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GIRIS

Bir siit ve besi ciftliginin temel verimlilik gOstergelerinden biri, hayvanlarin yasadigi ortamin
hijyenidir. Ahir zemininin strekli temiz ve kuru tutulmasi, tirnak ve meme hastaliklart basta olmak
lizere, hayvan sagligini dogrudan tehdit eden pek ¢ok hastaligin 6nlenmesinde kritik rol oynar. Ahir
icindeki nem ve birikmis giibre hem hayvanlarin konforunu azaltir hem de amonyak gazi salinimint
artirarak hava kalitesini distrir. Manuel temizlik yontemleri ise ¢ogu zaman bu gereklilikleri
karsilamakta yetersiz kalir. Yiiksek is glicti maliyetleri, temizlikteki diizensizlikler ve insan hatast

riski, isletmenin genel hijyen ve saglik standartlarint ciddi sekilde dustirebilir.

Iste bu noktada firmamizin gelistirdigi otonom giibre siyirma robotu, modern hayvancilik
isletmelert i¢in guvenilir bir ¢6zim sunar. Tamamen otomatik sistemi sayesinde, rutin ve tutarl bir
temizlik programu ile ahir zeminini glin boyunca siirekli olarak temiz ve kuru tutar. Robot, 6nceden
belirlenen bir glizergahta bagimsiz hareket ederek giibreyi hijyenik bir sekilde toplar ve toplanma
alanina tasir. Bu kesintisiz temizlik, ahir hijyenini en st diizeye ¢ikararak mastitis ve topallik gibi

yaygin hastaliklarin olusma riskini 6nemli 6l¢tide azaltir.

Bu teknoloji, sadece hayvanlarin sagliklt ve konforlu bir ortamda yasamasint saglamakla kalmaz,
ayni zamanda isletmelerin is glici maliyetlerini azaltir ve operasyonel verimliligi artirir. Giibre
temizligine harcanan zamani sifirlayarak personelin daha katma degerli islere odaklanmasini saglar.
Striinin genel saghgini yikselten, veterinerlik masraflarini diistiren ve stt veriminde artisa katkida
bulunan bu otonom ¢6zim, ginimiizde basarili ve strdirilebilir hayvanciligin vazgecilmez bir

parcast haline gelmistir.
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1. EMNIYET

1.1. Etiketler ve semboller

Kaginilmaz ise 6liimle veya ciddi
yaralanmalarla  sonuglanacak,
her an gerceklesebilecek tehlikeli

bir durumu belirtir.

Kaginilmaz ise ciddi
yaralanmalar ile
sonuclanabilecek olan
potansiyel olarak tehlikeli bir
durumu veya onlemler
kaldirldiginda ortaya ctkacak bir
tehlikeyi belirtir.

Kaginilmaz ise kiictik veya orta
derecede yaralanmalarla veya
urin hasarlariyla
sonuglanabilecek olan
potansiyel olarak tehlikeli bir
durumu belirtir.

Cocuklarin ~ robottan  uzak

tutulmasi gerektigini gosterir.

Robota dokunulmamasini
ve/veya temasta bulunulmamast

gerektigini gosterir.

Sensérin  Ontne  gecilmemesi
bildirir.
robot 6n-sag-iist bolgesinde yer
almaktadir)

gerektigini (Sensor

Robot
robottan uzak

calistr  vaziyette iken
durulmast
gerektigini gosterir.

TURKIYE

¢

Sensériin galisma  alanindan

uzak  durulmast

bildirir.

gerektigini

Robot lizerine oturulmasinin
tehlikeli ve sakincalt oldugu
bildirilir.

Dikkat ytiksek gerilim hatti.

Gerilim  Semboli  Elektrik
carpmasi.

Aletleri ve metal parcalart
istasyondan ve safj

problarindan uzak tutun.

Alana
emniyet talimatlarint okumus ve

yalnizca  tim - gecerli
anlamis olan kisilerin girmesine
izin verilir.

Hareketli parcalarin dolagmasi
tehlikesi. =~ Robot
ellerinizi, uzun giysilerinizi ve
hareketli

calisirken

uzun  saglarinizi
parcalardan uzak tutun.

Yerli tretim yapildigi bilgisini
verir.

Sekil 1: Emniyet igaretleri ve agiklamalar
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1.2. Emniyet talimatlari

I-CAN otonom giibre styirma robotu giivenli ¢alistirilmasi, bakimi ve ¢evresinde gergeklestirilecek
tim faaliyetlerden kullanict ve isletme sorumludur. Bu nedenle, robotu calistiracak, bakimint
yapacak veya robotun bulundugu alanda gorev alacak tiim personelin bu kilavuzda yer alan emniyet

talimatlarint eksiksiz bi¢gimde bilmesi, anlamas1 ve uygulamasi zorunludur.

Emniyet; yalnizca bireylerin degil, ayni zamanda hayvanlarin ve ekipmanin korunmast igin de kritik
éneme sahiptir. Isletmenizin emniyet politikalarinin ayrilmaz bir parcast olarak bu talimatlart siirekli
uygulayin. Givenlik kurallarinin ihmal edilmesi, ekipmanin fonksiyonlarini da olumsuz etkileyecegi

gibi, ciddi yaralanma, hayvan kayb1 veya 6lim riski dogurabilir.

Otonom giibre styirma robotu devreye alinmadan 6nce yetkili servis personeli, kullanicilart kullanim
ve givenlik talimatlart konusunda bilgilendirecektir. Bununla birlikte, kilavuzda belirtilen tim
guvenlik ve kullanim kurallarini okumadan, anlamadan ve uygulamadan robotun calistirilmast
kesinlikle 6nerilmez. Robotun veya yaziliminin islevselligini degistirecek herhangi bir yetkisiz
miudahale hem giivenligi hem de sistem performansini tehlikeye atar. Bu nedenle yalnizca tretici
onayll yedek parcalar kullanilmali ve montaj islemleri yalnizca yetkili teknisyenler tarafindan

yapilmalidir.

1.3. Elektrik emniyeti

Elektrik bilesenleri ve pano tizerinde yalnizca yetkili elektrik teknisyenleri islem yapmalidir.

Yetkisiz kisilerin elektrik sistemine miidahalesi ciddi giivenlik riskleri dogurur.

> Elektrik tesisattnin ve topraklama sisteminin yururlikteki standartlara ve uretici

yonergelerine uygun oldugundan emin olun.

» Hasarli kablolar, baglanti kutulari, anahtarlar ve diger elektrik bilesenleri derhal
degistirilmelidir.
» Bakim veya servis ¢alismasina baslamadan 6nce, robotun elektrik panosundaki sigortanin

kapali konumda oldugundan mutlaka emin olun.

> Elektrik giivenligini tehlikeye atacak herhangi bir degisiklikten ka¢inin; tim modifikasyonlar

yalnizca Uretici onayiyla yapimalidir.

@
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1.4. Calisma emniyeti

Tehlikeli durumlardan kaginmak igin, akilli telefonun uzak masaiistii

yazilimiyla galigtirilmasi tavsiye edilmez.

Robotu calistirmadan, bakimini yapmadan veya ayarlamalar gerceklestirmeden 6nce bu
kilavuzda yer alan tim giivenlik talimatlarini ve robot tzerindeki uyari isaretlerini dikkatle
okuyun ve anlayin.

Robotu yalnizca bu ekipman hakkinda egitim almus ve yetkilendirilmis personel
tarafindan calistirilmalidir.

Robot, yalnizca dogrudan sivi temasina kapali ortamlarda kullanidmalidir.

Robotun ¢alistigr alan, 6zellikle ktictik cocuklarin ve yetkisiz kisilerin erisiminden korunmali
ve gozetim altinda bulundurulmalidir.

Calisma sirasinda ellerinizi, ayaklarinizi, saglarinizi ve giysilerinizi robotun tiim hareketli
parcalarindan uzak tutun.

Mekanik parcalara ve hareketli bilesenlere, yalnizca acil durumlarda mutidahalede bulunun;
midahale 6ncesinde robotun manuel moda alinmig veya tamamen kapatilmig
oldugundan emin olun.

Girtltilt calisma veya benzeri bir ariza tespit edilirse, robotun enerjisini keserek yetkili
servis personeline basvurun. Kendi basiniza mudahale etmeyin.

Giuvenlik uygulamalarint  tim operatorlerle  diizenli olarak gbzden gecirin; bu
degerlendirmelerin en az yilda iki kez yapilmasi 6nerilir.

Herhangi bir soru veya belirsizlik durumunda, en yakin I-TECH yetkili hizmet

saglayicistyla iletisime gegin.

1.5. Bakim emniyeti

>

>

Robotu ¢alistirmadan, bakimini yapmadan veya ayarlamadan 6nce, bu kilavuzda yer alan
talimatlar1 ve robot tizerindeki tiim gtivenlik isaretlerini okuyun ve tamamen anlayin.
Duzeltici bakim, yalnizca tretici firma veya uretici tarafindan yetkilendirilmis servis
personeli tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz midahaleler hem robot givenligini hem de
kullanict sagligini tehlikeye atabilir.

Elektronik bilesenler veya diger sistem pargalari tizerinde bakim, onarim veya kontrol

islemleri gerceklestirilecegi zaman:

o Robotun elektrik panosunda yer alan sigortanin agik konumda oldugundan emin

olun.
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o Robotun tim enerji baglantilarini kesin ve giivenli bir sekilde izole edin.

» Temizlik sirasinda basingl su kesinlikle kullanilmamalidir. Bunun yerine, robotun dis
yuzeyleri ve parcalart nemli bir firga veya tretici tarafindan 6nerilen temizlik ekipmanlart

ile temizlenmelidir.

2. EMNIYET CIHAZLARI

Buzagi besleme robotu, kullanici glivenligini en Ust diizeyde saglamak ve ekipman hasarlarin
onlemek amactyla bir dizi donanim ve yazilim tabanli emniyet sistemleri ile donatdmistir. Bu
sistemler, olast ariza, yanlis kullanim veya ¢evresel etkiler karsisinda robotu koruma altina alarak

guvenli ¢alismay1 garanti eder.

2.1. Besleme kaynagi

Robotun sarj istasyonu, 1 fazli 220 V AC, 50 Hz sebeke gerilimi ile beslenir. Robot, tur boyunca
enetji ihtiyacint sahip oldugu 25.6VDC LiFePo4 bataryadan karsilamaktadir. Batarya ile beslenen
sistem farkli fonksiyonel gereksinimler dogrultusunda gesiti SMPS (Anahtarlamali Giig
Kaynaklari) araciligiyla 5 — 24 V DC araliginda gerilimlerle beslenir.

Bu yap1 hem ytiksek gliclii motor sistemlerinin hem de hassas kontrol devrelerinin gtivenli ve kararlt

bir sekilde calismasint garanti eder.

2.2.Emniyet sigortasi

Robotun elektrik panosunda bulunan sigorta, robotun tiim operasyonlarini aninda durdurmak ve

enerji akisini kesmek icin tasarlanmistir.

» Sigorta kapatildiginda, kontrol tnitesi ve kumanda sistemi de dahil olmak tzere robotun

tim fonksiyonlarinin enerjisi kesilir ve robot giivenli duruma geger.

» Durdurma sirasinda tur devam ediyorsa, tim islemler iptal edilir ve kaldiklari noktadan

devam ettirilemez.

Y

Sigorta kapatildiginda robotun tiim ¢alisma sesleri durur.

Y

Sistemi yeniden devreye almak i¢in sigortanin agilmast yeterlidir.

@
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> Guvenlik gerekeesiyle, sigorta acildiktan sonra robotun normal ¢alisma moduna dénmesi

yaklagik 15 saniye siirebilir.

2.3.Donanim emniyet korumasi

Tim emniyet mekanizmalart hem yazilim hem de donanim seviyesinde ¢ift katmanli kontrol
altndadir. Yazilim tabanlt giivenlik sisteminde bir ariza meydana gelmesi durumunda, donanmim
kontrolii otomatik olarak devralir ve robot giivenli modda tutulur. Bu yap1, olast yazilim

hatalarinin sistem gtvenligini etkilemesini engeller. Robotun ¢alismaya devam edebilmesi igin;

> Sigorta a¢ik konumda olmalidir.
> Robotun dahili akiisii en az %50 kapasitede dolu olmalidir.

> Yazilimsal pasif kilma/durdurma senaryolarinin devreye alinmadigindan emin olunmalidir

3. SPEKULASYONLAR

3.1. Uriin etiketi

Uriin etiketi, otonom giibre styirma robotunun kapaginin altindaki sag arka tekerin iizerinde yer
alir. Uretici, otonom giibre styirma robotunun modeli ve numarasi, besleyicinin gii¢ kaynagina
baglanmasiyla ilgili bilgiler ve sertifikast hakkinda bilgiler icerir. Asagida 6rnek bir isim plakasi

gosterilmektedir.

3.2.Boyutlar ve agirlik

Ana Unite | Sarj istasyonu Durdurma istasyonu
Yiikseklik (cm) : XX : XX 1 XX
Uzunluk (cm) : XX : XX : XX
Geniglik (cm) : XX : XX : XX
Agirlik (kg) XX XX : XX

Tablo 1: Boyutlar ve agithik

4. KULLANIM/KURULUM TALIMATLARI

Kullanma kilavuzunda verilen bilgilerin dikkate alinmamas:t halinde, tretici firmanin sorumluluk

kabul etmeyecegini unutmayin. Robotun saglikli bir sekilde calisabilmesi icin diz bir zemine,

we
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dengeli bir elektrik hattina ve hat boyunca (hattin tam ortasinda) minimum 4cm genisliginde ve
4cm derinliginde bir kanala ihtiyag duyulmaktadir. Devreye alma sartlart saglandiktan sonra tim

stiregler uzaktan yonetim sistemi tizerinden kontrol ve takip edilebilir.
GORSELLER

Sekil 2: Giibre siyirma robotu, dig goriintiisii
GORSELLER

Sekil 3: Giibre siyirma robotu, sarj istasyonu goriintiisii

4.1. Kurulum, devreye alma

Robotun devreye alinabilmesi igin gerekli 6n kosullarin (diiz zemin, kizak ve elektrik baglantilarr)
eksiksiz olarak saglanmis olmasi gereklidir. Robot tizerinde yer alan emniyet elemanlart dogru
konumda degilse sistem ¢alismayacaktir. Devreye alma Oncesinde asagidaki adimlarin yerine

getirildiginden emin olun:
> Sarj istasyonunun elektrik baglantilarinin dogru ve giivenli sekilde yapilmis olmasi,
> Panoda bulunan sigortanin aktif (kapali devre) konumda olmast,

Tum bu kosullar saglandiginda sistem enetjilenecek ve uzaktan erisim sisteminde veri alinacaktir.
Bu asama, robotun devreye alindigint ve normal ¢alisma icin hazir oldugunu gosterir. Robotun
manuel testleri i¢in elektrik panosu tGzerindeki 3 konumlu salter veya uzaktan kumanda tizerinden

ileri-geri emitleri verilebilmektedir.
GORSELLER

Sekil 4: Uzaktan kumanda ve manuel kontrol salteri

11
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4.2.Genel kullanim

Boliim Islev

Giibre styirma siirecinde otonom hareket eden
Ana tnite

ana gévdedir.

Ana govdenin 6niinde bulunan ve tur boyunca
Styrict kizaklar

styirma islemini yapan styirict kollardir.

_ Robot sarja girdigi zaman AC gerilimi DC

Sarj istasyonu :

gerilime donustiren ve sarj baralarina taginan
panosu

otomasyon panosudut.

Sarj istasyonu

Robot sarja girdigi zaman DC gerilimin robotun
aktstine aktarim strecinde tastyict baralarin

bulundugu istasyondur.

Tur sonu

Glbre kanalinin en sonunda bulunan durdurucu
durdurma

bariyerdir.
istasyonu

Robotun otomasyon stirecini yiiriiten otomasyon
Elektrik panosu

panosudut.

Tablo 2: Malzeme listesi

¢ '\}*
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4.2.1. Manuel kontrol ve kumanda kullanimi

Robotun senaryo dist da kullanilabilmesi icin 2 tip harici yonlendirme 6zelligi mevcuttur. Robotun
elektrik panosu tizerindeki 3 konumlu anahtar veya robot ile birlikte gelen uzaktan kumanda

aracihigy ile ileri-geri hareket ettirilebilmesi mimkindiir.
GORSELLER

Sekil 5:Uzaktan kumanda ve manuel kontrol galteri

4.3.Sayfalar

Robotun tim elektronik fonksiyonlart ve wveri yonetimleri, robotun dahili arayizinden

yapilabilmektedir. Araytiz tizerinden;

e Anasayfa tizerinden temel stirec takibi

e Gii¢ yonetimi sayfasindan ge¢mis turlarin enerji yénetimleri

e  Uyarilar sayfasindan ge¢mis uyart durumlarinin takip edilmest

e Kalibrasyonlar sayfasindan tur saatlerinin diizenlenmesi ve sistem bilesenlerinin kontrol
edilmesi

e Tur monitér ve sarj monitdr sayfalarindan meveut durumun detaylt olarak incelenmesi

Gibi streglerin tamami gozlemlenebilmekte ve yonetilebilmektedir.

4.3.1. Anasayfa
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Sekil 6: Arayiiz, anasayfa

Anasayfada, robotun mevcut durumu ile ilgili temel bilgiler verilmekte ve manuel kontrol i¢in

yonlendirme butonlart bulunmaktadir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma igin;

1. Robotun anlik akid kapasitesinin sunuldugu gostergedir.

2. Robotun anlik elektrik tiketimini amper cinsinden sunuldugu géstergedir.

3. Robotun anlik elektrik sarfiyatini gli¢ (watt) cinsinden sunuldugu gostergedir.

4. Robotun manuel kontroli i(;_jn, manuel/o‘_tor’na»tﬂ; moda gegis ve ileri-geri butonlarinin

bulundugu alandir.

5. Robotu ani durdurmak icin kullamlanf%i:"c"'ii durdurma butonudur.

43.2. Girig yapma ve yetkili erigimleri

- Sekil 7: Arayiiz, yetkili girigi
Sistemde yetkili girisi Ya:_pzirak ek sayfalara §h§mek mumkiindiir. Hl}ffstte verilen sekildeki

numaralandirma icin;

6. Yetkili hesap ile giris yapilmad: ise giris yapmak igin, giris yapildi ise ¢ikis yapmak igin
kullanilan butondur.

7. Kullanict adi ve sifresinin girildigi alandir. Varsayilan kullanict adr “admin” ve sifre
“12345678Aa” seklindedir.

8. Giris yapma butonudur.

14

&



4.3.3. Kalibrasyonlar ve tur yénetimi

Robotun kalibrasyon ve senaryo diizenleme siiregleri icin birden fazla sayfa bulunmaktadir. Bu
sayfalardan, robotun tur saatlerini diizenleyebilir, tur boyunca olusabilecek komplikasyonlarin

denetim sartlarin1 duiizenleyebilir ve cesitli anomalilerde verecegi tepkilerin belirleyici sartlar

ayarlanabilmektedir.
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Sekil 8: Arayiiz, kalibrasyonlar ve tur yonetimi 1

Kalibrasyonlar sayfasinin ilk bolimi icin kullanilan sayfada, robotun mevcut durumu
degistirilebilmektedir. Bu sayfadan robotun herhangi bir yerde iken, ileri (styirma islemi) veya geri
(satj istasyonuna doniis) konumda ¢alismaya baslamast saglanabilmektedir. Ustte verilen sekildeki

numaralandirma i¢in;

1. (Filtre) Okuma/yazma islemlerinin yapilacagi adreslerin gostetilmesi icin kullanilan
filtredir.

2. (Filtre) ﬂgili alanlardaki verilerin stirekli olarak giincel tutulmast igin kullanian fitredir.

3. Diizenleme/Izleme yapilabilecek alanlardir.

4. Tlgili alanda yapilan degisikliklerin kontrolciiye gonderilmesini saglayan butondur.
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Sekil 9: Arayiiz, kalibrasyonlar ve tur yonetimi 2

Kalibrasyonlar sayfasinin ikincinde tur bilgileri ayarlanabilmektedir. Kullanicilar ihtiyaclarina gore
10 adete kadar tur girisi yapabilmektedir. Tur sayisint ve turlarin gerceklestirilme durumlarinda
robot strekli olarak enetji durumunu denetler ve sistem saghigini korur. Kullanicinin belirledigi

saatlere gére miimkiin olan en miisait zamanda turu baglatarak turu sonlandirip raporlar. Ustte

verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. Diizenleme/izleme yapilabilecek alanlardir.
2. Tur bilgisinin girildigi alandir. (Turun aktif olup olmama ve saat bilgisi)
3. Tlgili alanda yapilan degisikliklerin kontrolciiye gonderilmesini saglayan butondur.

4.3.4. Giig yonetimi
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Robot duruyor

Sekil 10: Arayiiz, gii¢ yonetim tablosu




Robotun tiim turlart detaylt olarak kayit altina alinmaktadir. Tur boyunca gerceklesen akim, gerilim
dalgalanmalari, durum degisiklikleri vb. durumlar siirekli olarak kayit edilir. Bu sayede olast
problemlerde detayli ariza tespiti yapilabilir ve strecin yiksek dogruluk ile yorumlanabilmesi
saglanir. Robot surekli olarak tur bilgilerini isleme ve sonraki turlarda bu verileri kullanarak sistem
sagligini koruma egilimindedir. Internet baglantis1 olan robotlar, karsilastigr anomalileri siirekli
olarak ortak sunucular ile paylasarak ekosistemi beslemekte ve ariza tespitlerini kolaylastirmaktadir.

Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. Sayfadaki tablonun gincellenmesini saglar.

2. (Filtre) Tabloda ne kadar veri gosterileceginin secilebilmesini saglayan filtredir.

3. (Filtre) Tabloda hangi tiir verilerin gosterilmek istendiginin secilebilmesini saglayan
filtredir.

4. Yapilan filtrelemelere gore tur bilgilerinin gosterildigi tablodur.

4.3.5. Tur takibi
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Sekil 11: Arayiiz, canli tur takibi ve tur gegmisi inceleme sayfasi1

Robotun turda oldugu siire boyunca tur bilgileri canli olarak takip edilebilmektedir. Tur esnasinda
izlenen veriler siirekli olarak sistemde kayit altinda tutulur ve enetji sarfiyatinin gézlemlenmesine

olanak tanir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. Robotun anlik akii kapasitesinin sunuldugu gostergedir.
2. Robotun anlik elektrik tiketimini amper cinsinden sunuldugu gostergedir.

3. Robotun anlik elektrik sarfiyatini gli¢ (watt) cinsinden sunuldugu gostergedir.
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4. Kayit edilen verilerin takip edildigi canli grafiktir.
5. Sireg¢ boyunca takip edilen verilerin kayit sonunda rapor olarak indirilmesini saglayan

indirme butonudur.

4.3.6. Sarj takibi

D @ ‘ L

Robot duruyar

Sekil 12: Canl1 garj takibi ve sarj gegmisi inceleme sayfasi

Robotun sarjda oldugu siire boyunca enerji yonetimi canlt olarak takip edilebilmektedir. Satj
esnasinda izlenen veriler strekli olarak sistemde kayit altinda tutulur ve enerji sarfiyatinin

gozlemlenmesine olanak tanir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

Robotun anlik akd kapasitesinin sunuldugu gostergedir.
Robotun anlik elektrik tiiketimini amper cinsinden sunuldugu gostergedir.
Robotun anlik elektrik sarfiyatint gii¢ (watt) cinsinden sunuldugu géstergedir.

Kay1t edilen verilerin takip edildigi canlt grafiktir.

AN S

Stire¢ boyunca takip edilen verilerin kayit sonunda rapor olarak indirilmesini saglayan

indirme butonudur.

4.3.7. Internet ayarlart
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Sekil 13: Arayiiz, yeni ag ekleme
Robot internet olmadan da calisabilmektedir fakat uzaktan kontrol ve otomatik sistem
giincellemelerinin yapilabilmesi i¢in internete ihtiya¢ duyulmaktadir. Robotta kablolu ve kablosuz

internet secenekleri bulunmaktadir. Kablosuz internet baglantisi igin sekil 15’teki internet

sayfasindan yeni bir ag ad1 ve sifresi eklenebilmektedir.

4.3.8. Port ayarlar
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Sekil 14: Arayiiz, port kontrol

Sisteme islemciler arast haberlesme ve RFID okuyucular igin USB baglantilar kullanilmaktadir. Port
kontrol sayfasinda sisteme bagli olan USB’lerin saglk durumlart ve bagli olduklari adresler

goriintiilenebilmektedir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. (Filtre) Sayfadaki durum bilgilerinin strekli olarak gincellenmesi ve takip edilebilmesi
icin kullandan fitredir.

2. USB adreslerinde degisiklik yapildigi zaman yeni adreslerin islenmesi i¢in kullanilan
butondur.

3. Internet problemi olan robotlar icin cevrimdist saat sisteminin aktif edilmesi i¢in
kullanilir.

4. Tigili sistem icin kullanilan USB’nin bagh olup olmadiginin sorgulanabilmesi icin

kullanilan gostergedir.
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5. SORUN GIDERME

Robotunuzda normal olmayan bir durum tespit ettiginizde, asagidaki agiklamalar dogrultusunda
sorunu ¢6zmeye c¢alisabilirsiniz. Cihaziniz hala normal ¢alismasina devam edemiyorsa en yakin I-

TECH yetkili hizmet saglayicisiyla iletisime gegin.

Sorun Sebebi Cozuim
Yon Swich Basili Yonu degistiren endiktif | Yon degistiren enduiktif sensoriin 15181
sensOri basilt olabilir surekli yantyorsa, iki ana sorun olabilir:

Yayli sistemmdeki metal ¢ubuk basili
kalmigtir veya sensor kendi sikma
somunu gibi metal bir pargayl
algiliyordur. Normalde sensor 15181, robot
hattin sonuna gelip profile dayandiginda
yanar. Eger bu basit sebepletle sorun
¢ozilemezse, lutfen teknik  ekiple
iletisime gegin.

Limit sarj basili Sarjda durduran enduktif | Sarjda durduran endiiktif sensoriin 15181
sensorl basilt kaldr olabilir | stirekli  yantyorsa, bu genellikle yayli
¢ubugun basili kalmasindan veya
sensorin  kendi sitkma somununu
gormesinden kaynaklanir. Normalde bu
151k, robot sarj istasyonundaki profile
dayandiginda yanarak sarja girdigini teyit
eder. Eger sorunun kaynagi bu basit
nedenler degilse, lutfen teknik ekiple
iletisime geciniz.

Robot $Sarj etmiyor | Sarj aleti arizali Sarj aletinin 15181 yanmiyorsa, teknik servis
ekibi ile iletisime gecin.

Problar degmiyor olabilir | Robotun sarj olmamasi veya diizensiz satj
almasi, sarj problarinda aginma olmast
nedeniyle istasyon baralariyla tam temas
saglayamamasindan kaynaklanabilir.
Diger bir yaygin sebep ise, istasyon
tarafindaki kablo baglantilarinda veya
robot tarafindaki sarj problarinda
meydana gelen oksitlenmedir. Asinma
durumunda  teknik  ekiple iletisime
gecilmelidir. Oksitlenme tespit edilirse,
temas yizeyleri zimpara kagidi veya

uygun bir flap tast ile temizlenmelidir.

20

@



Kablolarda iletimsizlik var
olabilir

Kisa devre (devamlilik/diren¢) modu
kullanilan bir 6lgiim aleti (multimetre)
ile kablo hattinin iletimini kontrol ediniz.
Eger iletim (devamlilik) yoksa,
kesintinin nerede meydana geldigini tespit
edin ve bu iletim kaybina neyin sebep
oldugunu (6rnegin; kopukluk, gevsek
baglanti,  hasarli  konnektor,  vs.)
belirleyerek sorunu gideriniz.

Robot Takildx

Robot battya diismiis
olabilir

Robot, ahir uzunluguna gore belitlenen
ileri tur siiresi icinde turunu
tamamlayamazsa (6rnegin; tas, inek veya
batak nedeniyle engellenirse), sistem
robotu bulundugu yerde durdurur ve ilgili
hatayt verir. Bu hatayr sifirlamak ve
robota devam etme talimati vermek icin,
STOP diugmesine basin ve ardindan
yeniden ileri ek tur komutu verin.

Zinciri koparmis olabilir

Teknik servis ekibi ile iletisime gegin.

Tablo 3: Sorun giderme

¥ '\}*
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10.

EK UYARILAR

Tehlikeli veya acil durumlarda robotu elektrik panosundaki sigortadan durdurunuz.
Manuel siirtis icin kullanilan uzaktan kumanda islevini yerine getirmiyorsa robot
kullanilmamalidir. Bu durumda derhal teknik destek ekibi ile iletisime geciniz.

Robotun doner veya hareketli mekanizmalarina el, kol, metal par¢a vb. herhangi bir cisim
yaklastirmayiniz.

Robotun dis koruma kabugu tzerine agir, kesici veya delici malzemeler koymayiniz.
Robotun tizerine oturmayiniz.

Robotun temizliginde tiner, benzin vb. yanici veya agindirict kimyasallar kullanmayiniz.
Temizlik sirasinda dikkatli olunuz ve yumusak yiizeyli malzemeler tercih ediniz.

Robot ¢alisir durumdayken mimkiin oldugunca tst kapagt agmayiniz.

Robot, montaj ckibi tarafindan tim ayarlamalari yapimis sekilde teslim edilmektedir.
Kullanicinin tizerinde herhangi bir degisiklik yapmasina gerek yoktur.

Robotta herhangi bir ariza veya olagandist durumla karsilasildiginda, kullanim
kilavuzunda belirtilenler diginda mudahale etmeyiniz; derhal teknik destek ekibiyle

iletisime geginiz.

Bu adimlar tamamlanmadan robotun hareketli alanlarina kesinlikle miidahale etmeyiniz.

@
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NOTLAR
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