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~ ENDUSTRIDE ROBOT KULLANIMI
 VE EKONOMIK ETKILERI

Uzeyme DOGAN (*)
. OzET

- Teknolojik yenilikler endiistride verimliligin artmasina neden olmaktadir.
Endiistri robotlar1, sayisal kontrollii makinalar, bilgisayarla tasanim ve imalat ve esnek
imalat sistemleri ile diigiik maliyetle diigiik hacimli iiretimi gerceklestirebilmek ola-

~ nakhidir. Bur takim iglerin yapilmasinda materyal ve araglan aktarmak iizere 1a-

sarimlanan yeniden programlanabilen makine olarak tanimlanan robotlar 1sgiiciinii
azaltarak maliyetleri diigiirmekte, kaliteyi ve kapasiteyi arttirmakta ve diisiik hacimde
cesitli iirunier liretme esneklifi saflamaktadir, o=

Bn ¢aligmada 6nce otomasyon ve ileri teknolojinin $nemli kavramlar iizerinde

~durulmanta, daha sonra robotlar ve endiistri robotlar1 genel olarak incelenmekte ve ro-

maktir.

botlarin ekonomik etkileri arastinilmaktadar.

GIRIS

- Isle’ ne yonetiminin temel fonksiyonlarindan biri, 1sletmede var

~ olan kaynaklarin 6nceden saptanmig amaglar dogrultusunda en verimli

sekilde kullanilmasini sa

glayacak yontemleri gelistirmek ve uygula-

I Isletmelerde verimliligi artiracak yéntenﬂcrdén biri de yeni tekno-
lojileri je’igtirmek veya gelistirilen teknolojileri transfer ederek onlar-

dan yararlanmaktir. Nitekim; Endiistri Devrimi'nden bu yana teknoloji-
- nin hizla geligsmesi endiistride verim artisina neden olacak bir¢ok

firsatlar yaratmigtir. Ornegin, Almanya'nin Augsburg kentindeki Mes-
serschmitt-Bolkow-Blohm fabrikasinda bilgisayar kontrollii ekipmanin
kurulmasiyla, Tornado saldin ucaklarinin imalat siiresi 30 aydan 18 aya
inmigtir ¥ ullanilan makina sayisinda % 44 ve kullamlan alanda da %
30 oraninda azalma olmustur. Bu gelismeler icin gerekli sermaye

(*) Yrd.Dog Dr. D.E.U. L1BF. Igletme Boliimii.

-
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yatirimi 50 milyon dolardir (Evans v.d. 1987).

Imalat ve hizmet orgiitlerinde otomasyonun ve gelismis teknoloji-
nin 6nem kazanmasi su nedenlerle baglanmaktadir:

- Rekabetin uluslararas: boyutlara ulagsmasi ve teknolojik yenilik-
lerin verimlilik artig1 i¢in zorunluluk kazanmas1,

. - Y181n iiretimi gerektiren gesitli tip iiriinlere asir1 bir yonelmenin
olmasi, ' ' - -

baski
- sini gerektirmesi,

- Uriinlerin karmagiklifinin artmasinin, iiretimle ilgili problemleri

daha da gii¢lestirmesi.

Tiim sayllari bu nedenler, iiretim sistemlerinin degisikliklere ayak
- uydurmaya yonelik ve esnek olmasim gerektirmektedir. ‘

~ Endiistri devriminden bu yana, insan giiciiniin yerini makinalarin
almasiyila mekanik teknoloji dénemi ve daha sonra ¢ok hacimli
- uretimle beraber = otomasyon teknolojisi baglamustir. Bilgisayarlarin
- gelisgimiyle kontrol fonksiyonu da makinalar tarafindan yapilmaya
‘baglanmig ve otomasyonda yeni bir alan acilmugtir. Ileri otomasyonda
yeni geligen teknolojiler sunlardir: e '

- Robotlar
- -Niimerik konuollﬁmékinalar (NC) - _
DIl e o fasanics vE sl s (CAD/CAM)
- Bilgisayarla biitiin :sik imalat (CIM) — 5
- Grup teknolojisi (GT)

- Esnek imalat sistemleri (FMS)




oneml rolii olacaktir. Mekanik, elektronik ve bilgisayar miihendisligi
dallarinin ortak ¢aligmasi ve yapay zeka (Al) ¢calismalarinin uzantis1
olan endiistri robotlar1 ve ekonomik etkileri konusu burada genel bir
cerceve 1¢inde ortaya konulmaya calisilacaktir. -

1.ROBOT KAVRAMI

(Cek dilindeki zorunlu ¢alisma «nlamina gelen robota kelimesin-
den tiiretilen robot sozciigiinii ilk kez Cekoslavak yazar Karel Capek
"Rossum'un Evrensel Robotlan"” adli eserinde kullanmus, eser 1921'de
Londra'da sahneye konmustur (Rehg, 1985). Burada robot, insanlara
hizmet eden aracglar anlaminda kullanilmastir. = _ '

Webster'e gore Robot, insanlarin gordiigii fonksiyonlar: goren ya
~da 1nsan zekas: gibi ¢alisan bir alettir (Engelberger,1985).

1979 yilinda Amerikan Robot Enstitiisii'nce yapilan tanima gére
robot, bir takim gorevleri yapmak iizere ¢esitli proglamlanmug hareket-
lerle, O6zel arag-geregleri, aletleri, parcalar, materyelleri hareket ettir-
mek iizere tasannmlanmig, yeniden programlanabilen ¢ok fonksiyonlu
bir alettir (Buffa v.d., 1987). e

Genel kabul gormiig bir tammm yapmak zordur. Fakat kesin bir
tamim yapilmas: c¢esitli iilkelerdeki robot sayisimin belirlenmesi igin
Onemlidir. Herhangi bir tanim yapmadan Japonya'da kullanilan robotlar
85.000 dolayinda bildirilirken, 1979 yihinda yapilan tanim robotlara uy-

gulandifinda bu say1 12.000'e inmistir.

Venlen tanimlardan da anlasild %1 gibi, yeniden programlanabilir
olma ve ¢ok fonksiyonlu olma robotun iki ana 6zelligini belirtmektedir.
Yeniden programlanabilir olma, farkh bir igi yapmak i¢in hareketlerinin
yOniiniin degistirilebilmesini, ¢ok fon siyonlu olma; programa gore ro-
botun farkh fonksiyonlar gorebilmesini gostermektedir.

Robotlar kullanim yerlerine gore:

-1) Endiistri robotlar
-2) Kisisel robotlar
-3)E gitsel robotlar




Hareket yeteneklerine gore :

-1) Sabit robotlar
-2) Hareketli robotlar olmak iizere siniflandirilabilir.

Incelemede s6z konusu olan robotlar endiistri robotlaridir.

2. ENDUSTRI ROBOTLARI

Tipik bir endiistr1 robotu, parc;alan toplamak ve hareket ettirmek
tizere, genelde belll bir zemine oturtulmus sabit bir makinadur.

Bir endiistr robotu 1k1 ana k151mdan olugmaktadu

1) Calisan Kisim: Robotun insamn eli, bilegi, kolu g1b1 calisan kis-
- mudir. Bu kisimlarin hareket edebilmesi icin gii¢ kaynagi gerekhdlr Gii¢
kaynagl elektrik, pnomatik yada hidrolik sistemle saglanir.

_ 2) Kontrol Sistemi: Kontrol Insan- tarafindan programlanan bilgi-
sayarlar ile saglanmaktadir. Bilgisayarlarda, Basic, Fortran, Pascal, Co-
‘bol gib1 diller yaninda ozellikle robotlar i¢cin Unimation tarafindan

- geligtirilen VAL ve IBM tarafindan gehgtmlen AML dilleri de kul-
lanilmaktadar (Heath, 1985). -

Endiistri robotlar: sabit ve hareketli olabllmektedlr Sabit robotta

gdvdc sabit, hareketli robotta ise govde bir araca baghdur. Cmm 1" de tek
kollu sabit b1r robot ile hareketli robot goriilmektedir.

- KOL '

—~{/

JA
_ § Mot

ISIMLER

~a) Tek kollu sabitrobot ~ b) Hareketli robot

Cizim 1. Tek kollu sabit robot ve hareketli robot
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. 2 ROBOTLARIN FONKSIYONLARI VE KULLANILDII(-
LARI YERLER

Robotlarin sabit veya hareketh oluslarina gore fonksiyonlan aga-
gldakl gib1 Ozetlenebilir:

SABIT ROBOTUN FONKSIYONLARI
‘ 1. Aktarma ( makinalan yiikleme, bosaltma gibi)
T Dénﬁgtﬁfme ( boyama, kaplama, delmc, egme, basma gibi)
3. Montaj ( cisimlere tei(rar ayrilabilir sekil verme)
4. Cozme ( pargalara aylrma)

5. Daimi birlestirme ( yaplstlrma kaynak lehim, perqm g1bi)

6. Olgme ( cisme 111§k1n kantitatif bilgi toplama ).

HAREKETLI ROBOTUN FONKSIYONLARI

1. Cisimlen tagima

*.5 Yayllm1§ cisimleri toplama I .

3. Uzaktaki cisimler iizerinde is yapabilme ( tele-islem)

~ Giiniimiizde robotlar zehirli maddelerin oldugu yerlerde, asir1 1s1-
nin oldugu haddehane ve firinlarda, niikleer enerji santrallerinde, mua-
‘yene, denetim ve materyal aktarma iglemlerinde, nokta ve ark kaynak,
~ spray boya ve montaj 1slemlerinde kullanilmaktadir.

Otomotiv endustrisi robotlarin siirekli kullanicisidir. Makina, me- _
tal, elektronik, tekstil endiistrileride robotlann kullanmakta ve kullanmim
hizla artmaktadir. Omegin General Motors firmas: 1985 yilinda 4.000

- robot kullanmaktayken, 1990 yilida 14.000 robot kullanmayi planla-
' maktadlr ( Buffa v.d., 1987 )

4.ROBOTLARIN GECMISi VE BUGUNU

Robotlarn geligimi 1ncclend1gmde gecmigin robotlarin geligme-
sinde onemh bir rol oynad1 g1 gortilmektedir. Halen mevcut endiistr1 ro-
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“botlarinin geligsmesine otomatik makinalar yol gostermigtir.

' Asagida robotlarin gelisiminde rol oynayan bazi olayla} sn'amyla
sayllmigtir ( Regh, 1985): |

L .

- 1801 Punch kartla i§leyeh, y181n tretimi yapabilen tekstil maki-
nasinin _icad edilmesi. \ o X

'+ - 1921 Karel Capck'in es_erinde'ilk robot kelimesinin kullanilmasa.

- 1946 Pennsylvania Universitesinde Amerikal bilim adamlan ta-
rafindan ilk biiyiik elektronik bilgisayar Eniace'nin kurulmas: .

, - 1954 George Devol tarafindan ilk programlanabilir robotun ta-
- sarimlanmasi. ' '

- 1959 Planet sirketinin ilk ticari robotu pazarlamas:

- 1962 General Motors firmasinin iiretim hattina ilk endiistri robo-
tunu (Unimation) kurmasi. 5

- - 1973 Ilk ticari, bilgisayar kontrollii endiistri robotunun _Cincinaii
sirketi i¢cin Richard Hohn tarafindan geligt_irilmesi. T robotu (The To-
‘morrow Tool) o @ .

- 1978 PUMA robotunun geligtiﬁlmési :

Goriildiiii gii robotun gegmisi yeni degildir. 1960'h yillarda bas.
lamigtir. Ondan 6nceleride robot benzeri mekanik aletler Kullamilmakta
idi. Ancak hizh gelisim 1970 yillarda baglamistir. 70' Ii yillardan son-

L

ra hizh geligimin b rinci nedeni ekonomikti. 1970 petrol krizi sonrasi,
A.B.D." nde enflasyonun artmasiyla 15¢1 ucretlerindeki artiglar robot
calistirmanin maliyetini daha 6nceki yillara gére azaltmistir. Ikinci ne-
den 1se, mikro-iglemcilerin gelisimiyle bilgisayarlarin kapasitesinin ve
hizinin artmas1 ve dolayisiyla robotlarin hareket yeteneklerinin ve
hizlannin artmasidir. ' - -

~ Endiistri robotlarin 6nemi 1978 yilinda J aponlarin da bu yeni tek-
- nolojiyle yakindan ilgilenmesiyle daha da artmugtir. Japonlarin robotlarn
basariyla uygulayabilmeleri, 1s¢ilerini robotlarin  onlann isini almaya-
- cagy, aksine iscilere daha cazip ve gerekli 1sler verilecegi yoniinde ikna
edebilmeleri ile miimkiin olmustur. Isgiiciindeki azaltim 1se yeni ige al-

erken emeklifin 6zendirilmesiyle ile

).
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~ Giinlimiizde bagta Japonya ve A.B.D. olmak iizere bircok iilkede
robotlarin kullanimi hizla yayilmaktadir. Onceleri biiyiik ve taninmis
sirketler robotlar1 imalata sokmalanina karsin bugiin daha ¢ok kiiciik sir-
ketler teknolojisini aragtirmakta ve yi1in iiretiminde, miisteri siparisine
gore liretimde ve partiler halinde iiretimde kullanilmaktadirlar. Halen
1malatta metal isleri sektoriinde robotlar en fazla kullanilmakta ve
~, A.B.D' de bu sirketler toplam robotlarin %90' nin1 kullanmaktadirlar.
{Mausv.d., 1986). ~ - - '

‘ Y1illara gore gesithi iilkelerdeki robot kullanimu ¢izelge 1'de goriil-
mektedir. o

izelge 1. Yillara

Gore Robot Kullanimi =~
- 1990(Tahmin)

™ 1980 1985
Japonya ~14250 31000 . 60.000
Al ~ 4.100 7.700 30.000
BAlmanya = 1420 5000  12.000
Isveg I e 940 - - 2.300 3.000
Ingiltere A 2368 - 21000
Diger L 100 8.000  62.000

doplen . 22781 ST000 - 190000

Kaynak: Worldwide Robotics Survey and Directory, RIA, Nov .
1986. ' i ‘

~ 5.ROBOTLARIN GELECEGI

Gelecekte robotlarin kullanim alanlan genisleyecek, yeni teknolo-
jiler sayesinde robotlar ucuzlayarak ve ¢ok yonlii olarak daha genis kit-
lelere ve pazarlara hitap edebiloceklerdir. Hareketli ve cok kollu robot-
lar daha fazla uygulamaya konacak ve o6zellikle tanm ve maden
endriistrisine girerek fabrika disinda da uygulama alani bulacaklardir.
Otomatik fabrika bugiin var oln.amasina kargin bazi fabrikalarin bazi
-boliimlerinin gergekten otomatik oldugu goriilmektedir. Ornegin Seiko

firmasi saatlerin otomatik montaj i¢in insan girdisi olmayan bir sistem
geligtirmektedir. General Motors'un bir igletmesinde otomobil jantlari
-1nsan yardimi olmadan imal edilmekte, montaj hattina hammadde ola-

rak giren ¢elik bitmiy iiriin olarak ¢ikmaktadir (Buffa v.d., 1987). Esnek

- imalat sistemleri General Electric ve Japon Fanuc ve Yamakazi fabrika-




sinda (gelecegin fabrikasi) gorulmcktedlr Fabrika 30 milyon dolara mal '
olmusg ve h.ie. 101 robot ve 60 1ggiicii calistirarak ayda 10.000 motor

- liretmektedir. Slstem 40'1n uzermde farkh elektrik motoru ureterek ve-'

rimliligi 3'e katlammgtir. Daha onceki fabrikada 32 robot ve 108 kisi
¢aligmakta ve ayda 6.000 motor yapilmakta idi (Asimov v.d., 1985).

6. ROBOTLARIN EKONOMIK ETKILERI

Isletmelerde otomasyona g1d11m631 tamamen ekonomik nedenler-
den otiiriidii.. Otomasyon teknolojisi demek, mallarin daha hizli, daha
- ucuz ve kalite kayb1 olmadan iiretilmesi demektir. Bu ii¢ faktor sirketin
imalattaki basarisini, dolayisiyla ekonomik bagar1y1 ve kar1 gostérmek-
tedir. Otomasyonda bilgisayarlarin kullanilmasi, ekonomik bagariy: art=

‘tirmaktadir. Bilgisayarli otomasyonun bir parcas: olan robotlar;
~ iggiiclinii azalttifindan maliyeti diisiirmekte, kaliteyi, kapasiteyi

- arttirmakta daha esnek ve kiiciik hacimde iiretim yapabilmekte ve
hepsmden onemlis1

~ asla sikayetci olmamaktadlrlar Robotlann tim bu olumlu etkileri ¢ SO-
nunda verimlilik arugina doniismektedir. Verimlilik ¢caligilan saat bagi-
na ¢ikt1 olarak belirlenir ve malzeme, isgiicii, sermaye ve enerjinin eko-

nomik kullanimiyla arttinlabilir. Cizim 2.'de gesitli iilkelerde 1960-1983
~ aras1 ortalama verimlilik artiglan goriilmektedir. CCizimden anlagildig
gibi ayn1 donemde Japonya, A.B.D.'nin 5 kati verimlilik artis:

. gostermistir. Ayni donemdc Japonya da, verimlilifin hizla artmasinin

- neden1 teknolojik yeniliklerin, robotlar, otomasyon, istatistiki kalite
kontrolu gibi kavramlarin A.B.D.'nde geligtirilmig olmasina ragmen,

son yillarda Japonya da daha iyi uygulandifi ve sermayenin buralara

kaydi$1 yonundedir (Asimov v.d., 1985 Buffa v.d., 1987 ).

_ ~ Cizim 2. 1960-1983 arasi verimlilikteki orta]ama deglgme (g:a11§an
kg bagma briit milli hasila olarak.)

“ Yukarida behrtlldlgl g1bi robotlann ekonormk etkiier1 4 ana gu-
rupta toplanabilir: ~
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1-Robotlarin isgiicii maliyetleri iizerindeki etkisi

2-Robotlarin iiretim kapasitesi iizerindeki etkisi
3-Robotlarn kalite iizerindeki etkisi

4-Robot1ann csnekhk tizerindeki etkisi

6.1. ROBOTLAR- 1$GUCU MALIYETLERI 1LI$KISI

Robotlarm kullanumyla robotlar kahﬁye olmayan 1 1§gucunun ye-
rini alacaklardir. Halen A.R.D. ve J aponya ‘da onbinlerce 1$¢i1 robotlarla
'yer degistirmistir ve teknoloji gelistikce 2.000 yilina dogru bu say1 mil-
yonlara ulasacaktir. Bunun sonucu olarak direkt insan-iggiiciinde bir
azalma olacak, ¢ikt1 artacaktir. Bu, robotlarin gahgma kapasitesinin faz-

la olmasindan dolayldlr

Ortalama olarak b1r robotun maliyeti 50.000 ile 100.000 dolar
arasindadir. Ortalama robot maliyeti 50.000 dolar kabul edildiginde ro-

botun 1 saatlik calisma maliyeti 6-8 dolar arasinda olmaktadir (Buffa
- v.d.,1987). A.B.D.'indeki 1g¢1 ticretlerine bakildiginda Demir-Celik
sektoriinde ortalama saat iicreti 26 dolar, oto imalatinda 20 dolardir. Bu

durumda robotlarin ekonomik oldugu asikardir. Clzel ge 2.'de ¢esith
sayilarda robot bulunduran hazr endiistri kollannda 1$glci mallyetmden

‘saglanan tasarruﬂar gosteriimektedir.




CIZELGE 2. Robotlarn |

sgucii Maliyetlleri Uzerindeki Potansiyel
Etkiler ' .

Robotun insanla yer degistir
mesinin 1§giicii maliyetinde sag
ladigi tasarruf (%) _
AZ ORTA YUKSEK

(7

Endiistri Kolu
' Isgiicii Mal./Cikt1

‘Radyo-TV vs. _ 16.5 . 1,5 =4 5,4 11,8
Makiha parcgalar | a0 ke 3,‘4 9,4 - 17,3
- Ingaat ekipmani . ] 8 * = b 99 o 119
Araba govdesi | 9.8‘ I | _ 1,1 =33 1 8

Kaynak: Rax Maus, Randall Allsup, "Robotics”, 1986:195

Cizelge 'de gﬁrﬁldﬁéﬁ g1 az sayida robot bulunduran fabrikalarda Or-
talama olarak toplam iggiicii maliyetinden % 2 dolayinda tasarruf

saglanmakta, orta sayida robot kullanildiginda ortalama %7, ¢cok sayida
robot kullanildifinda orta. 1ma %13 tasarruf edilmektedir.

Robotlann iggiicli maliyetleri iizerindeki etkisi mutfak esyas: imal

eden bir ornek isletmede gosterildiginde; insan isgiicii kullanildiginda

- yilda 90.000 birim iiretilmekte ve is¢ilik maliyeti 20.000 dolar olmak-
tadir. Uretilen birim bagina isgiicii maliyeti 0,22 dclardir. Oysa robot

~ xullanildiginda yilda 52° Q00 birim iiretilmekte ve robotun maliyeti
100.000 dolar olmaktadir. Uretilen birim bagina robot isgiicii maliyeti

0,19 dolardir. (Heath,1985)

Goriildiigi gibi bu 6rnekte ve endiistri genelinde robotlar, 1 yillik

~ analiz dikkate alindiginda biiyiik bir tasarruf saglanmarmaktadir. Fakat

soruna‘uzun siirel1 bakild 1inda robot hemen hemen sifir maliyete gel-

~ mektedir. Cizelge 3.'de 6rnek igletmenin 5 yillik iiretimi ve maliyet ana-

lizt goriilmektedir. 5 yillik analizde robotun birim basina maliyeti, insan

-gucuniin kullanilmasi hali deki birim maliyeti yaklasik 1/5 'ine gelmek-
tedir. ‘ ‘



CIZELGE 3. Omek Igletmenm S Yillik Maliyet Analizi ve Uretimi

Robot Kullan1lrna31 Durumu Insan Kullanilmasi Durumu

lsgiicimaliyei |  ~ 100.0003 |5 y1x20.000=100.0003

Uretim miktar1. | Sy11x525.600=2.628.000f 5y11x90.000=450.000
' (adet) Some . .

~ Uretilen birirn
basina 1gguici e e , _
maliyeti f $ 0,038 L e

Kaynak: Larry Heath, Fundamentals of Robotics, 1985

Ancak i1sgiicii maliyets yamnda diger faktorlerinde dikkate ’
~ alinmas: gerekmektedir. Uretilen parcaya bu kadar ¢ok miktarda gerek
~ var madir? Uretilen parca , iirerimi tamamlayan bir ara iiriin ise diger

boliimler bu kadar ¢ok uretimi kaldirabilecek kapasitede mi? Eger iirlin
tamamlanmusg bir iirlin ise bu miktarda satllabllecck m1d1r’7

+ Robotlar genelde yuksek miktarda iiretimin yada esnek liretimin
gerekh oldu gu durumlarda se¢ilmelidir. '

6.2 ROBOTLAR- URETIM KAPASITESI ILISKISI

Robotlar ve bilgisayar destekli imalatta tiretim kapasitesinin art-
mas1 endiistri iizerinde biiyiikk bir etki yapabilmektedir. Halen
giiniimiizde makinalar is¢ilerin onlan kullanmadiklan siirede bos bekle-
mektedirler. Bu biiyiik bir sermaye kaybina yol agmaktadir. Makinalara
yatirilan paranin bog kalmas1 gece uyuyan bir 1§¢iye para ddenmesi gibi-

dir. Yapilan arastirmalar makinalarin ortalama olarak zamanin

%70'inde bos kaldiklarim1 géstermektedir (Maus v.d., 1986) Bu biiyiik
bir para- ve kaynak kaybina neden olmaktadir. Iste bu bos saatlerde ro-

- botlar ve bilgisayar otomasyonu devreye girerek, iiretim kapasitesini
arttirabilir, iinite maliyeti diiser ve ekonomik yararlar saglanabilir.
Cizelge 4.'de bos saatlerin robotlar tarafindan kullanilmasiyla fabrikada
¢iktida saglanan artiglara 111§k1n bir aragtlrmanm sonuclart verilmekte-

dir.




A Clzelgc 4. Bos Saatlerde Robot Kullanmnyla Clktlda Saglanan '
Potansiyel Art1§ Yiizdesi = .

Fabrika Tipi Ciktida Toplam Artis (%)

Kaynak: Rax Maus, Randall Allsﬁp, "Robotics", 1986, s: 198.

_ Ancak tek bir atélyede tek bir robot uygulamas: sadece o boliimde

verimliligl artirabilir, fakat tiim boliimler dahil edildiginde verim artisi
cok kii¢iik kalabilir. Maksimum potansiyel verimliligi saglayabilmek ve
bunun maliyet iizerindeki ~tkilerini gérebilmek icin otomasyon sistem-
- lernin tiim fabrikada uygulanmam gerekmektedlr

Goruldigu gibi robotlarin diger otomasyon teknoloplenyle bir-
likte kullanimyla is kapasites1 biiytk bir hizla artabilir, ancak iiretim
- kapasitesinin artis1 bu iiriinler 1 I¢in pazarin artacagini gostermemektedir.
~ Arz, talebi agtig1 zaman {irliniin fiyati diigmekte, bdylece beklenen
buyuk ckonomik kazanglar, otomasyonun kendi 31 tarafindan yok edil-
rms olmaktadlr " ﬂ

6.3 ROBOT-ESNEKLIK ILISKISI

, Isletmelerde genelhkle retilen parc;a cesidi arttlkga parcgalarin
uretlm hacmi azalmaktadir. Oysa liretime bir kez baslandiktan sonra
miimkiin oldugunca cok ayni parcadan iiretmek daha etkin ve ekono-
miktir. Fakat sadece 20.000 fren balatas1 satabilen bir imalat¢inin
100.000 fren balatas: iiretmesi diigintilemeyeceginden,pazarlanabilen
miktarda iiretmek ve diger zamanlarda potansiyel pazara sahip olan

‘baska iirlinlen1 liretmek gerekmektedlr Geleneksel 1malat yontemlerin-
- de bir urunden bagka bir {iriin uretrnéye gegmek zaman kaybmdan otirti

ta,ge§1th urunler 1sten11d1 81 zaman 1stenildigi mlktarda uretilebilmekte-
dir. Zaman kaybi minumuma inmektedir. Esneklik robotun kisa siirede
yeniden programlanabilmesi ile saglanmaktadir.

20.2. .



6.4 ROBOT-KALITE ILISKISi _

oranla daha fazla ve siirekli aym hassasiyeti gostermesi’ kaliteyi
~ arttirmakta ve artan kalite, guvenilirliligi arttirmaktadir. Kalitenin artmasi
- 1¢ ve dig pazarlan arttirmakta, iilke ekonomisine katkida bulunmakta ve
uzun donemde imalat sektoriinde biiyiime olmaktadir.

7.ROBOTLARIN ISTIHDAM YAPISI UZERINDEKI
ETKISI ‘

~ Ornegin A.B.D.'de 1890 yilinda niifusun %80'i tanimda caligirken
1983'de niifusun %3'ti caligmaktadir (Retig,1985). Tirkiyede ise 1960'da
niifusun %77,7'si, 1987'de ise %50,9'u tarimda caligmaktadir. Tarim tek-
nolojisi tarimda ¢aliganlanir sayisinda azaltma yaratmis fakat bunu des-

tekleyen bagka isler yaratilmistir. A.B.D.ve Tiirkiye'de calisanlann iki

LR ~ s




CIZELGE 5: A.B.D.ve TURKIYE'DE CALISANLARIN
2 ANA SEKTORE GORE DAGILIMI

- Sekior 3950 1981 I 1955 1960 1981 1987

Imalat. | %47 - %33 %81.7 9%85.5 %68.5 %66.2

Hizmet | %53 %67 | %123 %145 %315 %338

Toplam ;1 100 10 . 1300 100 100 100

Kaynak: Monthly Labor Review, ] anuary 1983, 77. lktisadi Rapor,
1990. . . _

Robotlarin devreye girerek insan iggiiciiniin yerinin alinmasiyla in-
sanlara bagka isler yaratilabilecekse sorun olmayacaktir. Bir 6rnek veril-
~mek istenirse, General Motors firmas: robot kullanimiyla 1990
- yihinda;nokta kaynak isinde %3-5 oraninda, ark kaynak isinde %15-
~20,materyal aktarmada %30-35, spray boyada %35, montajda %35-50 ve
diger 1slerde %7-10 oraninda daha az isci ¢aligtiracagini tespit etmisttir
(James, 1985). Bir yazara gore mikro-elektronik devrim endiistri devri-
~ minden farkli olacak, mikro elektronik insanin hem fiziksel hem zihinsel
yerini alacak, istihdam ve isgiiciinii etkileyecektir. Yeni teknoloji ile ve-
rimlilik artarken, igsiz insanlarnn sorunu, teknolojik degisimin meyvasini
acilagtiracaktir (James, 1985). '

8. ROBOT KULL
SUSLAR

ANIMINDA DiKKATE ALINACAK HU-

- 1-Teknolojik Bakimdan Dikkate Alinacak Hususlar:

Fabrikaya alinacak tek bir robotun mucize yaratmas: beklenemez.
Robotun tiim iiretim sistemi ile uyum icinde olmasi gerekmekte-
~dir.Ozellikle yeni iiretim sistemine geciste tiim fabrikada robot kul-
lanilmasi halinde olumlu sonuglar alinmaktadir. Ayrica robotun hareket

alani, hizi,zekasi,giicii, harcadig: enerjl tiirii gibi hususlann dikkate
alinmasi, ihtiyaca uygun olmasi gerekmektedir. ‘

204



" 2-Ekonomik Agldan Dikkate Alinacak Hususlar:

—_—

' Robotun ve robot kullanmamn mahyeumn saglayacagl yarardan
du§uk olmas1 gerekmektedir. Diger bir anlatimla; iggiicii maliyetinden,
malzeme kullanimindan, iiretim arti¢ ndan, hatal liretimin azalmasindan

saglanan tasarrufun, robotun mahyetmden fazla olmamasi gerekmektedir

~ ve fark arttif1 dlciide tercih edilecektir.

3-Isletmé Politikas: Agisindan Dikkate Alinacak Hususlar.

_ Diinyanin erken kalkanlara ait oldugunun unutulmam331 gerekir.

Diger iilkelerle dig pazarlarda ve iilke i¢inde i¢ pazarlarda rekabet e-
debilmek i¢in teknolojik yeniliklere zamaninda ayak uydurmak gerek-
~mektedir. Bu nedenle diger 1§Ie:tmelerm robota gegcme egilimleri sezinlen-

-~ diginde, geride kalmamak ic¢in hemen robot teknolojisine gecme

hazirhiklan yapllmalldlr

INDUSTRIAL ROBOTS AND THEIR
- ECONOMIC EFFECTS

Automation and advanced technologies are drarhaticially chancing the scope of

maoufacturmg The advanced reprogrammable technologies of robotics, numerically
controlled machines, computer aided design and manufacturing systems, and flexible

manufacturing systems have ushered in an era of process flexibility unknown in the
past,making low-volume manufacturing also low cost.A robot, shortly being defined as
a programmable machine designed to handic matenals or tools 1n the performance of a

variety of tasks, brings about those benefits such as cost savings through reduced labor,

improvemet in quality,increased capacity.and more flexibility of low- volume production
equipment.

“In this work, at first some of the important concepts of automation and advanced
technology that impact operation management decisions are introduced. Then the over-

all perspective and use of robots are descrlbed Fmally, the economic issues of robotics
are examined.
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