o o e W _
=
ans
i 77N
Gl FZ/ED
T g7
™ EZ/TT

V1.5 - 14.03.2025



Kepce

nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn

> SOKET GRUBU

B
g
g
it
= N m T mw e N @ o =
88 398838 88
[ N I I . s . I
2
B
= 19 R S A S R R
S |
o
g
=}
g
]
Q
2
=g
S
w
<y
g
g
]
El
g
Hir

ﬂ V1.5 - 14.03.2025




Kepge

N
'-]' Texknosem

Innovative Robotic Sytems

> PLC BAGLANTI SEMASI
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> SERVO SURUCULERi BAGLANTI SEMASI

K11
K1.2
K13
N1

- GND

= 0TINDE/0°E

3.50RUCU
(Z EKSEN)

SERVO DRIVE
PRONET-08AEG-EC
ESTUN
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(Y EKSENI)

PRONET-0BAEG-EC

SERVO DRIVE

1.50RUCU
(X EKSENI)
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> ISIK KULESi BAGLANTI SEMASI

ix
IL-XPRO-X324B
(+24VDC)

I MAVE » 0VDC/9.9
SARI » | YEDEK
YESHL > RS5.14/6.6
GRE > R614/67
KIRMIZI
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Kepce

> OPERATOR PANEL BAGLANTI SEMASI

T70 EKRAN

® O

E-STOP

KEBA

X4 EKRAN SOKETE

X4 EKRAN SOKETI

X4.1/5.6

0voC — X4.2/5.6
TN X35/56
TN T —- T
[EviBlESWITCH Q68 g 3875
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Kepge

> KONTROL UNITESI

Manuel kumanda terminali (HT), saglam bir dizayna sahip, Windows
-CE uyumlu elektronik Uniteli bir taginabilir kumanda ve gosterge
aygitidir

Acil durum
‘Durdurma’ butonu

Anasayfa Run: Calisma aktif 1s1g1
ERR: Hata 15181

PRW: Motor gii¢ aktif
y ekseni kontrol

z ekseni kontrol

Baslatma/Durdurma butonu
Alarm reset

Motoru Aktiflestirme Butonu
Hiz Arttirma

Hiz Azaltma
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» ANA SAYFA EKRANI

ANA SAYFA

Aqk - Kapal X R
sn - dk | § |:]
Eksenleri Kepce
Sifirla Tsitma

Maden Seviyesi |:|

Otomatik Cahgtir

T1 - Potada Bekleme (sn)

T2 - Maden I¢inde Bekleme (sn)
T3 - Dskme Geciktirme (sn)

T4 - Vurug Geciktirme (sn)

T35 - Komut Zaman Agum (sn)

UL

Té - Kepee Isitma (sn)

ANA

SAYFA EDITOR AYARLAR Reset

Maden Seviyesi :l Potaya gore ayarlanan
limitler sonrasinda potanin igerisinde kalan
maden miktarini % olarak belirtir.

Aldif Program :] Otomatik modda call-

sacak olan programi gdsterir.

R - : Sistemin ilk agili-
sinda eksenleri sifirlama islemi
icin kullanilir. Sifirlama islemi ; Z
ekseni, daha sonra X ve Y (Kep-
ce) ekseni seklinde gerceklesir.
Sifirlama igleminden sonra buton,
eme  gekline donlgdr.

G

— - : Sifirlama islemin-
den sonra buton aktif hale gelir.
Program durma yada duraklama
durumunda iken, eksenleri sifirla-
ma igleminde tanimlanan eksenle-
rin sifir noktasina hareket eder.

Manuel Galigma Modu

Qamatl +- :Manuel ¢alis-

ma modunda sistemi baslatir veya
durdurur.

Otomatik GCaligma Modu

Ot +- Zaman paramet-

releri ayarlandiktan sonra progra-
ma otomatik baslama komutu ve-
rilir. Durdurmak igin ¢ahstir butonu
pasif hale getirilir.

\‘) .4 : Hareket hizi,cihazin
arkasinda bulunan V+ ve V- bu-
tonlari yardimiyla ayarlanabilir.

30
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Kepge Kepge

Ttma =ma Kepge Isitma butonuna basildiginda Ana sayfadaki
T6 parametresine ( Kepge 1sitma ) girilen deger kadar programin ilk
hareketinde kepge potanin icerisinde bekletilerek isitilir.

X Ekseni Pozisyonu: Kepce govde déner ekseninin pozisyon bilgi-
sidir ve birimi derecedir.

Z Ekseni Pozisyonu: Kepce dikey ekseninin pozisyon bilgisidir ve
birimi milimetredir.

Y Ekseni Pozisyonu: Kepge doner ekseninin pozisyon bilgisidir ve
birimi derecedir.

Kuzak Yaglama  KiZak yagdlama sistemini ¢alistirir. Program otomatik
Aak-Kapah  yada manuel modda calisir durumda iken “Kapali”
s - dk

bdlumune girilen dakika kadar periyotlarla “Ag¢ik”
DD bélimune girilen saniye kadar kizaklara yag basilir.

> PROGRAM ZAMAN PARAMETRELERI

T1 - Potada Bekleme: Program otomatik galisma modunda iken,
girilen deger kadar potaya girisi geciktirir ve birimi saniyedir.

T2 - Maden iginde Bekleme: Program otomatik calisma modunda
iken, kepgenin pota igerisine girdikten sonra beklenecek zamani
belirtir ve birimi saniyedir.

T3 — Dokme Geciktirme: Program otomatik ¢alisma modunda iken,
dokum iglemini geciktirir ve birimi saniyedir.

T4 — Vurus Geciktirme: Program otomatik ¢alisma modunda iken,
dokme igleminden sonraki enjeksiyon vurus sinyalini geciktirir ve
birimi saniyedir.

T5 — Dokme Komutu Zaman Asimi: Program otomatik calisma
modunda iken, dékme komut sinyalinin gecikmesi durumunda,
programi zaman asimina ugratarak madeni tekrar potaya bosaltir ve
referans noktasina giderek bir sonraki ¢evrimi bekler.

T6 - Kepge 1sitma: Program otomatik galisma modunda iken, ilk
cevrimde girilen deger kadar kepgeyi maden igerisinde bekleterek
Isitir ve birimi saniyedir.
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Otomatik Programin olusturuldugu
ekrandir. En fazla 5 komut satirin-
dan olusabilir. Bu ekranda islem
yapabilmek igin ydnetici yetkisi ge-

X Pozisyon (°): ilgili program sa-

Kepce
> PROGRAM EDITORU EKRANI
EDIiTOR
rekmektedir.
Kazak Yaglama
oo -

Maden Seviyesi :]

:] Aktif Program :]

tirinda, X ekseni icin uygulanacak
pozisyon bilgisidir. Ekran klavyesi
veya pozisyon 0Ogren butonu ile
deger girigi yapilabilir.

Z Pozisyon (mm): ligili program
satirinda, Z ekseni icin uygulana-
cak pozisyon bilgisidir. Ekran klav-
yesi veya pozisyon 6gren butonu
ile de@er girisi yapilabilir.

Hareket hizi (mm/s): llgili prog-
ram satirindaki hareket hizini be-
lirler. X ve Z eksenleri bu hiz dege-
rine gore hareket eder. 0-100 arasi
deger alabilir.

Ogren butonu: Eksenlerin anlik
pozisyon degerlerini okur.

FEksenleri Kepce it Cabstir
Sifirla Isitma
X Ekseni Z Ekseni Hareket Hiz
Pozisyon (°)  Pozisyon (mm) (%)
1| | | | | |«
2- | | | | | | ‘<
3o | | | | | | ‘A
4| | | | | | A
5+ | | | | | | A
S‘;:I;?A EDITOR AYARLAR Reset
32
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Kepge

» AYARLAR

AYARLAR

Kazak Yaglama

Aqk - Kapah
sn - dk

|:| J } Maden Seviyesi |:]

Eksenleri Kepce Otomatik ahistr
Sifirla Isitma o el
Kizak Yag Recet Giriy-Cikag
Testi R0 Kontrol
Limit Dékitm
Ayarlan Ayarlan
Alma Testi Doldur Dikme Testi
Baslat Bosalt Baslat
ANA EDITOR AYARLAR Reset
SAYFA ese

Doldur - Bosalt: Numune ¢alismalarinda 1 se-
ferlik kepge oranini belirlemek i¢in kullanilir. Ka-
lip kapali ve baskiya hazirken 1 seferlik tezgah
sinyalini gdzetmeden dékim yapar.

Reset: Alarm verilen durum kaldirildiktan sonra
alarmi sifirlamak icin kullanilir.

Eksenlerin manuel kontrol, limit
ayarlari, sifirfama ayarlari ve kul-
lanici ayarlari gibi fonksiyonlarinin
bulundugu ekrandir.

Kizak Yagi Testi: Kizak yagi sis-
temini butona basildigi surece test
icin calistirir.

Recete: Programlarin kaydedildigi
ve gagirildigr ekrana yonlendirir.

Girig-Cikis Kontrol: Sistemin gi-
ris-cikis sinyallerinin kontrol edildi-
gi ekrana yonlendirir.

Limit Ayarlari: Eksenlerin limit bil-
gilerinin girildigi ekrandir.

Do6kim Ayarlari: Dokim isleminin
gerceklestiriimesi icin gerekli para-
metrelerin girildigi ekrana yonlen-
dirir.

Alma Testi: Eksenlerin bulundugu
konumdan, kepge dolum miktarini
referans alarak alma islemini bas-
latir.

Dokme Testi: Eksenlerin bulun-
dugu konumda, dékme hizini ve
dokim noktasini referans alarak
dokme islemini gerceklesgtirir.

V1.5 - 14.03.2025
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DOKUM AYARLARI
AYARLAR / Dkiim Ayarlan Kepce Dolum Miktari (%): Yone-
tici kullanici gerektiren bir ayardir.
Maden miktarini belirler. Miktarin
Cl matematiksel hesabi;
[Miktar = (Kepge i¢ Hacmi x Dolum
Kizak Yaglama Miktarr) / 100]
Aqk - Kapah
Ll L Dokiim Hizi (%): Dékme islemi-

]

nin hizini belirler. 1-100 arasi bir
deger girilebilir.

Maden Seviyesi :l

:[ . Dokme Noktasi (Z): Enjeksiyon
Aktif Program
o eksenini yani kepgenin dokim

Eksenleri Kepce Otomatik Calistir noktasini belirtir. Eksen degistiril-
BTk e diginde buradan segim yapmak
yeterlidir.

Dékme Noktast (2

e I:l .
_lort I:l N
_Jan I:l N

Dolum Miktart (%) B Dokiim Hizi (%6) C[

ANA
SAYFA

EDITOR | AYARLAR Reset
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Kepge

LiMiT AYARLARI

AYARLAR / Limit Ayarlar

AN |-

Kizak Yaglama
Agk - Kapah
sn - dk

Y " ;
Maden Sevivesi :]
v ‘j

ol S o e
Min Max Referans Ofset
T
v () () [
2 () (| [

Maden Kritik Seviyesi |:] mm
Maden Bitti Seviyesi |:] mm

ANA

SAYFA EDITOR AYARLAR Reset

Program limitlerinin, Eksenle-
rin hareket alaninin belirlendigi
ekrandir. Limitler aktif iken hem
manuel hem otomatik modunda
gecerli olur. Limit pozisyonlarinin
degistiriimesi  sifilama islemini
gerektirir.

X ekseni min - max: Kepgenin
gbévde doner ekseninin hareket
alaninibn limitlerini belirler.

Z ekseni max: Kepgenin dikey
eksende inebilecegi maksimum
limiti belirtir.

Referans Ofset: Eksenlerin sifir-
lama sonrasinda, sifir noktasini
tasimak igin kullanihr.

Maden Bitti Seviyesi (mm): Ma-
den alma iglemi sirasinda, seviye
kontrolii saglanacak maksimum
degeri gosterir ve Z ekseni bu
degere ulasirsa, sistem alarm du-
rumuna geger. YoOnetici kullanici
yetkisi gereklidir.

Maden Kritik Seviyesi (mm): Madem alma islemi sirasinda seviye kontroll yaparak
girilen degerin altinda maden kaldi§i durumda sistemi alarm durumuna gegirir. Deger
girmek icin yonetici kullanici yetkisi gereklidir. Sistem maden bitti seviyesini gérene
kadar devam eder fakat her ¢evrimde madenin azaldigini alarm ile bildirir.
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RECETE
ATARLAR S Recete Kalip yaglama programlari-
nin kaydedildigi ve ¢cagiridigi
|:] e ekrandir.
| Program Segimi: islem yapila-
cak programi seger.
Kizak Yaglama
A‘r"k-K;:’“h Program Adi: Islem yapilan

Maden Seviyesi |:|

Otomatik

I

Eksenleri
Sifirla

Kepce

ahgtir
Isitma Coly

L sil

program adini belirtir.

Aktif Program: Program ekra-
ninda galisacak olan programi
gOsterir.

Sil: Program sec¢imindeki aktif
programi siler.

Kaydet: Program secimi kismin-
da segcili olan bos bir programa
(empty) program adi kisminda
girilen isim ile kaydeder. (Kay-
detme islemini yapabilmek igin
program adi kismina bir isim
verilmelidir.)

Yikle: Program secimindeki
secili olan programi program
sayfasina yukler. (Yukleme
islemi yapildiktan sonra program
secimindeki program aktif prog-
ram kisminda gozikmelidir.)

T R

Yiikle
Bl EDIiTOR AYARLAR Reset
SAYFA et
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GIRIS-CIKIS KONTROL

AYARLAR / Giris-Cikig Kontrol

|

Kizak Yaglama ‘. .
Gl aan (B
]

e

Maden Seviyesi C]

Eksenleri Kepce & e e —
Sifirla Isitma o Gans
Girigler Cikiglar
1. |10.0QQ Motor Aktif Butonu | Q0.00Q Yesil Isik
2. |10.1QQ Acil Stop Q0.1 Kirmizi sk
3. |10.200 Kizak Yagi Q0.2 Enjeksiyon Vurug
4. [10.37) Prob Q0.3 Kizak YVag Testi
5. |10.4¢) Prob Kontrol Q0.4O Kritik Maden Seviyesi
6. |10.5(2 DCM Otomatik Q0.5 Maden Bitti
7. |10.6(2 DCM Enj Geride Q060 -
8. |10.7Q DCM Hazir Q070 -
ANA EDITOR AYARLAR Reset
SAYFA ese

Girig / Gikig: Anlik olarak giris ¢ikis durumlarinin listelendigi
ekrandir.
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» OTURUM ACMA EKRANI

1 5 4 Tewnosem
r 31

System settings
User Administrator vl
Level 16 ‘ Logout ‘
Language [English Vl
Date [Dec 3,2014 |
Time [1:36:57 PM |
Displaylock ‘ Lock ‘

1 Butuonuna tiklayarak bu ekrana gegilir. ‘User’ segeneginden
kullanici adi segilir ve kullanici sifresi girilerek oturum acilir. Eger
kullanici adi ve sifre dogruysa “1” degeri “7” degerine donusecek-
tir. Boylece sistem uzerinde yetkilendirme saglanacaktir.
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> YAPISI /| BAKIM CALISMALARI/
BAKIM

V1.5 - 14.03.2025 ﬂ




\
cepce g TEKNOsem'

Innovative Robotic Sytems

> BAKIM

Puskirtme sistemini surekli calismasinin garantisi, iyi bir bakim
planlamasi ve bakimdan gecer.

BILGI

Asagida belirtilen bakim calismalari veya arizalarin giderilmesi si-
rasinda, mutlaka Teknosem firmasindan bir servis elemani talep et-
melisiniz:

Disli cubuk
Servo motor
sanziman

BILGI

Asagida tanimlandigi sekilde bakim talimatlarina uyulmamasi duru-
munda, garanti ve garanti slresi kisalabilir ya da devre digi kalabilir.
Kesintisiz bir protokolleme gereklidir.

TEHLIKE

Hareketli pargalar ve hareketli pargalarin sivri uglari elbise uglarina
ve takilara takilabilir. Boyle bir takilma sonrasi yaralanmalar, 6limle
bitebilen kazalara ve maddi hasarlar ortaya ¢ikabilir. Bu nedenle Ma-
kine ile yapilacak herhangi bir islemde atki, kravat, bodaz zinciri gibi
parcalar cikariimalidir. Giyilen elbisenin dar olmasina dikkat edin.
Kisa devre ve hareketli parcalara takilmayi 6nlemek igin Taki, ytzuk,
bilezik gibi sts esyalari da takilmamaldir.

Takilmalara engel olmak igin saglara da bir sag filesi takilmahdir. Ba-
sin¢ ¢alismalarinda, tamiratlarda ve servis iglemlerinde makinenin
elektrik baglantisindan ayrilmasi gereklidir.

ONEMLI

Taslyici pargalari tutan civatalar 6 ayda bir kontrol edilmelidir.

V1.5 - 14.03.2025
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> URUN BESLEME ROBOTU

i' —— Servo motor

Enerji iletim zinciri

Servo motor
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ENERJI ILETIM ZINCiRi TRAVERSLERININ
CIKARILMASI / ACILMASI

Egimli kisim

Kare ug Yuvarlak ug %{
v

Aralik traverslerini gikarmak
igin, bir tornaviday: traversin kare
u¢ kismindaki yarigin igerisine
sokun ve asagiya dogru bastirin.
Yerinden ayrilan traversi havaya
kaldirip kendinize gekerek ¢ikara-
bilirsiniz.

7 4

Traversleri yerine yerlestirirken
yonune dikkat ediniz. Egimli ki-
sim altta, keskin kisim Ustte ola-
cak sekilde yerlestirin.

Traversleri yerine yerlestirmek
icin yuvarlak u¢ kismini dik bir
sekilde ¢cubuga gegciriniz. Ardin-
dan yatirip bastiriniz.
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Uriin Besleme Robotunin elektrik aksaminin bakimi
Elektrik kablolari, sinir switchleri (acil sinir switchleri) ve baglanti figlerinin ayda
bir temizligi yapiimahdir

Kumanda panosunun temizlenmesi
Temizlik igin sert cisimler kullanmayin! Litfen yalnizca bilgisayarlar igin uygun
yumusak bezler kullanin

Kumanda dolabinin bakimi

Emniyet acisindan ve dékiimhane igindeki yag , su icerikli havanin kumanda
dolabi icindeki elektrik ve kumanda pargalarina gelmemesi icin, kumanda do-
labinin kapisi surekli kapal tutulmalidir. Kumanda dolabinin igindeki sicaklik
dengesini kumanda dolabinin kapagini agarak bozmayalim ve yaz aylarinda
40°C’nin lzerine ¢ikan dolap i¢indeki havanin digtan sogutma imkanlari ile so-
gutulmasi gerekir. Kumanda dolabini ayda bir distan ve gerekliyse icten blytk
kirden temizlemek gereklidir.

Resim 1 Resim 2

:

E |

q e o I W1 .I'I ;
i RIS R R | .
A TS WO | | |
1 B R | o

L R W | M
Ao TG B 7
R RTE G | M

ko d |

! o SR mmrei.‘ml .
(=} - 3 u

L 8

Kumanda dolabinin sol tst kismin-
da hava filtresi bulunur. Hem fan
hemde filtrenin ici tozlar yizinden
tikanir ve temizlenmesi gerekir.  Fani isterseniz panonun iginde isterse-
Filtreyi yukaridaki gentikten torna- niz digari alarak temizleyebilirsiniz. Asa-
vida yardimiyla agin. igindeki siliko-  gidan yukari dogru bastirarak gikartilir.
nu degistirip etrafini temizleyin. Temizlerken basingli hava kullanilabilir.

EENEW w w w g

'
1
'
1
'
n
‘
a
‘
't
g
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Kepce

KEPGCENIN MONTE EDILMESI

Kepce baglanti aparatini kizaga Vidasini yerlestirip alyan ile
yerlestiriniz. sikiniz.

Kepceyi, baglanti aparatina Vidasini yerlestirip alyan ile
yerlestiriniz. sikiniz.
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> YAGLAMA

Sanziman yaglama yaginin degistirilmesi

Sanziman galismaya hazir bir vaziyette ve yaglama yagi doldurulmus
olarak sevk edilir..

Merkezi yaglamanin

» Yaglama yaginin seviyesini kontrol edin ve zamaninda doldurun.
- Ozellikle yaglama yaginin temizligine dikkat edin.

» Makinenin uzun sire kullanim sonrasi boru baglanti vidalarinin sikiligini
kontrol edin ve gerekirse sikistirin. Pompayi ¢alistirarak yaglama noktala-
rindaki agikliklardan yaglama yaginin ¢ikip cikmadigini kontrol edin
- Merkezi yaglama sisteminin, yag tankindaki, yag seviyesinin surekli mini-
mum yag seviyesi yuksekliginde kaldigindan emin olunuz ve gerektiginde
ilave ediniz
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DIKKAT

» Merkezi yaglama sistemi surekli dik bir sekilde ta-
sinmall veya depolanmalidir. Montaj esnasinda da dik
pozisyonda olmasina dikkat edilmelidir.!

» Merkezi yaglamada sadece izin verilen yag cesitleri
kullaniimalidir!

Bu kurala dikkat edilmez ve uyulmazsa merkezi yagla-
ma sisteminde geri déniilemez arizalara sebep olabilir!

Sadece Akigkan yaglama yaglarindan 68 numara kizak yagi olanlar
kullanin!

Disli gubuk ve kilavuz ray lizerinden yaglama

Merkezi yaglama sistemi tzerinden yaglama.

Eger eksenlerin strok (kurs) boylari yalnizca kismen kullani-

lacaksa, disli gubugun ve kilavuz rayin aylik periyotlarla ek
olarak bir firca yardimiyla yaglanmasi gerekir
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ZiNCIRLERIN YAGLANMASI

Dikey eksen zincirinin yaglanmasi:
Fotografta gosterilen dikey eksenin alt
kapag sokulur. Kepce Ucu hareket
halinde iken bir firga yardimi ile zincire
gress yagi surdlir.

Gres Yagi olarak Moly
White No.00 onerilir.

Yatay eksen zincirinin yaglanmasi:
Fotografta gdsterilen sari kapagin vida-
lari sékiilerek kapak kaldirilir. icerideki
zincire bir firca yardimi ile gress yagi
suraldr.
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Kepce

» EKSEN BOSLUKLARININ ALINMASI

YATAY EKSEN

Resim 1 de gdsterilen iki vida gevsetilir. Ardindan Resim 2 de gos-
terilen 2 vida ayni oranda sikilarak zincir gerginlegtirilir. Zincirin ger-
ginligini kontrol icin yatay eksen(x) el ile hareket ettiriimeye cahgsihr.
Salinim maksimum 1 cm hareket araliginda olmalidir. Dogru sikili-
ga ulasildiginda Resim 1 de gosterilen 2 vida tekrar sikilir.

Resim 1
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DIKEY EKSEN

Dikey eksen(z) lizerindeki (Resim 3) kapak, sensor ile birlikte so-
kulur. Resim 3 deki gosterilen 2 vida gevsetilir. Ardindan Resim 4
de gosterilen vida ¢eyrek tur sikilir. Kepge ucu hareket ettiriimeye
calisilarak sikiligr kontrol edilir. Salinim maksimum 1 cm hare-
ket araliginda olmaldir. Araliga gore gevsetilir veya tekrar sikilr.
islem tamamlandiktan sonra Resim 3 deki 2 vida tekrar sikilr.
Resim 4 deki vida kag milim sikilastiriimissa Resim 3 deki sensor
o kadar geriye cekilir ve kapakla beraber monte edilir. Sensoriin
ayni oranda geriye alinmasi 6nemlidir ¢giinkii eksen boslugunu
ayarlamaya calisirken sensdre sifir ayarlanan vida yukariya ge-
lece@inden sensore zarar verir.

Resim 3 Resim 4
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