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1 KONU ve KAPSAM

Bu Teknik Sartname; TURASAS Eskisehir Bslge Miidiirliigii Boji Fabrikas: biinyesinde
gergeklestirilen boji alt kompleleri, yan kirigler, enine kirigler, traversler ve benzeri kaynakli imalat
faaliyetlerinde kullanilmak iizere, idarece belirlenen alana kurulacak olan Robotik Gantry Tip
Kaynak Hattimin ve yapilacak/yapilmasi gerekli tiim fikstiir/Pozisyoner tasarimi, miihendisligi,
imalati, tedariki, montaji, entegrasyonu, testleri, devreye alinmasi ve ¢aligir durumda Idare’ye teslim

edilmesi iglerinin hizmet alimi yoluyla yaptirilmasi hususlarim kapsamaktadir.

1.1 TANIMLAR:
IDARE: TURASAS, Eskisehir Bslge Miidiirliigi’ nii ifade etmektedir.

Yiiklenici: Thaleyi kazanan ve bu sartname kapsamindaki isleri yerine getirecek olan firmayi ifade
etmektedir.
2 ISIN KAPSAMI VE YUKLENICI GENEL YUKUMLULUKLERI

2.1 “Robotik Gantry Tip Kaynak Hatt1” i¢in, gerekli ¢alisma alani yiiklenici ile paylastlacaktir.
Istekliler Idare sahasindaki mevcut Boji Fabrikasi biinyesinde gerceklestirilen boji alt
kompleleri, yan kirisler, enine kirigler, traversler ve benzeri kaynakli imalat
parcalarmi/iiriinlerini yerinde gérebilecektir.

2.2 Robotik Gantry Tip Kaynak hatti; 8m Y ekseni, 2,5m X ekseni, 5 tonluk pozisyoner,
posizyoner slider1 ile ilgili firiinlere ait (Idare tarafindan Yiiklenici ile s6zlesme
imzalanmasina miiteakip paylasilacak datalar) uygun fikstiirleri igerecek sekilde
tasarlanacaktir.

2.3 Kurulacak sistem; farkli tipteki boji yan kirigleri, enine kirigler, traversler ve diger kaynakh
alt komplelerin robotik kaynak operasyonlarini gerceklestirebilecek kapasite ve esneklikte
olacak, yiiksek kalite, tekrarlanabilirlik, is giivenligi ve {iretim verimliligi saglayacak sekilde

tasarlanacak ve anahtar teslim olarak galisir durumda idareye teslim edilecektir.

2.4 Kurulacak robotik kavnak sistemi, boji yan kirisleri, enine kirisler, traversler ve benzeri

kaynakh alt komplelerin kaynak operasyonlarimi gergeklestirebilecek kapasite ve teknik
ozelliklerde olacaktir. Sistemde kullanilacak endiistriyel robot; Minimum 6 eksenli yapida,
Harici eksenler (gantry eksenleri, pozisyoner eksenleri ve dier yardimci eksenler) ile tam

entegre calisabilecek, Offline programlama ve simiilasyon yazilimlar ile uyumlu olacaktir.
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Aynca FEthernet/IP, Profinet veya esdeger endiistriyel haberlesme protokollerini
destekleyecektir. Uzaktan erisim, ariza teshisi ve teknik destek hizmetlerine uygun altyapiya

sahip olacaktir.

2.5 Robot kontrol iinitesi, harici eksenler ile senkron hareket kabiliyetine sahip olacaktir. Robot

koruma sinifi minimum IP54 seviyesinde olacaktir. Robot sistemi, kaynak uygulamalarina

uygun tor¢ temizleme, tel kesme ve torg kalibrasyon sistemleri ile birlikte teslim edilecektir.

2.6 Robotik kaynak sistemi, Gantry tipi tasivia sistem iizerinde ¢alisacaktir. Gantry sistemi

minimum 2.500 mm X ekseni hareket mesafesine sahip olacaktir. Gantry sistemi minimum
8.000 mm Y ekseni hareket mesafesine sahip olacaktir. Gantry sistemi servo motor kontrollii
olacak wve robot ile tam senkron ¢alisacaktir. Gantry eksenlerinin konumlama
tekrarlanabilirligi +0,20 mm veya daha iyi olacaktir. Kullanilacak ray ve kizak sistemleri agir
hizmet tipi endiistriyel uygulamalara uygun olacak olup HIWIN, THK, Bosch Rexroth veya
Idarece onaylanacak muadil kalitede markalardan secilecektir. Tiim hareketli eksenlerde
uygun kapasitede enerji zinciri, kablo tagima sistemi, limit sensorleri ve emniyet ekipmanlari
bulunacaktir. Gantry konstriiksiyonu kaynak operasyonlart sirasinda olusabilecek dinamik

yukleri kargilayacak sekilde mithendislik hesaplar ile boyutlandirilacaktir.

2.7 Robotik kaynak hattinda kullanilacak pozisyoner sistemi asagidaki 6zelliklere sahip

olacaktir. Pozisyoner minimum 5.000 kg tasima kapasitesine sahip olacaktir. Pozisyoner servo
motor kontrollli ve Pozisyoner ekseni robot ile tam senkron calisabilecek yapida olacaktir.
Pozisyoner kaynak operasyonlar: sirasinda program kontrollii olarak hareket edebilecektir.
Pozisyoner minimum £360° doénme kabiliyetine sahip olacak veya sonsuz doéniis 6zelligi
saglayacaktir. Pozisyoner yapisi, en az 7.500 mm uzunluga kadar is par¢alarinin giivenli ve
hassas sekilde baglanmasina uygun olacaktir. Pozisyoner iizerinde gerekli emniyet sistemleri,

referans sensorleri ve pozisyon geri besleme ekipmanlar: bulunacaktir.
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2.8 Pozisyoner Kavdirie1 Sistemi (Slider) Pozisyoner sistemi, is pargasi erisilebilirligini

artirmak amactyla rayli kaydirici sistem iizerine monte edilecektir. Pozisyoner kaydirici
sistemi minimum 10.000 mm hareket mesafesine sahip olacaktir. Kaydiric1 sistem servo
motor kontrollii olacaktir. Kaydirici sistem robot ve pozisyoner ile tam senkron ¢alisabilecek
yapida olacaktir. Konumlama hassasiyeti robotik kaynak uygulamalarina uygun seviyede
olacaktir. Ray sistemi, agir yiik altinda uzun siireli ¢alismaya uygun endiistriyel tipte olacaktir.
Tiim hareketli ekipmanlarda enerji zinciri, limit sensorleri, mekanik sonlandiricilar ve gerekli
emniyet sistemleri bulunacaktir. Kaydiric1 sistem, pozisyoner ve is pargast yiikleri dikkate
alinarak mithendislik hesaplari ile boyutlandirnlacak ve statik/dinamik yiik analizleri yiiklenici

tarafindan gerceklestirilecektir.

2.9 Kaynak gii¢ iinitesi endiistriyel tip MIG/MAG gazalti kaynak uygulamalarina uygun

olacaktir. Gii¢ tinitesi darbeli (Pulse) ve ¢ift darbeli (Twin Pulse) kaynak modlarim
destekleyecektir. Gli¢ tinitesi TS EN 15085-2 ve ISO 3834-2 standartlarinin gerektirdigi
kaynak kalitesini saglayabilecek kapasitede olacaktir. Kaynak parametreleri robot programlari
ile entegre caligabilecek yapida olacaktir.

2.10 Sistemde tel stirme tinitesi, kaynak torcu, gaz kontrol sistemi ve kaynak gii¢ {initesi birbiri ile
tam entegre calisacaktir. Kaynak torclari agir hizmet tipi olacak ve yliksek ¢alisma
cevrimlerinde performans kayb: olusturmayacaktir. Sistemde otomatik torg temizleme ve tel

kesme iinitesi bulunacaktir.

2.11 Kurulacak sistem, yiriirlikkteki i giivenlii mevzuatina ve uluslararas: robot giivenligi

standartlarma uygun olacaktir. Sistem minimum EN ISO 10218, EN ISO 13849 ve EN ISO

13855 standartlarina uygun olarak tasarlanacaktir.

2.12 Hiicre ¢evresi personel girislerini engelleyecek sekilde koruyucu giivenlik kafesi ile
cevrilecektir. Ttim girig kapilarinda emniyet kilitli giivenlik switchleri bulunacaktir. Operatér
giris noktalarinda gerekli goriilen bolgelerde 1s1k bariyeri veya lazer giivenlik tarayicilar
kullanilacaktir. Sistemde emniyet PLC veya esdeger giivenlik kontrol sistemi bulunacaktir.

2.13 Robot, pozisyoner, slider ve diger hareketli eksenler tek merkezden giivenli durdurma
fonksiyonuna sahip olacaktir.

2.14 Acil durdurma butonlar: hiicre ¢cevresinde kolay erisilebilir noktalara yerlestirilecektir.
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2.15 Sistem i¢in CE uygunluk dosyasi hazirlanacak ve teslim edilecektir.

2.16 Sistem gelecekte MES, ERP veya tUretim takip sistemlerine entegrasyona uygun agik
haberlesme altyapisina sahip olacaktir.

2.17 Kaynak operasyonlarina ait kritik proses parametreleri geriye doniik olarak izlenebilir

olacaktir.
2.18 Sistemde bakim ve ariza analizlerine yonelik veri kayit altyapisi bulunacaktir.

2.19 Yiiklenici sdzlesme imzalanmasina miiteakip kendisi ile paylasilacak 3D datalara gore, is
parcalarimin  robota  baglamaya yarayan fikstiirleri de tasarlayarak imalatim

gerceklestirecektir. Fikstirler mekanik manuel klemplerle kilitleme yapilacaktir.

2.20 Fikstiirlere koyulacak is pargalar1 Idare tarafindan puntalanmis ve ¢atilmus sekilde Yiiklenici
tarafindan yapilacak olan fikstiirlere baglanacaktir. Fikstiir tasarimlari robot erigimleri ve is
pargasimin miisaade ettigi cercevede tasarim ve imalatlan yapilacak ve Idare onay1 alimacak
ve sistem bilgisayar iizerinde simiile edilerek Idare ile birlikte karar alinacaktr.

2.21 Sistemin kurulumu ve nakliyesi sirasinda mevcut iiriinlerin hasar grmemesi adina Yiiklenici
gerekli hassasiyeti gosterecek ancak hasar olugmasi durumunda Yiiklenici s6z konusu hasarn
bedelsiz olarak kargilayacaktir.

2.22 Hattin kurulumu sirasinda Idare tarafindan belirlenen alanda yapilmas: gereken tiim elektrik
ve mekanik baglantilar ile is bitimi test ve devreye alma iglemleri Yiiklenici sorumlulugunda
ve Idare personeli nezaretinde olacaktir. Devreya alma islemleri sirasinda meveut is
pargasinin/pargalarinin kaynakli imalat: i¢in deneme yapilacak ve gerekli tiim baglanti fikstiir
eksikleri veya sisteme yonelik iyilestirilmesi gereken hususlar Yiiklenici tarafindan
belirlenecek ve raporlanacaktir.

2.23 Idare sz konusu islemler icin montaj esnasinda kullamlacak ving ve forklift destegini Idare

personeli onayi ile Yiikleniciye verecektir.
2.24 Yiklenici TS EN 15085-2 ve ISO 3834-2 uyumlu kaynak proseslerini saglayacaktir.

2.25 Yiklenici Dokiimantasyon ve garanti yiikiimliiliklerini yerine getirecek ve ayrintih bir

Tiirkge kullanim ve ariza kodlar ve miidahale durumlarini anlatan dokiiman hazirlayacaktir.

) Bu Teknik Sartname TL:JRASA$'|n yazili izni olmadan
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2.26 Yiklenici, hat boyunca gerceklestirilecek tiim operasyonlarin teknik hesaplamalarini ve

miithendislik analizlerini yaparak, hattin projelendirilmesini, kurulmasini, devreye alinmasim

ve ¢alisir durumda teslimini tam ve eksiksiz tistlenecektir.

2.27 Tim kaynak iglemleri TS EN 15085-2 standardinin CL1 seviyesindeki kalite gerekliliklerine

imkén verecek sekilde tasarlanacaktir.

2.28 Yiiklenici ayni zamanda yukarida ayrintilar ile tarif edilen hat kurulumu disinda Idare

sahasinda ¢aligmakta olan ve Idare teknik personeli tarafindan sokiim islemleri yapilmis, 2

adet OTC kaynak robotu, 2 adet kaynak makinast ve ekipmanlari kullanilarak, yine Idare

teknik personeli tarafindan imalati yapilacak olan gezer platform arabali sistem {iizerine

entegre edilerek gerekli mekanik/elektrik montaj ve robotlarin devreye alma islemlerini

yapacaktir. Istekliler bu madde kapsaminda séz konus isi yerinde inceleyerek ayrintili bilgi

alacaktir.

3. GARANTI SARTLARI VE DIGER HUSULAR

Teklif verecek firmalar, bu teknik sartnamede belirtilen tiim kriterlere uygunluk saglayacagim taahhiit
edecektir. Tekliflerle birlikte {irline ait kataloglar, teknik ¢izimler, referans listeler ile gerekli tiim analiz
diyagram, hesaplama ile Mekanik ¢izimler, Elektrik projeleri, PLC yazilim yedekleri, Robot programlari,
Yedek parca listesi, CE dosyasi, Kullamm kilavuzu, Bakim kilavuzu ve bu teknik sartname igeriinde

sunulan diger dosyalar idare’ye sunulacaktir.

Yiiklenici ihale konusu igin sorunsuz bir sekilde kurulumu ve devreye alinmasindan itibaren en az 2 (iki)
yil stireyle sistem garantisi ve en az 3 (ii¢) y1l robot mekanik garantisi verecektir. Bu siire zarfinda iiretim
veya montaj kaynakli arizalarda tiim onarim ve yedek parga giderleri yiiklenici firmaya ait olacaktir.

Yiiklenici ayn1 zamanda robota ait yedek parca destegini 5 yil siire ile saglayacaktir. Garanti siiresince

olusacak her tiirlii teknik destek ve bakim hizmeti ticretsiz saglanacaktir.

Bu Teknik Sartname TURASAS"n yazili izni olmadan
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4. KONTROL VE DEVREYE ALMA

Idare’ nin ilgili atélye amirleri, isin her asamasim izleme, gordiigii uygunsuzluklara miidahale etme
hakkina sahiptir. Yiiklenici tesisinde; Hareket testleri, Erisim testleri, Pozisyoner senkronizasyon testleri
ve Simiilasyon dogrulama yapilacaktir. Yiiklenici séz konusu isin Idare sahasinda nakliye ve kurulum
islemlerinin tamamlanmasina miiteakip Idare personeli ile birlikte farkli tipteki tirtinler ile (ihale konusu
ige ait Uretilen/montaj1 yapilan kolayliga baglanmasi gereken tiim {iriinler) birlikte sistemin/hattin dogru
ve giivenilir ¢cahisir oldugunu garanti ederek sorunsuz bir sekilde Idare’ye teslim edecektir. Idare bu
noktada s6z konusu kaynak hattindan ¢ikan bitmis triin igin VT, UT ve MT muayeneleri ile kontrol
islemleri ilgili standartta (EN [SO 5817, Kalite Seviyesi B) istenildigi gibi gerceklestirilecektir. Bu esnada

ortaya ¢ikabilecek uygunsuzluklar/tiim sistem hatalar1 Yiiklenici tarafindan bedelsiz olarak giderilecektir.
5. MUAYENE VE KABUL
5.1 Genel Kabul

5.1.1. Yiiklenici, robot kaynak hattinin fabrika kabul testlerini tamamladiktan sonra Idare’ye yazili bildirim

yapacaktir.

5.1.2. Sistemin sahada kurulumu, devreye alinmasi ve entegrasyonu tamamlandiktan sonra saha kabul

testleri gergeklestirilecektir.

5.1.3. Kesin kabul éncesinde IDARE tarafindan belirlenecek gergek {iretim pargalar1 iizerinde kaynak

denemeleri yapilacaktir.

5.1.4. Kaynakli numuneler IDARE tarafindan gérsel muayene, boyutsal kontrol ve gerek goriilmesi

halinde tahribatsiz muayene yontemleri ile degerlendirilecektir.

5.1.5. Robot hatt1, belirtilen ¢evrim siiresi, kaynak kalitesi ve iliretim kapasitesi kriterlerini saglamasi

halinde kabul edilecektir.

5.2 Performans Testleri

5.2.1. Robot hatt1 minimum 8 saat kesintisiz ¢alisma testine tabi tutulacaktir.
5.2.2. Test siliresince sistemde olusan arizalar kayit altina alinacaktir.

5.2.3. Test sonunda gevrim siiresi, robot erigilebilirligi ve kaynak kalitesi degerlendirilecektir.

) Bu Teknik Sartname TQRASASm yazili izni olmadan
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5.2.4. Kaynak parametrelerinin kayit altina alinabildigi ve gerektiginde raporlanabildigi gosterilecektir.

5.2.5. Tiim emniyet ekipmanlarinin fonksiyon testleri yapilacaktir.

5.3 Teslim Edilecek Dokiimanlar

5.3.1 Robot Sistemi

Robot kullanim kilavuzu

Robot bakim kilavuzu

Robot mekanik yedek parca katalogu
Robot elektrik yedek parca katalogu

Robot kontrolorii servis dokiimani

5.3.2 Kaynak Gii¢ Unitesi

Kaynak makinesi kullanim kilavuzu
Kaynak gii¢ {initesi bakim kilavuzu
Arnza kodlan listesi

Servis dokiimanlar:

5.3.3 Elektrik Projeleri

Elektrik semalari
Pano yerlesim planlari
Klemens listeleri
Kablo listeleri

170 listeleri

Network topolojisi

Emniyet devre semalari

URA F.005

Bu Teknik Sartname TURASAS'In yazili izni olmadan
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5.3.4 PL.C ve Yazilim

PLC programi

PLC source kodlar
Ladder diyagramlar1
Cross reference listeleri
HMI programi

HMI source dosyalart

Parametre yedekleri

5.3.5 Robot Programlar:

Yiiklenici asagidakileri teslim edecektir:

Tiim robot programlari
Source kodlari
Program yedekleri
TCP tanimlari

Tool verileri

User frame verileri
Pozisyon dosyalar1
Kaynak regeteleri

Offline programlama dosyalar1

5.4 Fikstiir Dokiimanlari

Fikstiir teknik resimleri
3D modeller

Par¢a konumlandirma Slgiileri

Dokiiman No

Revizyon

| 350.120
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« Referans noktalar
* Agsinan pargalarin teknik resimleri
* Yedek parca listeleri
5.6 Yedek Parc¢a ve Garanti
5.6.1. Yiiklenici minimum 10 yil yedek par¢a temin garantisi verecektir.
5.6.2. Sistemde kullanilan tiim ekipmanlarin marka-model listesi teslim edilecektir.
5.6.3. Kritik yedek parca listesi teslim edilecektir.
5.7 CE ve Emniyet Dokiimantasyonu
* CE Uygunluk Beyani
* Emniyet dogrulama raporu
* Acil durdurma devre dogrulamasi
* Emniyet PLC raporlari
» Emniyet kapilar1 ve 151k bariyerleri dogrulama raporlari
6. PROJE KULLANIM HAKKI

Thale konusu i kapsamindaki tiim, bilgi, belge ve dokiiman ile ilgili her tiirlii kullamim ve milkiyet hakki
herhangi bir sinirlama olmaksizin IDARE ‘ye ait olacaktir.

Yiklenici ile paylasilan her tiirlii belge, bilgi, teknik dokiiman higbir sekilde baska amaglar icin
kullamlmayacak ve 3. Sahislar ile paylagilmayacaktir. Bu hususun geregi gibi yerine getirilememesi
nedeniyle Idare herhangi bir zarara, zarar tehlikesine veya hak kaybina ugrarsa, bu nedenle ugradig1 her
tiirlii zarart diger haklar sakli kalmak tizere Yiiklenici *den tahsil ve tazmin edecektir.

Bu madde kapsamindaki tiim haklar, yiiriirliikteki mevzuatin emredici hiikiimleri sakli kalmak, tiriiniin
mahiyet ve hususiyetini bozmamak ve {iriin sahibinin geref ve itibarim zedeleyecek sekilde kullanilmamak
kaydiyla miinhasiran IDARE 'ye ait olacaktur.

Yiiklenicinin, sozlesmeye gore tistlendigi yiikiimliliiklerini yerine getirmesi sirasinda, ilgili mevzuat

hitkiimleri geregince koruma altina alinmg fikri ve/veya sinai miilkiyet konusu olan bir hak ve/veya

. Bu Teknik Sarthame TQRASAS'm yazili izni olmadan
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menfaatin ihlal edilmesi halinde, bundan kaynaklanan her tiirli idari, hukuki, cezai ve mali sorumluluk
kendisine aittir, Yiiklenici bu konuda IDARE 'den herhangi bir istemde bulunamaz. Buna ragmen IDARE
hukuksal bir yaptirimla karsi karsiya kalirsa, diger haklari sakli kalmak kaydiyla Yiikleniciye riicu eder.
Bu sorumlulugun hi¢ veya geredi gibi yerine getirilmemesi nedeniyle IDARE herhangi bir zarara, zarar
tehlikesine veya hak kaybina ugrarsa, bu nedenle ugradigi her tiirlii zarar1 diger haklan sakl kalmak tizere
Yikleniciden tahsil ve tazmin eder.

Bu maddede ifade edilmis tiim hususlar ile ilgili olarak alt yiiklenicilerin tiim faaliyetlerinden IDARE 'ye

kars1 Yiiklenici sorumludur.
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