A.

DOGUS UNIVERSITESI ENDUSTRI MUHENDISLIGI
LABORATUVARI TEKNiK SARTNAMESI

URETIM SISTEMLERi LABORATUVARI (ENDUSTRI 4.0)

CNC Freze Tezgahi (1 Adet)

1 |CNC Freze Tezgahi Manupilatr (robot kol) kullanabilen 1 adet

Genel ozellikler

CNC programlama ve operatdr egitimi i¢in 3 eksenli masaiistii CNC dik isleme PC tabanl ¢alisan ve
degistirilebilir endiistriyel standartlarda (SIEMENS, FANUC, HEIDENHAIN, vb.) kontrol iinitesini
caligtirabilir yapida olmalidir. (birden fazla isletim sistemini ¢alistirma 6zelligi bulunmalidir) CNC dik
isleme merkezi LAN ara yiizii ile bilgisayar aglarina baglanabilmelidir. Robot kol baglanabilir ve bu
robot kol ile otomatik ¢alisabilmelidir.

Tezgah ozellikleri

X ekseni hareketi min. 180 mm

Y ekseni hareketi min. 130 mm

Z ekseni hareketi min. 260 mm
Tabla boyutlar1 (boy x en) min. 420*125 mm
Tabla tagima kapasitesi min. 10 kg

Is mili giici min. 0,75 kW
Baslangi¢ is mili devir hizt min. 150
devir/dakika

Kademesiz olarak ayarlanabilir is mili devir hiz1 min. 3500
devir/dakika

Eksen hareket hizlari min. 2 m/dk.
Deger girme hassasiyeti min. 0,0005 mm
Baglanabilen takim agirlig: min. 1 kg
Otomatik takim degistirici min. 8 takim
Tezgah agirligi maks. 250 kg
Giivenlik CE belgesi

Kontrol Unitesi:

Dokunmatik bir PC veya PC-tabanli ve endiistriyel kontrol iinitesi standartlarinda (Fanuc, Heidenhain,
Sinumerik, vb.) olmalidir.

Kontrol initesi, tus takim1 ve endiistriyel standartlardaki kontrol yaziliminin degistirilmesine izin
vermeli ve ayni tezgah iizerinde en az 3 farkli endiistriyel kontrol iinitesi ¢alistirilabilir yapida
olmalidir.

Idarenin istegine bagl olarak Fanuc, Heidenhain, Sinumerik control iinitelerinden biri ile teslim
edilmelidir. Gerekli goriildiigi taktirden ikinci veya tiglincii control iiniteleri bedeli 6denerek
satinalmak kosulu ile tedarikgi firma tarafindan tedarik edilebilmelirdir.

Kontrol {initesine gerekli olacak masaiistii, diziistli veya dokunmatik bir pc istekli tarafindan
verilmelidir.

1 adet mengene

1 adet NC komple divizor

5 adet pens tutucu

1 takim pens

1 adet pens(| 10 mm

1 adet pens[] 6 mm

1 adet freze ¢akisi[ | 16 mm
1 adet vidali tutucu M5 - M8
1 adet vidali tutucu M3




1 adet vidali tutucu M4

2 adet alin freze

2 adet slot freze ¢akisi [1 3 mm
2 adet slot freze ¢akisi [1 4 mm
2 adet slot freze ¢akisi [ 8§ mm
2 adet slot freze ¢akisi/ | 10 mm

CNC yazilimu:

- Herhangi bir bilgisayara yiiklenebilecek ve CNC tezgahinin kontroliinii saglayacak bir yazilim
olacaktir.

- Bu yazilim ile CNC bilgisayar vasitasiyla kontrol edilebilmelidir.

- Programlama sistemi ISO kodlama sisteminden olugsmalidir

- CNC makina i¢in en az bir kullanici lisansli olmalidir.

- Benzetim (Simiilasyon) yaziliminda, tezgahta yapilan tiim islemler sanal ortamda yapilabilmelidir.
- NC programui ¢alistirilabilmelidir.

- Tezgahin, takimlarinin isleyisi, takim magazini, tezgahlarin eksen hareketleri vb. tezgahlara ait tiim
fonksiyonlar simiilasyon (benzetim) penceresinde goriintiilenebilmelidir.

- Yardim meniisiinde ISO kodlari, ¢evrimler(dongiiler) ve programin genel a¢iklamasi olmalidir.

- Metrik ve inch programlama yapabilmelidir.

- CAM yaziliminda ¢ikarilan ISO kodlar1 CNC yazilimina aktarilarak is parcasi islenebilmelidir.

CAD/CAM yazilimt:

- Bu yazilim ile CNC dik isleme merkezinin 2 ve 3 boyutlu simiilasyonu yapilabilmelidir.
- DXF formatinda data transferi yapilabilmelidir.

- Kontrol iinitesindeki 3 farkli kontrol yazilimi ile uyumlu NC-prosessor(ler) igermelidir.

Egitim Siiresi ve Konulart:
Egitim seti lizerinde okulumuz tarafindan belirlenen tarihte ve yerdeS giin boyunca egitim
verilmelidir.Egitim setiyle yapilacak temel egitim konulari agsagida listelenmistir:

-CNC tezgahlarinin tanimi

-Koordinat sistemleri

-Tezgah eksenleri

-Takim 6l¢me, is pargasi 6lgme (tool offset, work offset)
-M ve G kodlart

-Takim telafisi

-Torna ve freze tezgahlarinda parca programlama
-Makine iizerinde uygulama

-CNC tezgahlarinda uyulmasi gereken giivenlik kurallari




B.

ROBOT KOL (1 Adet)

1 |[Robot Kol (CNC Freze ile uyumlu ¢alisabilen) 1 adet
ENDUSTRIYEL ROBOT

. Istasyonun gorevi:

Robot istasyonu, bir kizak vasitasiyla istasyona giris yapan is parcalarini endiistriyel tip 6 eksenli
robotu ve pnomatik tutucu eli vasitasiyla tutabilmeli, se¢ilen isleme gore 2 ayr1 depo {initesine
ayrilabildigi gibi diger istasyona sevk edebilmelidir. Ayrica istasyon iizerinde montaj yapmaya imkan
veren modiil de bulunmalidir. {s pargalarmin siyah ve siyah olmamasina gore yapilmasi yine tutucu
elde bulunan optik bir sensor vasitasiyla yapilmalidir. Gripper iki farkli yart mamiil tutmaya uygun
yapida olmalidir.

. Genel 6zellikler:

1. Hareketli ve tekerlekleri fren sistemine sahip bir arabaya monte edilmis olan istasyon, baglanti
ve ayarlar1 yapilmus, test edilmis, ¢alisir durumda olmalidir

2. Istasyon iizerinde bulunan tiim komponenetlerin, en az 700x700mm ebatlarindaki bir panele
baglanmis olmas1 gerekmektedir.Montaj {initesi ile uyumlu ¢aligmalidir.

3. Tim mekanik komponenetler, is parcasinin boyutlarina uygun tasarlanmis olmalidir

4, Istasyon, komple esnek iiretim sistemi icinde kullanilabilecegi gibi, ayn1 zamanda sistemden
ayr1 olarak da tek basina kullanilabilir olmalidir

. Teknik 6zellikler ve bulunmasi gereken komponentler:

1. Hava calisma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir

2. Pnomatik bakim iinitesi yer almalidir

3. En az 1 adet endiistriyel tip, kapali ¢evrim AC servo motor kontrollii, en az 6 eksenli, diisey
eklemli bir robot

4, Robotun yiik kaldirma kapasitesi en az 2kg

5. Robotun hizi en az 2000mm/sn

6. Robotun uzanma mesafesi en az 500mm

7. Hareket araligi minimum,

A +150°

A2 +50°

A3 +100°

A4 +150°

A5 +100°

A6 +180°

8. Robotun tekrarlanabilir hassasiyeti en fazla +/- 0,02mm

9. Robotun bir ekseni gibi kullanilacak en az 1 adet pnomatik tutucu

10. Pndmatik tutucuya montajli, ig pargalarini siyah ve siyah olmayan seklinde ayirt edebilen en
az 1 adet optik sensor

11. Parca girigini algilayan en az 1 adet optik sensor

12. Parca depolamaya yarayan en az 2 adet seffaf depo {initesi

13. Robotlu montaja imkan veren, en az 1 adet optik sensorlii en az 1 adet montaj modiilii

14. En az 1 adet robot kontrol tinitesi, arabirimi USB3.0 olmalidir.

15. Acil durdurma butonu, motor gii¢ anahtari, ayarlanabilir sinirlama, her eksen i¢in sigorta,
carpma ve agir1 yiikk korumasi, veri kaybina ugramadan otomatik durdurma ozellikleri

16. Robot kontrol iinitesi i¢in programlanabilir dijital giris/¢cikis sayisi en az 16/16

17. Robot girig ve cikiglari, proses giris ve ¢ikislarindan izole edilmis olmalidir.

18. Robot kontrol iinitesi, belirlenen parametreler ile kompleks hareket yoriingelerini otomatik
olarak olusturabilmelidir.

19. En az 1 adet robot el programlama cihazi

20. En az 1 adet robot programlama yazilimi

21. En az 1 adet robot programlama kablosu

22. En az 8§ adet girig ve 8 adet ¢ikistan olusan bir I/O terminali

23. En az 1 adet 4A’lik 24VDC gii¢ kaynagi

24, Is parcasi: en az 3’er adet 3 farkli renkte

25. El kumanda paneli olmalidir.




C.

MONTAJ ISTASYONU, ROBOT ISTASYONU ICIN

. Istasyonun gorevi:

Montaj istasyonu, robot istasyonu ile birlikte ¢calisir durumda olmalidir. Montaj islemi i¢in gerekli olan
parcalarin saglanmasi bu istasyon iizerinden yapilmalidir. Montaj1 gergeklesecek olan nihai iiriin, en az
3 farkli malzemenin bir araya gelmesi sonucunda meydana gelmelidir. Montaj1 gerceklestirilen nihai
iiriin, iiriin deposuna veya diger istasyona gonderilmelidir. (Ornegin, kisa stroklu silindirlerin
govdelerine, piston mili, yay ve silindir kapagini monte etme gorevini yerine getirmelidir.)

. Genel 6zellikler:

1. Hareketli ve tekerlekleri fren sistemine sahip bir arabaya monte edilmis olan istasyon, baglanti
ve ayarlar1 yapilmis, test edilmis, ¢alisir durumda olmalidir

2. Tim mekanik komponenetler, is parcasinin boyutlarina uygun tasarlanmis olmalidir

Teknik 6zellikler ve bulunmasi gereken komponentler:

Hava calisma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir

Pnématik bakim iinitesi yer almalidir

En az 1 adet valf terminali

. En az 3 farkli yar1 mamiiliin depolandigi ve bu yar1 mamiillerin rahatlikla goriilebildigi en az 3
farkli depo tnitesi (dikey depo ve palet)

5. En az 2 adet gift etkili silindir

6. En az 1 adet mikro anahtar
7.

8.

SN

En az 1 adet optik sensor, yart mamiil dolulugunu algilayan
En az 1 adet araya parga girdiginde algilama yapan 151k bariyeri

9. En az 1 adet 4A’lik 24VDC gii¢ kaynagi
10. En az § adet girig ve 8 adet ¢ikistan olusan bir I/O terminali
11. Is parcasi: en az 3’er adet 3 farkli renkte
12. Yar1 mamiil: en az 3’er adet 3 farkl: tipte

Egitim Siiresi ve Konulari:

Egitim seti lizerinde okulumuz tarafindan belirlenen tarihte ve yerde en az 2 giin boyunca egitim
verilmelidir.Egitim setiyle yapilacak temel egitim konulari asagida listelenmistir:

Arttinlmis gerceklige giris

Robotige giris.

Koordinat sistemleri.

El programlayicisinin (teachbox) kullanimi.

Melfa Basic IV robot programlama dili.Bir projenin planlanmasi, pozisyonlarin robota tanitilmasi,
programin yazilmasi ve projeningerceklestirilmesi.

Robotlarda 1/0 arayiizleri.

Robotik sistemlerde uyulmasi gereken emniyet kurallar.

ENDUSTRI 4.0 EGITIM SETI (1 Adet)

1 |Endiistri 4.0 Egitim Seti-Robot kol ve CNC Freze ile uyumlu ¢alisabilien 1 adet

A. GENEL HUSUSLAR

1. Endistri 4.0 laboratuvari, modern bir isletmedeki tam otomatik iiretim siireclerini
gosterebileceginiz, birbirinden farkli is istasyonlardan meydana gelecektir. Is
istasyonlarinin iizerinde bulunan tiim ekipmanlar, birbiri ile teknik ve estetik olarak
uyumlu ve gercek endiistriyel komponentlerden olugmalidir.

Teklif edilen iiriiniin katalogu ihale makamina ihale sirasinda sunulmalidir.

3. [Istekli teklif ettigi bu iiriin i¢in referans gosterebilmelidir. idare gerekli gordiigii
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taktirde isteklinin referans verdigi kuruma giderek, iiriinii yerinde inceleme hakkina
sahiptir; teklif edilen {irtiniin teknik sartnameye uygun olup olmadigini kontrol
edebilecektir. Yapilacak teknik inceleme neticesinde teklif edilen {iriiniin teknik
sartnameye uygun olmamasi durumunda istekli degerlendirme dis1 birakilacaktir.

4. Sistem ic¢inde bulunan tiim istasyonlar sistem ile birlikte veya bagimsiz olarak kendi
baglarina calisir ve iizerinde egitim yapilabilecek bicimde yapilanacaktir. Boylelikle
is istasyonlarinin esnek bir bicimde farkli sekillerde kurulabilecektir. Bagimsiz
kullanima olanak tanimasi i¢in her istasyon kendine ait endiistriyel kontrol iinitesini
icermelidir.

5. Sistem {izerinde bulunan tiim ara sistemler, standartlagtirilmig arabirimler ile
donatilmig olmalidir. Anlagilir ve hata olugsmasi aninda kolay miidahale edilebilir
olmas: icin, dijital giris ve cikislar terminal bloklarma tasinmis olmakta, her birisi
LED gostergeli ve etiketlenmis (adreslenmis) olmalidir.

6. Kontrol {initeleri ve istasyonlar arasindaki baglanti, standart soketli bir kablolama
sistemi ile yapilmig olmalidir.

7. Her bir istasyon kendine ait uygun gii¢ kaynagi, programlama kablosu, hava enerjisi

icin pnomatik servis tnitesi (pndomatik susturucu ve baglanti parcalari ile birlikte)

verilmelidir.

Teklif edilen sistemde, istasyonlar arasi haberlesmede, profinet kullanilmig olmalidir.

9. Tiim istasyonlar, her istasyona ait kullanim ve egitim kitaplari, deney foyleri ve ¢esitli
multimedya CD’leri malzeme ve parca listeleri, elektrik ve pnomatik devre semalari,
montaj resimleri, drnek c¢alisma videolar1 ve uygulama programlari ile birlikte teslim
edilmelidir.

10. Sistem montaj ve devreye alma iglemleri tamamlanarak, ¢alisir vaziyette, gerekli tiim
istasyon ve kontrol birimleri ile birlikte, kullanimu ile ilgili verilecek egitimler de
dahil edilerek komple anahtar teslimi olarak verilmelidir.

11. Sistemi olusturan tiim komponentler O6gretim ortaminda kullanilacagindan CE
belgesine sahip bulunmaktadir

12. Siber fiziksel iiretim sistemi, asagida ad1 gecen konularda egitim yapmaya olanak
saglamaktadir:

Pnomatik ve elektropnomatik sistemler

PLC programlama ve program benzetimi (simiilasyonu)

Sensor teknigi

Sahayolu haberlesme profinet

DC motor ve siiriiciileri

Tasima (handling) sistemleri

Hassas konumlama (pozisyonlama) sistemleri

Elektrik siiriiciilii isleme sistemleri

RFID Teknolojisi

Artirilmig Gergeklik Modiilii

Veri analizi ve big data konulari

Uretim Planlama yazilimi

m. Modiilerite ve internet {izerinden erigim
B. ENDUSTRI 4.0 LABORATUVARINI OLUSTURAN iSTASYON, YAZILIM VE
ALT SISTEMLER

©
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Siber fiizksel iiretim sistemi, agagida belirtilen ve tanimi yapilan is istasyonlari ve gerekli
yazilimlar1 kapsamaktadir.

1.LENDUSTRI 4.0 Uretim Hatt:1 (1 SET)
Bu hat toplamda minimum ii¢ adet is istasyonundan olusacaktir.




3.
4.
5

oo

Istasyonlarin gorevi:

Dagitim ve konveydr istasyonu depolanmis is parcalarinin iiretim hattina tasinmasini saglar.
Cift etkili silindir i pargalarini iter ve konveyor modiilii is pargalarini saga ve sola tasir.
Gerekirse is parcalar1 durdurulabilir ve konveyorde ayrilabilir. Bu istasyonda is parcasinin
iizerine RFID ile yazma islemi gerceklesecektir. Ayrica bir tiretim planlama yazilimi ile
sistem kontrol ve izlenebilir olmalidir. Diger bir is istasyonu olan birlestirme istasyonunda
RFID etiketi okunur, bu is istasyonunda ne olacagina karar verir, sonuca gore is parcasinda
islem yapmaktadir. Son istasyonda ise RFID bilgiye gore iiriinler konveyor sistemi tizerinde
siralanmalidir.

Genel ozellikler:
1.

Hareketli ve tekerlekleri fren sistemine sahip bir arabaya monte edilmis olan istasyon,
baglant1 ve ayarlar yapilmis, test edilmis, ¢alisir durumda olmaktadir.Her istasyon
icin minimum bir araba toplamda minimum ii¢ adet tasima arabasi olmalidir.
Istasyonlar iizerinde bulunan tiim komponenetlerin, en az 350x700mm ebatlarindaki
bir panele baglanmis olmasi gerekmektedir

Tiim mekanik komponenetler, is par¢asinin boyutlarina uygun tasarlanmis olmaktadir
Istasyonlar, komple siber fiziksel iiretim sistemi icinde kullanilabilecegi gibi, aym
zamanda sistemden ayr1 olarak da tek basina kullanilabilir olmaktadir.

Istasyon iizerinde dijitallesme konularmi iceren yazilim olmalidir. Bu yazilim ve
donanim iizerinden tretim kontrolii, montajlanan sistemlerin kontrolii, modiilerlik,
veri giivenligi ve akilli veri isleme, verimli ve bireysel {iretim igin yenilikleri igeren
bir yazilim olmalidir.

Teknik o6zellikler ve bulunmasi gereken komponentler:
1.
2.

Toplamda ii¢ adet is istasyonu olacaktir.

Is istasyonlarinin {izerinde artirilmis gerceklik modiilleri olacaktir. Bir tablet
vasitasiyla istasyonlar {izerinde bakim ve ariza arama yapilacaktir.

Hava galisma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir.

Pnomatik servis iinitesi yer almalidir.

Her istasyon icin yiiksekligi ayarlanabilir minimum o6lgiileri 350x700 olan tasima
arabasi bulunmalidir.

Simiilasyon Unitesi: PLC’lere soketli kablo ile baglanabilir yapida, 9 adet cift yonlii
anahtarli ve 9 adet cikislar1 goriintiileyecek Led’li tasmnabilir simiilasyon kutusu
olmalidir.

Arayiiz kart1 yazilim ve simiilasyon ile gergek egitim ekipmanlarini ve tiim PLC’leri
birbirlerine baglayacaktir. PC’ye baglantis1t USB ile olacaktir. Bu sekilde giris ve
¢ikis sinyalleri okunacak ve PC'den ¢ikarilabilecektir. Besleme voltaji 24VDC
olmalidir. 24VDC minimum 16 dijital girisi ve 16 adet dijital ¢ikisi; 4 analog girisi
ve 2 analog ¢ikigi PC ile USB vasitasiyla konusturabilecektir.

Girisler ve cikiglar aktif pasif durumlari ledler vasitasiyla izlenebilecektir. Biiyiik
LCD ekran olmalidir, kanal gostergesi, iinite, egilim ve 6l¢iilen deger (4 basamakli).
goriintiilenecek kanalin secilmesi ekran iizerinden dokunmatik tuslarla yapilacaktir.
Sistem PLC ile haberlesme disinda Labview ve C++ ile erisilebilir olmalidir.

En az 3 adet valf terminali (her istasyon i¢in minimum 1 adet olacaktir)

RFID sistemi: okuma ve yazma kafas1 olacaktir. Is pargalari hem okunabilir hem de
yazilabilir 06zellikte bulunacak ve ftretim hatlarindaki konveyor sistemlerine
montajlanabilir yapida bulunmalidir. Bu sistem MES yazilimi ile kontrol
edilebilmelidir. Profinet Ethernet/IP ve modbus haberlesme protokollerine sahip
olmalidir.Baglant1 kablolari,montaj aparatlar1 ve is pargasina uygun boyutta ¢ipler
bulunmalidir. Minimum 3 adet RFID terminali ve 4 adet yazma/okuma modiilii
olmalidir.




10.

11.

12.

13.

14.
15.

16.

17.

18.

Simiilasyon Programu Elektrik 1 Lisansli: Ger¢ek zamanl simiilasyon programi ile
elektriksel devreler ¢izilecek ve bu devreler 10Khz ile osiloskop ile 100Khz hizinda
gercek zamanli setler iizerinde galistirilacaktir. Grafset kullanilabilecektir. Bunun
disinda Slaytlar, resimler, animasyonlar, kesit ¢izimleri, video dizileri olacaktir.
Fiziksel-matematik simiilasyon modellerinin tanimi olacaktir.

Programa yeni baslayanlar i¢in egitim programi olacaktir.

Bir diigmeye basarak tiim bilesenlerin ayrintilarina erisilecektir.

Egitimleri hazirlamak i¢in 6rnek sunumlar olacaktir.

Calisma anindaki dil degistirme 6zelligi olacaktir.

Proje yonetimi, ¢izim tablolar1 olusturulabilecektir.

Her 6lgekteki bireysel ¢izim gerceveleri olusturulabilecektir.

Otomatik malzeme faturalari, devre akis diyagram numarasi, anahtarlama elemani
tablolar1, terminal diyagramlari, kablolar, kablo baglantilar1 listesi ve borulama
caplar tek tusla listelebilecektir.

Simiilasyon Programi Pnomatik 1 Lisansli: Ger¢ek zamanli simiilasyon programu ile
elektriksel devreler ¢izilecek ve bu devreler 10Khz ile osiloskop ile 100Khz hizinda
gergek zamanli setler iizerinde galistirilacaktir. Grafset kullanilabilecektir. Bunun
disinda Slaytlar, resimler, animasyonlar, kesit ¢izimleri, video dizileri olacaktir.
Fiziksel-matematik simiilasyon modellerinin tanimi olacaktir.

Programa yeni baglayanlar i¢in egitim programi olacaktir.

Bir diigmeye basarak tiim bilesenlerin ayrintilarina erisilecektir.

Egitimleri hazirlamak i¢in 6rnek sunumlar olacaktir.

Caligma anindaki dil degistirme 6zelligi olacaktir.

Proje yonetimi, ¢izim tablolar1 olusturulabilecektir.

Her olgekteki bireysel ¢izim gerceveleri olusturulabilecektir.

Otomatik malzeme faturalari, devre akis diyagram numarasi, anahtarlama eleman
tablolari, terminal diyagramlari, kablolar, kablo baglantilari listesi ve borulama
caplar tek tusla listelebilecektir.

PC ilk is istasyonunda bulunmali ve bu PC ile MES yazilimi kullanilarak real time ve
simiilasyon olarak programlama islemleri yapilabilmelidir.

Kontrol paneli: Uzerinde tiim giris ve cikislar, start, stop, reset gibi butonlar, otomatik
ve manuel ¢alistirma anahtar1 ve esnek atanabilir sinyal lambalar1 bulunmaktadir.

En az 1 adet ethernetli programlama kablosu olmalidir.

PLC sistemi (Minimum 3 Adet, her istasyon icin olacaktir) Uzerinde en az 32 adet
dijital giris, 32 adet dijital cikis, 5 adet analog giris, 2 adet analog ¢ikis,
ENDUSTRIYEL ETHERNET arayiizii, seri haberlesme arayiizii, dijital ve analog
giris ¢ikislarin PLC iizerinden tasindig1 klemens bloklar1 ve minimum 24 MB hafiza
kart1 bulunmalidir. Sistem hafiza kartsiz calismayacaktir.

PLC programlama yazilimi: Lisansli STL, LAD, FCH, dillerinde program yazmaya
imkan verecek, yazilan bu uygulama programlarinin birbirleri arasinda otomatik
olarak doniistiiriilmesi bu programlama yazilimi ile miimkiin olacaktir. Ayrica
endiistri 4.0 modiillerine sahip olmalidir.

Is pargasi: en az 6’sar adet minimum 4 farkli renkte, 24 ader kapakli ve tiim sistem
hatlarinda taginmaya ve montajlanmaya uygun boyutta olmalidir.

Istasyon Dagitim/konveydr ve siralama veya Dagitim/Konvey®r ve birlestirme olarak
2’ser 2’ser olarakda galistirilabilir modiilerlikte olmalidir.




19. Her istasyonda acil durdurma kontrol butonu olmalidir.

Uretim planlama yazilimi (MES) olacak ve bu yazilimla minimum bes adet is istasyonu
konfirme edilebilecektir. Yazilim ile temel konu olarak sistem konfigiirasyonu
yapilabilmeli,

Uriin konfigiirasyonu ve iiriin {iretim akis plan1 yapilabilmelidir.

Siparis girisi ve siparis yonetimi yapilabilmelidir.

Siparis takibi yapilabilmelidir.

Siparise ait bilgilerin depolanmas1 yapilabilmelidir.

> Dagitim Konveyér istasyonu Teknik Ozellikleri

Ozelikler minimum olarak verilmistir. Daha fazlas: teklif edilebilir.
Hava cgalisma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir
Pnomatik servis iinitesi yer almalidir
Konveyor Modiilii
o Maksimum is parcasi genisligi: En fazla 40 mm
Uzunluk: En az 300 mm
3 Dijital sensor
3 Dijital Aktiiator
24 V DC/1.5 A motor ve kontroldrii
Kayis kontrolii, sensor teknolojileri, devre semasi okuma, ara depolama ve
ayirma konularinda egitime uygun olmalidir
Depolama Modiilii
o 3 dijital sensor
o 1 dijital aktiiator
Pnomatik, sensor teknolojileri, hortum baglama ve kablolama ve devre semasi

O O O O O

> Smiflandirma (Siralama) Is istasyonu

Hava galisma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir

Pnomatik servis iinitesi yer almalidir

En az 1 adet valf terminali olmalidir

En az 2 adet cift etkili silindir ve parca bosaltma tertibatlar1 olmalidir. Kisa stroklu
olmal1 ve son konum algilamasi i¢in sensdrler bulunmalidir.

En az 4 adet manyetik sensor olmalidir

En az 1 adet optik sensor olmalidir

En az 1 adet endiiktif sensor olmalidir

En az 1 adet reflektorden yansimali optik sensor olmalidir

En az 1 adet tasiyic1 band sistemi, uzunlugu en az 345 mm, olmalidir. Bant genigligi
minimum 40 mm pargalarin gegigine uygun olmalidir.
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> Pic&Place (Al&Yerlestir) Istasyonu

Konveyor Modiilii
Minimum is pargast genisligi: 40 mm
Minimum Uzunluk: 300 mm
Minimum Profil tistiindeki konveydr yiliksekligi: yakl. 110 mm
Minimum 2 dijital sensor
Minimum 2 dijital aktiiator
Secme ve Yerlestirme Modiilii
1. Hava ¢aligma basinci 4-6 bar araliginda olmalidir
2. Pnomatik servis iinitesi yer almalidir
3. Calisma basinci: 600 kPa (6 bar) olmalidir.
* Minimum 4 dijital sensér olmalidir.
* Minimum 4 dijital aktiiatér olmalidir.
* Minimum Strok uzunlugu, X ekseni: 80 mm olmalidir.
* Minimum Strok uzunlugu, Z ekseni: 50 mm olmalidir.
* P&P iinitesi, yiiksekligi ayarlanabilir olmalidir.
» Z ekseni boyunca basing sinirlamasi olmalidir.
* 2x 4D1/4DO0O / 2A1/ 1AO arayiizlii [O-Link cihazi olmalidir.1
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Egitim Siiresi ve Konular

Egitim seti iizerinde okulumuz tarafindan belirlenen tarihte ve yerde en az 3 giin
boyunca egitim verilmelidir.Egitim setiyle yapilacak temel egitim konular asagida
listelenmistir:

* Bir PLC programinin yapist

* Alternatif olarak iiretim asamalarinin programlanmasi

* Caligma modu boliimiinii ve sinyallerini programlama

» Malzeme akisin1 ayarlama ve optimize etme

* Kurulum siirelerini optimize etme

* Baglant1 istasyonlar1

» Malzeme akis kontrolii

* Gelismis giris ve ¢ikis iletigimi

» Kompleks sistemlerin devreye alma

* Takim ¢alismasi ve koordinasyon

* RFID teknolojisi

* Modiilerite

« Internet teknolojisi

* Durum izleme:

° Biiyiik veri (Big data)

> Onleyici bakim

° Enerji 6l¢iimii

*Ag hizmetleri

> Mobil cihazlar

o Uyarici bakim e-postasi

« MES (Uretim Planlama)

o Siparis girisi

o Sistem yapilandirmasi

o Lokal kontrol, ig pargasi ve veri depolama ortam




D.

SANAL FABRIKA YAZILIMI (1 Adet)

2.

3.

9.

2.

w

5.

N

o ks

1 [Endiistri 4.0 Egitim Seti-Robot kol ve CNC Freze ile uyumlu calisabilien 1 adet
1. Esnek I"Jreti{n Sistemi (EUS) Ogretim Yazilim
1. Esnek Uretim Sistemini olusturan istasyonlar ve diger otomasyon konularinda

Uygulama ve konuyla ilgili gorevler ve ¢oziimlerini icermektedir

Otomasyon ve EUS konularinda grafikler, fotograflar, animasyonlar, videolar,
kesitler ve sunumlar igermektedir

El kitaplari, isletme talimatlari, veri sayfalar1 ve devre semalar1 icermektedir

Ilave egitim destekleri ve eksik teknik dékiimantasyon, bunlarla beraber is
istasyonlariyla caligmak igin birgok dgretici animasyon ve dokiiman igermektedir
Modiiller, istasyonlar ve sistemler i¢eren uygulamaya hazir gorevler sayesinde esnek
tretim egitimini desteklemektedir

Farkli 6grenme seviyeleri i¢in farkli zorluk seviyeleri olmaktadir. Tiim gorevler
kolaylikla degistirilebilir ve bireysellestirilmis isler halinde kaydedilebilmektedir
Dokiimanlar kisisel ihtiyaglara uygun hale getirilip kulanmaya uygun kaynak dosya
bicimlerinde (6rn. doc, ppt, dxf) olmaktadir

Tamamlayici bilgi ve referanslara kopriiler vasitasiyla hizli bir sekilde
erisilebilmektedir

Tam metin arama fonksiyonu ile grafik, animasyon ve videolar1 anahtar kelimeler ile
arama fonksiyonu olmaktadir

10. Giincellemeleri, yeni gorevleri, 6rnek programlari iicretsiz olarak giincellenebilmeldir

2. Robot Programlama Benzetim (simiilasyon) ve Ogretim Yazilim
1.

Endiistriyel robot sistemlerinin programlanmasi ve devreye alinmasinin 6gretilmesini
saglamaktadir

Yazilim igerisinde en az 20 farkli hazir robot is hiicresi igceren kiitliphane hazir olarak
bulunmakta ve en az 3 farkli endiistriyel robot markasi i¢in de galisir vaziyette
olmaktadir

Yazilim 3 boyutlu ger¢ek zamanli benzetim (simiilasyon) yapabilmektedir
Robotlarin kullanildig1 otomasyon sistemleri i¢in gerekli bilgiler, teknik terimler,
olaylar1 agiklayan grafik ve animasyonlar, ¢esitli endiistriyel robot ¢6ziimlerinin
videolar1, her bir robot hiicresi i¢in 6rnek programlar, proseslerle ilgili talimatlar dahil
olmak tiizere teknik dokiimanlari igermektedir

Lisanslama USB lisans anahtar ile yapilabilmektedir

3. Mekatronik Model Olusturma Benzetim (simiilasyon) ve Ogretim Yazilim
1.

Kiitiiphanesinde esnek iiretim sisteminde yer alan her bir is istasyonunun 3 boyutlu
proses modelleri, ¢esitli konveyor sistemleri ve yiiksek bolmeli depolama sistemi yer
almaktadir

Model kiitiiphanesi gelistirmeye ve gilincellemeye uygun olmaktadir

Programlama yapmadan akis dizileri olusturmak i¢in tek adimli hareketler
gerceklestirilebilmekte ve derlenebilmektedir

3 boyutlu gercek zamanli benzetim (simiilasyon) yapilabilmektedir

Ayarlama (devreye alma) hatalari dahil olmak iizere ¢oklu hata senoryalar (ariza
olusturma) igeren hata benzetimi (simiilasyonu) yapmakta ve benzetim (simiilasyon)
ortaminda olusabilecek ariza durumlarinda onarim imkani sunulabilmektedir

Hata ayarlar1 parola korumali olmaktadir.

Hatalarin aranmasi, bulunmasi ve ortadan kaldirilmasi islemleri kullanici igin
kaydedilebilmekte ve sonuglar degerlendirilebilmektedir

Lisanslama USB Lisans anahtari ile yapilabilmektedir
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4. Mekatronik Sistem Olusturma Benzetim (simiilasyon) ve Ogretim Yazilin

1.

2.

3.

Esnek iiretim sisteminde yer alan her bir is istasyonu i¢in model kiitiiphanesi
olmaktadir. Ayrica konveyorlii is istasyonlari da tasarlanabilmektedir

[s istasyonlarindan olusan mekatronik bir tesisin/ sistemin kurulmasi, programlanmasi
ve devreye alinmasi islemlerini gerceklestirebilmektedir

Her bir istasyon istendigi zaman degistirilebilen yada bastan olusturulabilen ayr1 bir
kontrol programi iceren kendine ait sanal bir PLC kontrol programina sahip
olmaktadir

Mekatronik bir tesis/sisteme ait her bir is istasyonu manuel modda isletilebilmekte,
her is istasyonu kontrol programlari, adim adim devreye alinabilmekte ve iletisim test
edilebilmektedir

3 boyutlu gergek zamanli benzetim (simiilasyon) ve hata benzetimi (simiilasyonu)
yapabilmektedir

5. Uretim Planlama Benzetim (simiilasyon) ve Ogretim Yazilim

1.
2.

3.

Endiistriyel fabrika otomasyonunda kullanilan sanal iiretim ortamlar1 olmaktadir
Uretim tesislerinin planlanmasi, iiretim proseslerinin lojistigi ve iiretim yiiriitme
sistemlerinin tasarimi,optimizasyonu ve iiriin yonetimi modiilleri olmaktadir
Yazilim ¢ok sayida {iretim, montaj, depo ve Olglim istasyonlart igermektedir;
istasyonlar istendigi zaman genisletilebilen (sayis1 arttirilabilen) tiimlesik fonksiyona
sahip olmaktadir

Yazilim 3 boyutlu ve esnek malzeme akisindan miistakil sensorlere kadar bir iiretim
sisteminin 6nemli bilesenlere sahip olmaktadir

6. Kaynak Yonetimi Benzetim (simiilasyon) ve Ogretim Yazihm

1.
2.

3.

9.

Yazilim temel CAD fonksiyonlarini igermektedir

Objelerin bagil konumlandirilmasi i¢in yerel koordinat sistemleri
tanimlanabilmektedir

Objeler kinematik, malzeme ve fiziksel 6zellik parametreleri ile
modellenebilmektedir

Endiistriyel robot sistemleri ve bir¢ok otomasyon bileseni igeren kiitiiphane
olmaktadir

Farkl1 programlama dillerini destekleyen 3 boyutlu gercek zamanli benzetim
(simiilasyon) yapilabilmektedir

Mazleme akisi, tasima, hava hatt1 baglantilar1 ve enerji benzetimi (simiilasyonu)
yapilabilmektedir

Simiilasyonlar1 ger¢cek zamanli ve 3 boyutlu olarak yapilabilmektedir

Hata benzetimi (simiilasyonu) ve sensorler (endiiktif sensérden kameralara kadar tiim
sensorler ve fiziksel 6zellikleri) i¢in benzetim yapilabilmekte ve ¢evre ekipmanlarla
gercekcei etkilesimler yapilarak analizler gergeklestirilebilmektedir

Hata senoryalarinin yapilandirilmasi ve sorun giderme i¢in kullanici arabirimi
olmaktadir. Cesitli PLC’ler i¢in kontrol yapilabilmektedir

7. Bllglsayar (9 Adet):

N

Islemcisi en az intel core i5 islemci olmalidir.

Ram en az 4 gb ddr3 olmalidir.

En az 500gb harddiske sahip olmalidir.

En az 1 gb harici ekran kartina sahip olmalidir.
Microsoft windows isletim sistemine sahip olmalidir.
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Egitim seti iizerinde okulumuz tarafindan belirlenen tarihte ve yerde en az 1 giin
boyunca egitim verilmelidir.

E. DIGER HUSUSLAR:

1. Istekli teklif ettigi iiriinler icin Tiirkce veya Ingilizce resimli, agiklamali, marka ve
model belirten katalogu ihale dosyast ile birlikte sunmalidir.

2. Istekli teklif ettigi iiriinler i¢in referans gosterebilmelidir. Idare gerekli gordiigii taktirde
isteklinin referans verdigi kuruma giderek, iiriinleri yerinde inceleyecek; referans gosterilen
iirlinlerin teknik sartnameye uygun olup olmadigini kontrol edecektir. Yapilacak teknik
inceleme neticesinde referans gosterilen iiriinlerin teknik sartnameye uygun olmamasi
durumunda istekli degerlendirme dig1 birakilacaktir.

3. Egitim seti/Uriin/Tezgah ile birlikte basili ve CD igerisinde 6gretmen ve 6grenci kitaplar

teslim edilmelidir.
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