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AJANDA 

  İş güvenliğinde  7 adım yaklaşımı 

  Rutin olmayan faaliyetlerde iş 

güvenliği uygulamaları 

  Robotik alanlarda iş güvenliği 

uygulamaları 
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Proaktif 

Takım 
Katılımı 

Kaza ve kök 
neden 
analizleri  

Step 1 

Step 2 

Step 3 

Step 4 

Step 5 

Step 6 

Step 7 

Karşı 
önlemlerin 
alınması ve 
yayılım 

tüm iş güvenliği 
problemlerinin 
listelenmesi 

Genel iş güvenliği 
denetlemeleri 

Otonom 
denetlemelerin 
yapılması 

Otonom iş güvenliği 
standartları  

Reaktif Önleyici 

Yönetim 
Katılımı 

Bireysel 

Katılım 

•İş güvenliği ekibinin 
oluşturulması 

•hazırlık Faaliyetleri 

Step 0 Tam katılımlı iş 
güvenliği 
yönetimi 

İŞ GÜVENLİĞİNDE 7 ADIM YAKLAŞIMI 
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Rutin faaliyet nedir ? 
 Her zaman yapılan ve nasıl yapılacağı tanımlanmış olan 

faaliyetlere rutin faaliyet denir.  
       Örnek : preste reglaj ayarı yapmak 
 
Rutin olmayan faaliyet nedir ? 
 Ara sıra yapılan yada olağan dışı gelişen (arıza vb ) 

durumlar sebebi ile normal çalışmanın dışına çıkılan 
faaliyetlere rutin olmayan faaliyet denir.  

       Örnek: bakım faaliyetleri 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  
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Rutin olmayan faaliyetler  
1. Bakım 
2. Lojistik 
3. Kalite 
olarak  üç ana başlıkta sınıflandırılmaktadır. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  
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•Rutin olmayan faaliyetlerde gerçekleşen kazaların derlenmesi 
•İş kazaları matrisinin oluşturulması  
•Kaza tiplerine göre faaliyetlerin sınıflandırılması. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  

S matrisin oluşturulması 



7/30 “Tek işimiz var: Daha iyisi…” 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  

Rutin olmayan  faaliyetleri iki aşamada ele almak gerekir 
Faz 1  – İş güvenliği kuralları var fakat yeterli değil  
Faz 2  – Standartlaştırılamayan faaliyetler 

Rutin olmayan tüm işlerinin listelenmesi 

Kazaların kök sebebi % 88 güvensiz 
davranış  olduğu için tedbir alırken 
insanların hata yapamayacakları 
sistemler tasarlanmalıdır 
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ÖNCE  FAZ 1 
Faaliyetin yazılı Kuralları 
var ,fakat yeterli değil 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  
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KULLANILACAK MALZEME / 
EKİPMAN 

İŞ ADIMI /TEHLİKE / 
ÖNLEM 

SONRA 

FAZ 1 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  

Standart bakım prosedürü 
revize edilerek ; 
•iş güvenliği kuralları 
görsel olarak eklenir 
•Kullanılacak ekipmanlar 
tanımlanır 
•İş adımlara bölünerek 
tehlikeler ve önlemler 
belirtilir. 
•Görsellerde kritik noktalar 
işaretlenir. 
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RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  

Mekanik bakım 

Yüksekte çalışma 

Robotik alanlarda çalışma 

Yüksek ve düşük voltajla çalışma 

El aleti ve ekipmanlarla çalışma 

Kaldırma ekipmanlarıyla çalışma 

FAZ 2 
Standartlaştırılamayan 

faaliyetler 
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Tehlike Tedbirler 
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RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER  

Standartlaştırılamayan faaliyetler 
için iş  talimatları  hazırlanırken; 
 
•Faaliyet öncesi  
•Uygulama 
•Faaliyet sonrası   
 

Ayrı ayrı değerlendirilmeli ve 
tanımlanmalıdır. 

Hazırlanan talimatlarda  
oMuhtemel tehlike kaynakları 
oTedbirler 
oKritik noktalar     
 
açıkça belirtilmelidir. 
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Bakım faaliyeti 
Problem   : Bakım operatörü pres taç bölgesinde çalışma yaparken presin diğer 

operatörler  tarafından çalıştırılma ihtimali var. 
Tedbir :  Pres taç bölgesine çıkan merdivenlerin başlangıç noktasına switch takılarak 

sistemin durdurulması  ve kilitleme yapılarak izinsiz aktif hale gelmesinin 
engellenmesi 

Pres merdiven korkuluklarına  mekanik  switch  uygulaması 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  
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Manuel pres ışık bariyerleri  çapraz konumlandırıldı ve  “L”  tipi  ışık bariyerleri 
ilave edildi. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  

Kalıp bakım faaliyeti 
Problem: pres içinde kalıp bakım yapılırken mevcut sensörler yeterli güvenlik 

seviyesinde değil, sensörlerin görmediği bölgeler mevcut. 
Tedbir: Işık sensörlerin çapraz konumlandırılması  yada  L  sensör  kullanılması 
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Bakım faaliyeti 
Problem: Acil stop butonu kilitlerinin olmaması. 
Tedbir :    Acil stop butonlarına kilit ilave edilmesi. 

Makine kilitleme sistemi için,   acil stop butonları  kilitli olarak revize 
edilmiştir. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  
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Pres emniyet takozları soketlere çelik tel ile bağlandı. Takoz çekilince soket 
yuvasından çıkar  (poka yoke) ve bakım sırasında presin çalışması engellenir. 

Kalıp bakım faaliyeti 
Problem   : Bakım operatörleri pres içinde çalışırken makinanın çalıştırılma ihtimali 

var. 
Tedbir       : Pres emniyet takozları soketlere çelik tel ile bağlanarak emniyet takozu 

yerinden çıkarıldığı zaman soket de yerinden çıkmakta ve çıkan soket sistemin 
çalışmasını engellemektedir. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  
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Rulo sürücü bölgeleri çit ile çevrildi 
 ve kapılarına  sistemi durduracak switch  takıldı. 

Bakım faaliyeti 
Problem   : Operatör rulo sürücü bölgesinde  çalışırken, makinanın çalışmaya devam 

etmesi. 
Tedbir : Rulo sürücü bölgeleri çit ile çevrilmesi ve kapısına  sistemi durduracak 

switch  takılması. 
 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  
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Bakım faaliyeti 
Problem    : operatör pres taç bölgesinde bakım yaparken kreynin bakım operatörüne 

çarpma ihtimali var. 
Tedbir   :  kreyn üstüne alan tarayıcı sensör uygulaması yapılarak , sensörün  pres taç 

bölgesinde  çalışan operatörü  görmesi ve  kreyni durdurması sağlanır. 

Kreynlerde  alan tarayıcı uygulaması ile pres üstünde bakım faaliyetlerinde kaza 
olasılığı azaltıldı. 

RUTİN OLMAYAN FAALİYETLER- örnek uygulamalar  
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• Genel bakış EN ISO 13849-1 pratik kullanımı 
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Risk Analizi tablosu EN 954-1:1996 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 
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Robot Emniyeti Standartları 

• Robot Hücrelerinin  emniyet performans seviyesi (PL) ile ilgili TS EN 

ISO 10218-2:2011 standardına bakılmalıdır. 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 



20/30 “Tek işimiz var: Daha iyisi…” 

• Robot Hücrelerinin emniyet performans seviyesi (PL) ile ilgili TS 
EN ISO 10218-2:2011 5.2.2. belirleyicidir 

• PL r =  d 

• Performans Seviyesi 

minimum d olmalı 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 
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1. İçeride bir robot var. 

2. Kapı bakım yada 
setup  amaçlı 
açılmakta 

3. Makine haftada 6 
gün ve günde 3 
vardiya çalışması için 
tasarlandı. 

4. Kapının her 10 
dakikada 1 açılması 
gerekmektedir. 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ- örnek uygulamalar 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 
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Güvenlik Performans seviyesinin (PLr ) belirlenmesi  

• Hasarın tanımı : 
geridönüşümü olmayan 
kaza ve/veya ölüm S2 

• Frekans ve sürenin tanımı : 
hücreye sadece bakım 
amaçlı giriliyor F1  

• Kazayı engelleme olasılığı 
:mümkün değil  P2 

• Sonuç PLr = d 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ- örnek uygulamalar 
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Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 

l Kapı kilitleme sistemleri standartta belirtilen tüm ihtiyaçlar düşünülerek 
tasarlanmalıdır. Bu sebeple kapı kilitleme sistemlerinin çok fonksiyonlu 
olması önemlidir. Bu fonksiyonlar; 

1. Performans Seviyesi   en az “ PL d” olmalıdır. 

2. Etiketle kilitle uygulamalarına uygun olmalıdır (asma kilit asılabilme 
özelliği ) 

3. Kilit açma istek butonu olmalıdır. (sistemin tesis güvenliği için önemlidir. 
robot hattı çalışırken ancak preslerin çalışma pozisyonuna uygun 
zamanda giriş izni verir. Örnek: Alt ölü nokta problemi , pres koç 
pozisyonu 180° -220 °) 

4. Devreye alma butonu olmalıdır. (sistemi yeniden çalıştırmak için onay 
şartı aranır) 

5. Acil stop kendi üzerinde olmalıdır. 

6. Sistem kandırılamaz olmalıdır. (RFID tanımlama sayesinde kapı switch 
sistemi başka bir yöntem kullanılarak manupile edilemez) 

7. Her şartta içerden kaçış imkanı sağlanmalıdır (Arkadan açma kolu 
olmalıdır ) 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ- örnek uygulamalar 
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ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 
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ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 
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ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 

Robot  hücrelerinin etrafını 
kapatmak için kullanılaca çit 
sistemi belirli teknik özellikleri 
taşımalıdır 

 

• Yükseklik  - 2200 mm 

• Yerden olan boşluk mesafesi 
150 mm 

• Çitlerin göz ölçüleri – 20x100 
mm 

• Mukavemet - 1600 j enerji ile 
test edilmelidir. 

Type3  SZ2.rv
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ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  kapı kilitleme sistemi 
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Robotik alanlarda yapılan çalışmalarda  kilitleme sistemi kullanılmaktadır fakat  çalışanların 

güvensiz davranışta bulunarak bazen bu kuralları ihlal ettikleri tespit edilmiştir. içeride çalışan 

kişi dışardakiler tarafından  farkedilmez , kapılar kapatılır ve   sisteme start verilirse ölümcül 

risk meydana gelebilir. 

•Karşı tedbir:Alan tarayıcı sistemi  kullanılarak zemin taranır ve  içeriye  bir kişi girdiği 

anda  robotik  hat durur ve  kesinlikle çalışmaz. Ancak içerdeki insanın dışarı çıkıp onay 

vermesi ile sistem yeniden aktif hale getirilebilir. 

önce sonra 

ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  alan tarayıcı sistemi 

Type3  SZ2.rv
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ROBOTİK ALANDA İŞ GÜVENLİĞİ 

Robot Hücreleri  alan tarayıcı sistemi 
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