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Boliim 1

Giris

1.1 RAS AutoBackup nedir?

RAS AutoBackup, fabrikanizdaki robot denetleyicilerinin yedegini sizin yerinize, diizenli olarak ve kendi
kendine alan bir programdir. Bir Windows bilgisayara kurulur, arka planda sessizce c¢alisir ve robotlarinizi
ag Uzerinden tek tek ziyaret ederek programlarini, ayarlarini ve sistem dosyalarini bilgisayardaki bir klasére
kaydeder. Siz yalnizca bir kez ayar yaparsiniz; sonrasi kendiliginden yurdr.

Programi yonetmek igin ayri bir uygulama kurmaniz gerekmez. Her sey bir web sayfasindan yapilir:
bilgisayarda tarayiciyi acip adres gubuguna http://localhost:8080 yazmaniz yeterlidir. Ayni sayfaya, izin
verirseniz, agdaki baska bir bilgisayardan da girebilirsiniz.

Su dort robot markasini destekler (KUKA iki nesil olarak desteklenir):

e ABB (IRC5 ve OmniCore denetleyiciler)
¢ KUKA (KRC4 ve KRC5 denetleyiciler; KRC5'te Windows tabanli stiriim)

* KUKA iiQKA.O0S2 (iiQKA.OS2 isletim sistemli denetleyiciler; programda ayri bir etiketle, KUKA-IIQ
olarak gorindr)

* FANUC
¢ YASKAWA

Dort markayi ayni listede, ayni ekrandan yonetirsiniz. Hangi markadan kag robotunuz oldugunun bir dnemi
yoktur.

1.2 Neden robot yedegi almaliyim?

Robot denetleyicisi de bir bilgisayardir; diski bozulabilir, bataryasi bosalabilir, birisi yanlis bir programi
silebilir ya da bir glincelleme sirasinda ayarlar kaybolabilir. Robotun i¢indeki program ve ayarlar ¢cogu
zaman aylarca siliren ¢alismanin Grinudir. Yedek yoksa bunlari sifirdan kurmak glinlerce uretim kaybi
demektir; yedek varsa ayni is bir iki saatte biter.

Yedek almak bilinen bir iyi aliskanliktir ama pratikte "bir ara aliriz" diye ertelenir. RAS AutoBackup bu isi
insan hafizasina birakmaz:

* Her gece (ya da sizin sectiginiz siklikta) bitiin robotlarin yedegini alir.
« Aga yeni bir robot baglandiginda onu kendisi fark eder ve ilk yedegini hemen alir.

¢ Yedekleri tarih ve robot adina gore duzenli klasdrlere koyar, eski yedekleri belirlediginiz stire sonunda
temizler.

e Gerektiginde bir yedegi tek tikla robota geri ylikleyebilirsiniz.

1.3 Bu kilavuz kimler i¢in?

Bu kilavuz, programi kuracak, yonetecek ya da gunliik isinde kullanacak herkes icindir: bakim
muhendisleri, otomasyon teknisyenleri, BT sorumlulari. Programi daha énce hi¢ gérmemis oldugunuzu
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Kullanici Kilavuzu

varsayarak yazildi. Robot markalarinin kendi arayuzlerini bildiginizi varsayiyoruz (6rnegin FlexPendant ya
da KUKA smartPAD ile calismis olmaniz yeterli), ama yazilim ya da ag bilgisi gerekmez.

Kilavuz soyle ilerler: dnce kurulum ve ilk yedek (Bolim 3 ve 4), sonra ekranlarin tek tek anlatimi (B6Iim 5-
9), ardindan her marka igin ayrintilar (B6Iim 10), geri ylikleme (B6lim 11) ve sorun giderme (BoIim 13).
Aceleniz varsa 3. ve 4. bolumleri okuyup baslayabilir, gerisine ihtiya¢ olduk¢a dénebilirsiniz.

1.4 Nasil calisir? (Kisaca)

Program bilgisayarda bir Windows servisi olarak galisir. Servis, siz oturum agmasaniz bile, bilgisayar
aclldiginda kendiliginden baslar. Bir sorun ¢ikip servis kapanirsa Windows onu birka¢ saniye i¢inde

yeniden baslatir.

Yedek zamani geldiginde program sirayla sunlari yapar:

1. Listedeki robotlari (disarida biraktiklariniz harig) sirayla ya da birkaci birden olacak sekilde ziyaret

eder.

2. Her robota markasinin kendi yontemiyle baglanir ve yededi ¢ceker.

3. Yedegi 6nce gegici bir klasore yazar; her sey eksiksiz inerse klasori asil adina gevirir. Bdylece yarim
kalmig, bozuk bir yededi yanlslikla saglam sanmazsiniz.

4. Sonucu gecmise yazar: basarili mi, ka¢ dosya, ka¢ MB, ne kadar surda.

5. En sonda, saklama sliresini asan eski yedek klasorlerini siler.

1.5 Desteklenen markalar ve ozet farklar

Marka Denetleyici

ABB IRC5, OmniCore

KUKA KRC4 (KSS 8.x), KRC5
(Windows siirtim)

KUKA-IIQ iiQKA.OS2 calistiran KUKA
denetleyiciler

FANUC FTP sunucusu bulunan
FANUC denetleyiciler

YASKAWA HSE (yulksek hizh

Ethernet) destekleyen
denetleyiciler

Robot nasil bulunur?

Agdan otomatik bulunur; IP
araligi taramasi da yapilir

Agdan otomatik bulunur; IP
araligi taramasi da yapilir

Agdan otomatik bulunur
(multicast duyurulari); IP aralig
taramasi da yapilir

Otomatik bulunmaz: elle eklenir
ya da IP araligi taranir

Otomatik bulunmaz: elle eklenir
ya da IP araligi taranir

Her markanin ayrintilari Bolum 10'da anlatiliyor.
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Yedek nasil alinir?

Denetleyicinin kendi yedekleme
islevi calistirilir, sonug bilgisayara
indirilir

Tum sistem arsivi (ZIP) ve proje

yededi alinir

Denetleyici her bir instance'ricin
yedek olusturur; yedek dosyasi
bilgisayara indirilir

Robotun FTP sunucusundan
dosyalar indirilir

Robotun ylksek hizli Ethernet (HSE)
isleviyle dosyalar indirilir
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1.6 Kilavuzdaki kutular

Metnin arasinda Ug tlr renkli kutu géreceksiniz:

I ipucu: ipucu kutulari isi kolaylastiran ya da zaman kazandiran énerilerdir.
I Not: Not kutulari bilmenin faydali oldugu ama zorunlu olmayan ayrintilardir.

Dikkat: Dikkat kutulari, atlanirsa veri kaybina ya da robotun calisamaz hale gelmesine yol acabilecek
noktalardir. Bunlari mutlaka okuyun.
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Boliim 2

Sistem gereksinimleri

2.1Bilgisayar

RAS AutoBackup'l kuracaginiz bilgisayar, yedekler surekli alinacadi i¢cin kapanmayan bir bilgisayar
olmalidir; ideal olarak bir sunucu ya da fabrika agindaki strekli acik bir PC. Gereksinimler mitevazidir:

Bilesen Gereksinim

isletim Windows 10 ya da Windows 11 (64 bit); Windows Server 2016 ve Usti

sistemi

islemci / Siradan bir ofis PC'si yeterlidir; 4 GB bellek ve cift cekirdekli islemci rahat eder

bellek

Disk Program igin birkag yliz MB (ABB PC SDK kurulacaksa biraz daha fazlasi); yedekler icin ayrica yer

gerekir (asagiya bakin)

Yetki Kurulum sirasinda yonetici haklari gerekir; sonraki kullanimda gerekmez
Ek yazihm Yalnizca ABB robotlari icin ABB PC SDK (kurulum paketiyle birlikte gelir ve kurulumda otomatik
yklenir)

Ayrica .NET gibi bir calisma ortami kurmaniz gerekmez; program ihtiyaci olan her seyi kendi i¢cinde getirir.

Yedekler ne kadar yer kaplar?

Yedek boyutu markaya ve robotun icerigine gore degisir. Elinizdeki gercek érneklerden bir fikir vermek
icin, bir KUKA KRC4'lin tam yedegi genellikle 3 ile 10 MB arasinda, bir ABB denetleyici yedegi birkag on
MB, FANUC ve YASKAWA yedekleri ise genellikle birkag MB'tir. Ornegin 20 robotunuz varsa ve her giin
yedek alip 30 glin sakliyorsaniz, kabaca 20 x 30 x 10 MB = 6 GB hesaplayin; rahat olmak i¢in bunun iki
kati bos alan ayirin.

Not: Hedef diskte 200 MB'tan az bos yer kalmissa program yeni yedek baslatmaz ve "Hedef diskte
yeterli bos alan yok" hatasi verir.

2.2 A§

* Bilgisayarin robotlarla ayni agda (ya da robot agina yonlendirmesi olan bir agda) olmasi gerekir.
Robotlarin IP adreslerine bilgisayardan ulasabiliyor olmalisiniz. Bunu denemenin en kolay yolu komut
satirinda ping 192.168.0.10 (kendi robotunuzun adresi) yazmaktir.

o Robotlar sabit IP ile calismalidir. IP'si stirekli dedisen (DHCP) robotlar listeden "kaybolur" gibi gérinr.

o Otomatik kesif (ABB, KUKA ve KUKA-IIQ igin) yayin (broadcast / multicast) paketlerine
dayandigindan, robotla bilgisayar arasinda bir yonlendirici varsa robotlar kendiliginden bulunmayabilir.
Bu durumda robotu elle eklersiniz ya da IP araligi taramasi kullanirsiniz.
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e Windows gulvenlik duvari: kurulum betigi gerekli kurallari kendisi ekler. Baska bir gtivenlik yazilimi
(kurumsal glivenlik duvari, antivirtis) kullaniyorsaniz programi orada da izinli listeye eklemeniz
gerekebilir.

2.3 Robot tarafi

Robotlarin yedege izin vermesi icin markaya gore kiiclik hazirliklar gerekir. Ayrintilari Bolim 10'da, 6zet
olarak:

e ABB: Denetleyicinin aga bagli olmasi yeterlidir. Kullanici hesabi gerekiyorsa girilir.
¢ KUKA: KRC4 ya da KRC5 aga bagli ve acik olmalidir; ek ayar gogu zaman gerekmez.
¢ FANUC: Robotun FTP sunucusu ¢alisiyor olmali; gerekirse FTP kullanici adi ve sifresi girilir.

o YASKAWA: Denetleyicide HSE (yliksek hizli Ethernet) sunucu islevi acik olmalidir.

2.4 Tarayicl
Arayliz giincel bir web tarayicisiyla calisir (Microsoft Edge, Google Chrome, Mozilla Firefox). Ayri bir

eklenti gerekmez. Arayiiz Tiirkce, ingilizce ve Almanca sunulur; bu kilavuzdaki ekran gériintiileri de {i¢
dilde verilmistir.

Sayfa 9
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Boliim 3

Kurulum

3.1 Kurulum paketinin icerigi

RAS Otomasyon size bir Publish klasori (ya da bir ZIP dosyasi) teslim eder. Klasoriin icinde baslica sunlar
bulunur:

Dosya / klasor Ne ise yarar?

RasAutoBackup.Service.exe Programin kendisi

install.cmd Kurulum betigi (yonetici olarak ¢alistirilir)

uninstall.cmd Kaldirma betigi

prereg\ ABB PC SDK kurulum dosyasli (ABB robotu kullanacaksaniz gerekir)
ensure-abb-prereq.psl ABB PC SDK'nin sessiz kurulumunu yapan yardimci betik

README . md Kisa bilgi notu

Dikkat: Klasoru bilgisayarin kalici bir yerine kopyalayip oradan galistirmayin. Kurulum betigi
dosyalari kendisi dogru yere yerlestirir. Yani Publish klasori yalnizca kurulum kaynagidir; kurulum
bittikten sonra silebilir ya da saklayabilirsiniz.

3.2 Kurulum adimlari

1. Publish klasériinii hedef bilgisayara kopyalayin. USB bellek, ag paylasimi ya da ZIP ile
tasiyabilirsiniz. ZIP geldiyse 6nce "Tumunu ayikla" ile bir klasére gikarin.

2. Klasori acin, install.cmd dosyasina sag tiklayin ve "Yonetici olarak calistir" deyin. Windows "Bu
uygulamanin cihazda degisiklik yapmasina izin vermek istiyor musunuz?" diye sorarsa Evet deyin.

3. Siyah bir komut penceresi acilir ve kurulum adimlarini sirayla yazar. Hi¢bir sey yapmaniz gerekmez,

bekleyin. Pencerede sirasiyla sunlar gorinur: dosyalarin kopyalanmasi, ABB PC SDK denetimi, servisin

olusturulmasi, hata kurtarma ayarlari, glivenlik duvari kurallari ve servisin baslatiimasi.

4. islem bitince pencerede "RAS AutoBackup kuruldu ve calisiyor." yazar ve web adresi gdsterilir. Bir
tusa basip pencereyi kapatin.

5. Tarayiclyl acip http://localhost:8080 adresine gidin. Karsiniza RAS AutoBackup ekrani gelir.
Kurulum sonunda sunlar hazir olur:

* RAS AutoBackup adli bir Windows servisi (bilgisayar acilirken gecikmeli olarak otomatik baslar).

e Servis herhangi bir nedenle ¢okerse sirasiyla 5 sn, 5 sn ve 30 sn sonra kendiliginden yeniden
baslayacak sekilde hata kurtarma ayari.

e Programin agdan gelen baglantilari alabilmesi icin gerekli giivenlik duvari kurallari.
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e Varsayllan kurulum klaséri: C:\Program Files\RAS Otomasyon\RasAutoBackup . Ayar dosyalari bu
klasoriin altindaki Config , glinllikler Logs klasériindedir.

Kurulum secenekleri

install.cmd komut satirindan ek seceneklerle de calistirilabilir:

install.cmd [hedef-klasdér] [/port 8080] [/nostart]

Secenek Anlami

hedef-klasor Programi varsayilan yerine baska bir klasore kurar (6rnegin D:\RasAutoBackup )
/port 9090 ilk kurulumda web arayiiziiniin portunu 8080 yerine 9090 yapar
/nostart Kurulumu yapar ama servisi baslatmaz

ipucu: Port 8080'i baska bir program kullaniyorsa, kurulumu install.cmd /port 9690 gibi baska bir
portla yapabilirsiniz. Port sonradan da arayiizden degistirilebilir (B&lim 9).

3.3 ABB PC SDK (yalnizca ABB robotu varsa)

ABB denetleyicileriyle konusabilmek icin bilgisayarda ABB PC SDK kurulu olmalidir. Bu, ABB'nin kendi
yazilimidir; RAS AutoBackup onu kurulum paketinin iginde getirir ve install.cmd bunu sizin yerinize
kurar:

¢ PC SDK bilgisayarda yoksa sessizce kurulur.
e Kuruluysa ama surimu paketteki sirumden farkliysa, paketteki strim kurulur.
e Ayni slrim zaten kuruluysa dokunulmaz.
Bu adim sirasinda kisa sureligine bir Windows onay penceresi (UAC) cikabilir; Evet deyin. Kurulum ginligi

prereq klasoriindeki prereq-install.log dosyasina yazilir. ABB robotunuz yoksa bu adim sizi
ilgilendirmez.

Not: PC SDK kurulumunun ardindan ABB'nin iki Windows servisi ( RobComCtrlServer ve
RobNetScanHost ) ¢alisiyor olmalidir. Calismiyorlarsa RAS AutoBackup ekranin Ustlinde sari bir uyari
gosterir (B6lim 5 ve Bolim 13).

3.4 ilk calistirma ve test

Tarayicida http://localhost:8080 acildiginda Ust cubukta yesil "Servis ¢alisiyor" gostergesini
gormelisiniz. Bu, her seyin yolunda oldugunu soyler. Sag Ustte ise "Deneme: 30 giin" yazar; lisansi hentiiz
girmediyseniz program 30 glin boyunca tam 6zellikli ¢alisir.

Bilgisayardan degil de agdaki baska bir bilgisayardan agmak isterseniz, adres cubuguna sunucunun IP
adresini yazin, érnedin http://192.168.1.50:8080 . Bu durumda giris ekrani sizi karsilar (bkz. Bolim 4.1).
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3.5 Konsol modunda calistirma (deneme ve sorun arama)

Servisi kullanmak yerine programi bir komut penceresinde de ¢alistirabilirsiniz; yapilan isleri anlik olarak
yazdidi icin sorun ararken faydalidir. Once servisi durdurun, sonra programi baslatin:

sc stop RasAutoBackup

"C:\Program Files\RAS Otomasyon\RasAutoBackup\RasAutoBackup.Service.exe"

Gegici olarak baska bir portla ¢alistirmak igin:

RasAutoBackup.Service.exe --port 9090

Isiniz bitince Ctrl+C ile durdurun ve servisi tekrar baslatin: sc start RasAutoBackup .

3.6 Giuincelleme

Yeni bir stiriim aldiginizda yapacaginiz sey, eski kurulumun izerine ayni adimlari tekrarlamaktir: yeni
Publish klasdrinu kopyalayin ve install.cmd 'yi yonetici olarak galistirin. Betik 6nce calisan servisi
durdurur, dosyalari yeniler, servisi yeniden baslatir. Ayarlariniz, robot listeniz, lisansiniz ve yedekleriniz
korunur.

3.7 Kaldirma

Programi kaldirmak i¢in kurulum klasoériindeki uninstall.cmd dosyasini yonetici olarak calistirin. Servis
durdurulup silinir, gtivenlik duvari kurallari kaldirihr, program dosyalari silinir.

¢ Varsayllan olarak ayarlariniz (robot listesi, lisans, kullanici) korunur; programi sonradan yeniden
kurarsaniz her sey yerindedir.
e Her seyi silmek isterseniz uninstall.cmd /purge komutunu kullanin.

e Aldiginiz yedekler hicbir kosulda silinmez.

3.8 Portu degistirme ve diger bilgisayarlardan erisim

Varsayilan port 8080'dir. Bagka bir portu su U¢ yoldan birinden ayarlayabilirsiniz: kurulum sirasinda /port
secenedi, calisirken Ayarlar > Web erisimi bolimu (servis yeniden baslayinca gecerli olur) ya da konsol
modunda --port .

Agdaki baska bir bilgisayardan erisebilmek icin sunlarin saglanmasi gerekir:

¢ Dinlenen adres ayari * olmalidir (tim ag kartlar). localhost yaziliysa program yalnizca bu
bilgisayardan erisilebilir olur.

e Guvenlik duvarinda portun agik olmasi gerekir (kurulum bunu sizin igin yapar; port degisse de
gecerlidir).

« Giris yapilmasi gerekir; varsayilan kullanici admin ve sifre admin 'dir, ik giriste sifre deg@istirmeniz
istenir.
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Bolim 4

Ik adimlar

Bu bolim, programi yeni kurduktan sonra ilk robotunuzun yedegini almaniz i¢in gereken en kisa yolu
gosterir. Her adimin ayrintisi sonraki bolimlerde anlatiliyor.

4.1 Giris ve sifre

Programa kurulu oldugu bilgisayardan baglandiginizda varsayilan olarak giris istenmez; dogrudan ana
ekran acilir. Agdaki baska bir bilgisayardan baglandiginizda ise giris ekrani ¢ikar:

1. Kullanici adi alanina admin , sifre alanina admin yazin.

2. Program sizden hemen yeni bir sifre belirlemenizi ister. Sifre en az 6 karakter olmali ve admin
olmamalhdir.

3. Yeni sifreyi iki kez girip kaydedin. Ardindan ana ekrana yonlendirilirsiniz.
Oturum, Ayarlar bolimiinde belirlenen stire boyunca (varsayilan 12 saat) acgik kalr. Kurulu oldugu

bilgisayarda da giris istenmesini istiyorsaniz Ayarlar'da "Bu PC'den de giris iste" secenedini isaretleyin.

Dikkat: Varsayilan sifreyi mutlaka degistirin. Ayni agdaki herkes web adresini bilirse yedeklerinize ve
robotlariniza erisebilir. Geri ylkleme islevi robotun icerigini degistirebilir; bu yuzden erisimi kisith
tutun.

4.2 Dil ve tema

Sag Ustteki iki kii¢lik kontrol arayliziin gérinimunu degistirir:

* Ay simgesi koyu / acik tema arasinda gecis yapar.

¢ Yanindaki acilir liste dili degistirir: Tirkce, English, Deutsch. Seciminiz tarayicida hatirlanir.

4.3 Lisans

Program kurulduktan sonra 30 giin boyunca lisanssiz, tam 6zellikli calisir. Sag Ustteki turuncu etiket kalan
glnd gdsterir. Kalicl lisans icin:

1. Sol meniden Lisans'a girin.
2. Ekrandaki Makine kimligini "Kopyala" ile kopyalayip RAS Otomasyon'a génderin.

3. Size gonderilen lisans anahtarini kutuya yapistirip Etkinlestir'e basin.

Lisans siresizdir ve yalnizca o bilgisayara baglidir. Dogrulama icin internet baglantisi gerekmez. Ayrintilar
Bolim 12'de.
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4.4 ik robotu ekleyin

Robotlari listeye iki sekilde alirsiniz: kendiliginden bulunmalarini beklersiniz ya da elle eklersiniz.

* ABB, KUKA ve iiQKA.OS2 robotlariniz ayni agdaysa, program acildiktan birkag saniye sonra bunlari
kendisi bulup listeye ekler. Beklemek istemezseniz "Agi otomatik tara (ABB/KUKA)" diigmesine basin.

¢« FANUC ve YASKAWA robotlari otomatik bulunmaz. "+ Robot ekle" ile marka ve IP adresini girerek
ekleyin ya da "IP arahgi tara" ile bir adres araligindaki robotlari bulun.

Robot listeye girdiginde yaninda yesil bir nokta ve model/stirim bilgisi gorirstiniiz. Bu, robota ulasildigi
anlamina gelir.

® Deneme: 30 gln

Rabotlar

FAMUC @ fanuc

& TMLH-
10R1

@ ASRD +

Sekil 1: Robotlar sayfasi: markasi, adi, IP adresi ve son yedek durumuyla robot listesi.

4.5 ilk yedegi alin

Robotun satirinin sonundaki P diigmesine basin. Program robota bagdlanip yededi cekmeye baslar; satirda
"Calisiyor" yazisi gorlinir. Sure, markaya gore yarim dakikadan birka¢ dakikaya kadar surebilir. Bittiginde
durum Basarili olur ve yaninda saat gorundar.

TUm robotlari birden yedeklemek icin sayfanin tstlindeki "Tiimiini simdi yedekle" diigmesini kullanin.
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ipucu: ilk kurulumda "Tiimiinii simdi yedekle" ile bir kez elle yedek alip sonucu Yedekler
sayfasindan kontrol edin. Her sey yolundaysa zamanlamayi ayarlayip unutabilirsiniz.

4.6 Sonucu kontrol edin

Sol menliden Yedekler'e gecin. Gecmis sekmesinde yaptidiniz yedeklerin listesi goriiniir: zaman, marka,
robot adi, sonug, boyut ve dosya sayisi, suire ve yedegi kimin baslattigi.

® Deneme: 30 gun

Gegmig

TMLH-10R1 152,168,32,17

ras 192.168.32. 136

Sekil 2: Yedek gecmisi: her yedekleme bir satirdir.

Yedek dosyalari sekmesinde ise yedeklerin bilgisayardaki gergek klasoérlerini gezebilirsiniz. Klasorler
Tarih > Marka > Robot adi > Robot adi tarih saat dizeninde siralanir (BSlim 7).

4.7 Zamanlamayi kurun
Son olarak Zamanlama sayfasindan yedeklerin ne siklikla ve hangi saatte alinacagini ayarlayin. Varsayilan

ayar "her giin saat 02:00"dir ve ¢codu is yeri icin uygundur. Yedek klasérlinii de burada secersiniz (B6lim
8).
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Bolim 5

Arayuz turu

Programi actiginizda ekran U¢ bolgeden olusur: Ustte bilgi cubugdu, solda men(, sagda ¢alisma alani. Bu
bolim yalnizca sayfalarin genel yapisini tanitir; her sayfanin ayrintisi sonraki bolimlerdedir.

5.1 Ust cubuk

Ust cubuk her sayfada gériiniir ve soldan saga sunlari icerir:

¢« RASIlogosu ve "RAS AutoBackup" bashgi.

¢ Servis durumu. Yesil nokta ve "Servis calisiyor" yazisi tarayicinin arka plandaki servisle konustugunu
gosterir. Etiket kirmiziya donlip "Servis baglantisi yok" derse servis durmus ya da bilgisayara erisim
kopmustur. Bu sirada ekranin Gstlinde "Servis ile baglanti kesildi. Yeniden baglaniliyor..." mesaji ¢ikar
ve baglanti geri geldiginde kendiliginden kaybolur. Calisan bir yedekleme varsa etiket "N robot
yedekleniyor" olarak degisir.

+ Tema diigmesi (ay/glines) koyu ve acik gorliniim arasinda gecis yapar.
o Dil segici. Turkge, English ve Deutsch.

¢ Lisans etiketi. "Deneme: 30 giin", "Lisansli", "Lisans gerekli" gibi durumu gésterir. Uzerine tiklarsaniz
Lisans sayfasi acllir.

5.2 Sol menti

Mendu iki gruba ayriimistir:

Grup Sayfa Ne icin kullanilir?

Yedekleme Robotlar Robot listesi, robot ekleme, tarama, elle yedek ve geri yikleme
Yedekleme Yedekler Yedek gegmisi ve yedek dosyalarini gezme, indirme, silme
Yedekleme Zamanlama Otomatik yedek sikhgi, yedek klasori, saklama stresi

Sistem Ayarlar Web erisimi, tarama davranisi, marka ayarlari

Sistem Loglar Programin ¢alisma glnlugu

Sistem Lisans Lisans durumu ve anahtar girisi

Sistem Hakkinda Surdim ve sistem bilgisi

Robotlar meni 6gesinin yanindaki kligik sayi, listedeki robot sayisini gosterir.

5.3 Uyari bantlar

Bazi durumlarda sayfanin tst kisminda renkli bir uyari bandi ¢ikar:
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e Sari ABB bandi: "ABB servisleri calismiyor — ABB robotlari bu haliyle ¢alismaz." Listenizde ABB robotu

varsa ve ABB'nin iki servisinden biri durmussa gorinur. Cézimu Bolum 10.1 ve Bolim 13'te anlatiliyor.

¢ Kirmizi baglanti bandi: Servisle baglanti koptugunda c¢ikar.
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Bolum 6

Robotlar sayfasi

Robotlar sayfasi programin ana ekranidir; cogu isi buradan yaparsiniz.

6.1 Robot listesi

Her robot tabloda bir satirdir. Sttunlar sunlardir:

Marka ABB, KUKA, KUKA-IIQ, FANUC ya da YASKAWA; her markanin kendi renkli etiketi vardir

Ad Robotun adi. Adin solundaki nokta robotun agdaki durumunu gdésterir (asagiya bakin). Adin
yanindaki -~ isareti, robotun elle eklenmedigini, taramada kendiliginden bulundugunu belirtir

IP adresi Robotun ag adresi

Model / Robottan okunan model ve yazilim stirimu (6rnegin #KR90R2700 PRO C4 FLR - V8.5.7.453 ).

Surdm FANUC robotlarinda bu bilgi bazen "-" olarak kalir

Son yedek Son yededin sonucu ve zamani (asaglya bakin)

Haric isaretlenirse robot zamanlanmis yedeklere dahil ediimez

Diigmeler » Simdi yedekle, v Baglantiyi dene, © Geri ylikle, & Dizenle, X Sil

Durum noktasi

Adin solundaki klicuk nokta robotun agda olup olmadigini gdsterir. Program bunu iki yolla izler: ABB, KUKA
ve KUKA-IIQ robotlari aga girip ¢iktiginda kendileri haber verir; ayrica program her 30 saniyede bir
robotlari yoklar. Robot art arda iki yoklamada cevap vermezse ¢evrimdisi sayilir.

¢ Yesil nokta: Cevrimici.

* Kirmizi/bos nokta: Cevrimdisi ya da durumu heniz bilinmiyor. Fare imlecini noktanin izerinde
tutarsaniz ne oldugu ve ne zamandan beri dyle oldugu yazar.

"Son yedek" siitunundaki etiketler

Etiket Anlami

Basarih (yesil) + saat Son yedek sorunsuz tamamlandi

Basarisiz (kirmizi) + saat Son yedek alinamadi. Etiketin Gzerine gelince nedeni gosterilir
Calistyor (mavi) Su anda yedek aliniyor; yaninda B iptal diigmesi gorinlr
Baglanti tamam (yesil) Robota ulasildi ama henliz hi¢ yedek alinmadi

Baglaniyor... Yeni eklenen robota baglaniimaya calisiliyor

Baglanamadi - 5 dk'da tekrar (kirmizi) Robota ulasilamadi; program basarana kadar 5 dakikada bir yeniden dener
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Etiket Anlami

Cevrimdisi (kirmizi) Robot agdan kayboldu; varsa son yedegdin zamani yaninda gorinur
Hic yapilmadi Henlz hi¢ yedek alinmadi
6.2 Robot ekleme

Otomatik bulunmayan robotlari (FANUC, YASKAWA) ya da otomatik bulunamayan ABB/KUKA/KUKA-IIQ
robotlarini elle eklersiniz:

1.
2.

"+ Robot ekle" diigmesine basin.
Marka listesinden markayi segin.

Ad alanina robotu taniyacaginiz bir isim yazin. Bos birakirsaniz program robotun kendi adini okuyup
kullanir. Okuyamazsa marka ve IP adresinden bir ad Uretir.

IP adresi alanina robotun adresini yazin (6rnegin 192.168.0.10 ). Ana makine adi da girilebilir.

5. Gerekiyorsa kullanici adi ve sifre girin (asagiya bakin).

. Kaydet'e basin.

+ Robot ekle

Sekil 3: Robot ekleme penceresi.
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Robot kaydedildigi anda program ona baglanmayi dener. Baglanirsa model ve siiriim bilgisi satira yazilr.
Baglanamazsa satir "Baglanamadi - 5 dk'da tekrar" olur ve program basarana kadar her 5 dakikada bir
yeniden dener; ag kablosunu takmadan robotu eklemis olsaniz bile sonradan kendiliginden tamamlanir.

Kullanici adi ve sifre ne zaman gerekir?

Marka Kullanici adi / sifre

ABB Denetleyicide kullanici yetkilendirmesi acgiksa girilir. Bos birakilirsa "Default User" kullanihr
KUKA Gerekmez

KUKA-IIQ Denetleyicinin kullanici adi ve sifresi. Bos birakilirsa denetleyicinin fabrika varsayilan hesabi kullanilir.
Sifreyi denetleyicide degistirdiyseniz buraya girin

FANUC Robotun FTP kullanici adi ve sifresi. Bossa program varsayilan olarak anonim giris dener

YASKAWA Gerekmez

Girdiginiz sifre bu bilgisayarda sifrelenerek saklanir; ekranda bir daha goértiinmez. Dlizenleme sirasinda
sifre alani bos kalirsa mevcut sifre korunur; degistirmek icin yenisini yazarsiniz.

6.3 Robotu dlizenleme, baglantiyi deneme, silme ve hari¢ tutma

¢ 9N Diizenle: Adi, IP adresini ve kimlik bilgilerini degistirir. Marka sonradan dedistirilemez; markayi
yanlis sectiyseniz robotu silip yeniden ekleyin. IP adresini degistirdiginizde program yeni adrese
hemen baglanmayi dener.

* v Baglantiyi dene: Robota ulasilip ulasilamadigini hemen sinar ve sonucu sayfanin Ustline yazar.
Ornegin "ASRO: baglanti tamam (KR9OR2700 PRO, siiriim V8.5.7.453)". Yedek almadan énce emin
olmak icin ya da yeni robotun ayarlarini dogrulamak icin kullanishdir.

¢ X Sil: Robotu listeden kaldirir. Aldiginiz yedekler silinmez. Silmeden 6nce onay istenir.

 Haric kutusu: isaretli robotlar zamanlanmis yedeklere katilimaz; ama siz elle P> ile yedek alabilirsiniz.
Bakima alinmis ya da gecici olarak kapali olan robotlar icin idealdir.

6.4 Agi tarama
Robotlari tek tek eklemek yerine adi taratabilirsiniz. iki ydntem vardir:

Agi otomatik tara (ABB/KUKA)

"AgI otomatik tara (ABB/KUKA)" diigmesi, agdaki ABB, KUKA ve KUKA-IIQ (iiQKA.0S2) denetleyicilerini
kendi kesif yontemleriyle bulur. IP bilmeniz gerekmez. Bulunan her robot listeye eklenir; zaten listede olan
robot ikinci kez eklenmez. Sonug sayfanin Ustiinde "Tarama bitti: 3 robot bulundu, 1 yeni eklendi."
biciminde yazar.

IP aralig: tara

FANUC ve YASKAWA'nin ag kesfi olmadidi i¢in bu robotlar icin IP araligi taramasi kullanilir; ABB, KUKA ve
KUKA-IIQ igin de calisir.
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. "IP araligi tara" diigmesine basin; tarama paneli acllir.
. Baslangic IP ve Bitis IP alanlarina taranacak araligi yazin (6rnedin 192.168.0.1 — 192.168.0.254 ).

. Aranacak markalari isaretleyin. Gerek olmayanlari kapatmak taramayi hizlandirir.

A W N B

. "Taramayi baslat" diigmesine basin. ilerleme cubugu ve bulunan robot sayisi gdsterilir. iptal etmek
icin iptal'e basin.

Rabotlar

132.96B.0.1

ARB KLIKA

FAMUC @ fanuc

® TMLH-

KUK 10RT %

KUkEA @ ASRD 4

Sekil 4: IP araligi tarama paneli.

Araliktaki her adrese secilen markalarin protokoliiyle baglaniimaya calisilir; robot bulunan adresler listeye
otomatik eklenir. Bliylk araliklar (6rnedin 1000 adres) birka¢ dakika surebilir.

ipucu: Taramay! mimkiin oldugunca dar tutun. Robotlarinizin IP'leri 10.0.5.10 ile 10.0.5.40
arasindaysa yalnizca bu aralidi tarayin ve yalnizca ilgili markayi isaretleyin.

6.5 Otomatik kesif ve ilk yedek

Program, siz bir sey yapmadan da agi izler. Bu davranisi Ayarlar sayfasindaki Tarama boliminden
yOnetirsiniz (B&lim 9.2):

¢ Baslangicta ve her zamanlanmis yedekten dnce tara: Servis acilirken ve her otomatik yedekten
hemen 6nce ag taranir; boylece yeni robotlar yedege dahil olur.
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¢ Yenirobot aga katilinca aninda ekle: ABB, KUKA ve KUKA-IIQ robotlari aga baglandiginda program
haberi aninda alir ve robotu listeye ekler (bekleme yok). Robot agdan ayrildiginda da durumu
cevrimdisi olur.

o Arka planda otomatik kesif araligi: Belirlediginiz dakikada bir (varsayilan 15) sessizce yeniden tarama
yapar.

¢ Taramada bulunan ve yedegi olmayan robotlarin yedegini hemen al: Yeni bulunan bir robot icin
basarili bir yedek yoksa, bir sonraki gecelik yedegi beklemeden hemen yedek alir. ilk deneme
basarisiz olursa 30 dakika sonra tekrar dener. Ge¢miste bu yedeklerin "Tetikleyen" siitununda "Yeni
robot (ilk yedek)" yazar.

Not: Hizli ilk yedek yalnizca kendiliginden bulunan robotlar icindir. Elle eklediginiz robotlar icin
program ilk yedegi kendi basina almaz; zamanlamayi bekler ya da P> ile siz baslatirsiniz.

6.6 Yedek alma ve iptal etme

o P (satir diigmesi): O robotun yedegdini hemen baglatir.

* Timiuni simdi yedekle: Listedeki ve "Hari¢" isaretli olmayan tiim robotlari siraya koyar. Ayni anda en
fazla Zamanlama'daki Eszamanli yedek sayisi kadar robot calisir (varsayilan 4), digerleri sirasini
bekler.

« M (calisan satirda) ve "Galisanlari iptal et": Calisan yededi ya da tiim ¢alisanlari durdurur. iptal edilen
yedek "Basarisiz — Kullanici tarafindan iptal edildi" olarak kaydedilir ve yarim dosya birakiimaz.

Ayni robot icin yedek zaten siriyorsa ikinci bir yedek baslatiimaz ("Bu robotun yededi zaten surlyor").

6.7 Geri yukleme

Satirdaki © diigmesi robota yedek geri ylklemek icindir. Bu islem ¢ok dnemlidir ve dikkat ister; ayri bir
bélimde (Bolim 11) ayrintili anlatiimistir.

Not: KUKA iiQKA.0S2 (KUKA-IIQ) robotlarina geri yikleme bu striimde program tarafindan
desteklenmez. Yedek dosyasini robota iiQWorks Cockpit ile yukleyin.
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Bolim 7

Yedekler sayfasi

Bu sayfa iki sekmeden olusur: Gecmis ve Yedek dosyalari.

71 Gecmis

Gecmis sekmesi, programin yaptidi her yedekleme ve geri ylkleme islemini kronolojik olarak listeler.

Zaman islemin bittigi an

Marka, Ad, IP Hangi robot

adresi

Sonug¢ Basarili ya da Basarisiz. Basarisizsa Uzerine gelince hata nedeni gorinur

Boyut - Dosya Yedegin toplam boyutu ve icindeki dosya sayisi

Siire islemin kag saniye siirdiigii

Tetikleyen islemi kim baslatti: Elle (tiimii), Elle, Zamanlanmis, Yeni robot (ilk yedek) ya da Geri
ylikleme

"Gec¢misi temizle" digmesi bu listeyi siler; yedek dosyalarina dokunmaz.

7.2 Yedek dosyalari

Bu sekme, yedeklerin diskteki klasor yapisini gezmenizi saglar; Windows Gezgini'ne gitmeden bir yedegin
icine bakabilirsiniz. Ustteki yol cubugunda (breadcrumb) bulundudunuz yeri gériir, bir tst klasére
tiklayarak geri dénersiniz.
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® Servis qaligiyor - i # Deneme: 30 gin

B P

B krS0TESTasz 23 MB

Sekil 5: Yedek dosyalari: tarih > marka > robot > yedek klaséri ve icindeki dosyalar.

Klasor ve dosyalarin yanindaki diigmeler:

« ¥ indir: Dosyayi dogrudan indirir. Bir klasér {izerinde basarsaniz klasérii ZIP olarak indirir; yedegi
baska bir bilgisayara tasimak icin kullanishdir.

e ¥ Geriylikle: Bir yedek klasoériiniin (robot adi ve zaman damgali klasor) yaninda goériinir; o yededi
robota geri yuklemek i¢in kullanilir.

e X Sil: Dosyay! ya da klasoru kalici olarak siler. Onay sorulur ve geri alinamaz.

Sayfanin altinda yedeklerin kok klasorii yazar (varsayilan C:\RasAutoBackup\Backups ).

7.3 Klasor diizeni

Yedekler su dlizende saklanir:
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<Yedek klasoru>
L— 2026-10-08 « yedegin alindigdi giin
— ABB
L— Systeml « robotun adi
L— Systeml 20261008 143424 < robot adi + tarih saat
L— (yedek dosyalari)
KUKA
L— ASRO
L— ASRO 20261008 154438
— ASRO.zip
L— kr90TEST.asz
KUKA-TIIQ
L— RAS
L— RAS 20261009 150748
— (denetleyicinin yedek dosyasi)
L— (ayni ad) .info.txt

|
|
|
-
|
|
|
-
|
|
|

— FANUC

L— YASKAWA

Bu duzenin faydasi sudur: bir robotun yededini aramak igin dnce glinli, sonra markay!1, sonra robotun adini
secersiniz. Bir yedegin icinde ekstra ic ice klasor yoktur; dosyalar dogrudan zaman damgali klasoriin
icindedir. Klasor adlarinda IP adresi bulunmaz, yalnizca robotun adi vardir.

Not: Ayni robot ayni saniyede iki kez yedeklenirse (gok nadir) ikinci klasériin sonuna _2 eklenir;
birincinin Gzerine yazilmaz.
7.4 Saklama sliresi
Disk dolmasin diye program eski yedekleri otomatik siler. Zamanlama sayfasindaki Saklama siiresi (giin)
alani bunu belirler (varsayilan 30). Her yedek turundan sonra, bu siireden eski tarih klasérleri (6rnedin 30
glinden eski 2026-09-01 ) tamamen silinir. 0 yazarsaniz hicbir sey silinmez.
Dikkat: Silme islemi tarih klasérii bazindadir ve geri alinamaz. Uzun sure saklamaniz gereken bir

yedek varsa onu ZIP olarak indirip baska bir yere (ag surticlsi, harici disk) koyun ya da saklama
slresini yeterince uzun tutun.
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Bolum 8

Zamanlama

Zamanlama sayfasi yedeklerin otomatik olarak ne zaman alinacagini ve nereye kaydedilecegini belirler.

® Deneme: 30 gln

Zamanlama

Sekil 6: Zamanlama sayfasi.

8.1 Otomatik yedekleme

ET] Ne yapar?

Otomatik Kapaliysa program hicbir yedegi kendiliginden almaz (elle yedek alinabilir)
yedekleme acik

Her ... Birim Yedek sikligini belirler: "Her 1 GUin", "Her 6 Saat", "Her 2 Hafta", "Her 1 Ay", "Her 1 Yil" gibi.
Birim olarak Saat, Glin, Hafta, Ay ya da Yil segilir

Baslangic saati Gun, hafta, ay ve yil periyotlarinda yedegin hangi saatte baslayacagi (varsayilan 02:00).
Saat periyodunda kullaniimaz

Yalnizca pazar isaretliyse yedek, hesaplanan giin ne olursa olsun bir sonraki pazar giiniine ertelenir
glinleri
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Birkac ornek

istenen Ayar

Her gece saat 02:00'de Her 1 Giin, baslangic 02:00

Her 4 saatte bir Her 4 Saat

Haftada bir, pazar sabahi 03:30 Her 1 Hafta, baslangi¢ 03:30, "Yalnizca pazar glnleri" isaretli
Ayda bir Her 1 Ay, baslangi¢ saati istediginiz saat

Hafta sonu uretim yok, yalnizca pazarlari Her 1 Gulin + "Yalnizca pazar gunleri"

Altta Sonraki yedek ve Son ¢alisma alanlari, bir sonraki yedegdin ne zaman baslayacagini ve en son ne
zaman calistigini gosterir. Ayari kaydettiginizde "Sonraki yedek" yeni ayara gore yeniden hesaplanir.

Not: Saat periyodunda (6rnedin her 4 saat) sonraki yedek, bir 6nceki yedegin basladigi andan
itibaren hesaplanir. ilk kez calistirdiginizda bir sonraki 02:00 beklenir.

8.2 Depolama

AET] Ne yapar?

Yedek klasoru Yedeklerin yazilacagi kok klasér. Tam bir yol olmalidir (6rnegin D:\Yedek ). Yazarken
ya da Gozat ile segebilirsiniz

Saklama siiresi (giin) Bu glinden eski tarih klasorleri silinir; O = hicbir seyi silme

Eszamanli yedek sayisi Ayni anda kag robotun yededinin alinacagdi (varsayilan 4). Ag veya disk yavassa
dustrdn

Robot basina zaman Bir robotun yedegi bu silireyi asarsa iptal edilir ve "Zaman asimi" ile basarisiz sayilir

asimi (dk) (varsayilan 30)

Klasor secici

Gozat digmesi, bilgisayardaki sirici ve klasorleri gosteren bir pencere acar. Bir klasore girmek icin
Uzerine tiklayin, bir Uste ¢cikmak i¢in .. satirini kullanin. Asagidaki kutuya bir ad yazip Klasor olustur
derseniz yeni bir klasor yaratilir. Dogru klasérde oldugunuzda "Bu klasérii se¢" deyin.
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Yedek klasériinii seg

w 2026-10-08

Sekil 7: Yedek klasoérti secici.

Dikkat: Program bir Windows servisi olarak calistidi icin, yedek klasorii olarak bir ag paylasimi (
\\sunucu\paylasim ) ya da eslenmis siirlicii harfi (6rnegin z: ) secmek cogu zaman calismaz:
servis, siz oturum actiginizda gordiginiz ag surdctlerini gdoremez ve ag paylasimina yazma izni
yoktur. Yedekleri bilgisayarin kendi diskine alip, sonra bir ag surtictisiine kopyalamak ya da servisin
calistigi hesabi Windows servis ayarlarindan ag paylasimina erisimi olan bir hesapla degdistirmek
daha guvenlidir.

Kaydet ve "Tumiinii simdi yedekle"

Degisiklikler Kaydet'e basinca gecerli olur; basmadan baska sayfaya gecerseniz kaybolur. "Tiimilini simdi
yedekle" diigmesi Robotlar sayfasindakiyle ayni isi yapar: zamani beklemeden tim robotlarin yedegini
baslatir.
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Bolum 9

Ayarlar

Ayarlar sayfasi programin davranisini belirler. Cogu kurulumda hicbir seyi degistirmeniz gerekmez; ama bu
bolimi okumak neyin neden oldugunu anlamaniza yardim eder.

® Deneme: 30 gibn

Web erigimi

admin

Tarama

Marka ayarlian (geli

Sekil 8: Ayarlar sayfasi: web erisimi, tarama ve marka ayarlari.

9.1 Web erisimi

Ayar Anlami

Web portu Araylzlin hangi portta agilacagi (varsayilan 8080). Degisiklik servis yeniden baslayinca gecerli
olur

Dinlenen adres = bilgisayardaki tiim ag kartlarindan erisim; localhost = yalnizca bu bilgisayardan; ya da
belirli bir IP. Baska bilgisayarlardan erisim istiyorsaniz birakin

Kullanici adi Giris icin kullanici adi (varsayilan admin ). Sifre ilk giriste belirlenir
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Ayar Anlami

Oturum siiresi Giris yaptiktan sonra oturumun agik kalma suresi (varsayilan 12)
(saat)
Giris iste Kapatirsaniz higcbir yerden giris istenmez. Guvenlik agisindan dnerilmez
Bu PC'den de Kapaliyken, programin kurulu oldugu bilgisayardan giriste sifre sorulmaz; acarsaniz burada da
giris iste sorulur
9.2 Tarama
Ayar Anlami
TCP baglanti zaman asimi (ms) IP araligi taramasinda her adrese baglanirken beklenecek stire

(varsayilan 400 ms). Yavas aglarda artirin; aginiz hizliysa distrmek
taramay! hizlandirir

Servis acilisinda ve her zamanlanmis Yedekler baslamadan 6nce yeni robotlari bulur
yedekten dnce agi tara (ABB/KUKA)

Yeni robot aga katilinca aninda ekle ABB, KUKA ve KUKA-IIQ robotlarini aga girdikleri an listeye alir

Taramada bulunan ve yedegi olmayan Yeni robotlarin ilk yedegini beklemeden alir
robotlarin yedegini hemen al

Arka planda otomatik kesif araligi (dk, Belirli araliklarla sessiz tarama (varsayilan 15 dk)
0 = kapal)

9.3 Marka ayarlari (gelismis)

Bu bolimdeki kutular soluk gri goriintr; ¢clinkl kutuda yazan deger varsayilan degerdir ve bir sey
yazmazsaniz o kullanilir. Ayari degistirmek icin kutuya yeni degeri yazin ve Kaydet'e basin; varsayilana
dénmek icin kutuyu bosaltin. Her kutunun altinda, ayarin i¢sel adi kiiclik harflerle yazilidir (6rnegin
fanuc.drives ); destek isterken bu adi vermeniz isimizi kolaylastirir.

Ayar Varsayilan Ne ise yarar?
FANUC siiriiciileri (FTP) FR: ,MD: Robotun hangi suriculerinin
fanuc.drives yedeklenecegi. FR: robotun flag

bellegi, MD: ise bellek aygitidir;
virgtlle ayrilir

FANUC FTP portu fanuc.ftpPort 21 Robotun FTP portu.
Degistiriimemisse 21'dir

FANUC FTP modu fanuc. ftpMode passive passive yada active . Baglant
sorunu yasarsaniz digerini deneyin

FANUC alt klasor derinligi 4 Surucduler icinde kag klasor
fanuc.maxDepth derinligine inilecegi
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Ayar

YASKAWA dosya desenleri
yaskawa.patterns

YASKAWA zaman asimi (ms)
yaskawa.timeoutMs

YASKAWA tarama paralelligi
yaskawa.scanParallel

KUKA ZIP arsivi kuka.zip

KUKA proje yedegi kuka.project

KUKA tarama siiresi (sn)
kuka.scanSeconds

KUKA eszamanl yedek
kuka.parallel

KUKA-IIQ kullanici adi kdm.user

KUKA-IIQ sifre kdm.password

KUKA-IIQ instance'larn
kdm.instances

KUKA-I1Q KIP dahil
kdm.includeKip

KUKA-11Q KOP dahil
kdm.includeKop

KUKA-IIQ loglar dahil
kdm.includelLogs

KUKA-1IQ sistem yazilimi dahil
kdm.includeSystemSoftware

KUKA-11Q denetleyiciden sil
kdm.deleteRemote

KUKA-IIQ eszamanli yedek kuka-
iig.parallel

ABB yedek zaman asimi (dk)
abb.timeoutMinutes

Varsayilan

.JBI; .DAT; .CND;
5 oSS LLSITE¥.IL0E

500

true

true

(bos)

(bos)

(bos)

true

true

false

false

true

30
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Ne ise yarar?

Robottan hangi dosyalarin alinacagi;
noktali virgulle ayrilan dosya
desenleri

Robotla tek bir iletisimde beklenecek
sure

IP araligi taramasinda ayni anda
denenecek adres sayisi

Tam sistem arsivi (ZIP) alinsin mi

WorkVisual proje dosyasi (.asz)
yedeklensin mi

Otomatik taramada KUKA robotlarini
dinleme stiresi

Ayni anda en fazla kag KUKA yedegi
(genel eszamanl sayidan ayri bir
sinir)

iIQKA.OS2 denetleyicilerine giris i¢in
kullanici adi. Bossa denetleyicinin
fabrika varsayilan hesabi kullanilir

Yukaridaki kullanicinin sifresi

Yedegi alinacak denetleyici
instance'lari (virgille ayrilir). Bos =
tim instance'lar

Yedege KIP bolimuni dahil eder

Yedege KOP boélimind dahil eder

Denetleyicinin log dosyalarini dahil
eder (yedegi blyutr)

Sistem yazilimini dahil eder (yedegi
cok buyutr)

Yedek basariyla indirildikten sonra
denetleyicideki gegici kopyay siler

Ayni anda en fazla ka¢g KUKA-IIQ
yedegi alinacagi

Bir ABB yededi icin beklenecek en
uzun sire
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ipucu: KUKA ZIP arsivi ve KUKA proje yedegi seceneklerinden en az biri acik olmalidir. ikisi de
acikken program ilkini tam sistem yededi, ikincisini WorkVisual projesi olarak alir; KUKA'ya geri
yiikleme icin proje yededi ( .asz ) gereklidir (Bolim 11).

9.4 Kaydetme ve servisi yeniden baslatma

Kaydet diigmesi ayarlari hemen uygular; yalnizca web portu ile dinlenen adres degisikligi servisin
yeniden baslamasini gerektirir. Port dedistirdiyseniz program "Port 9090 olarak degisti. Servis simdi
yeniden baslatilsin mi?" diye sorar. Evet derseniz servis yeniden baslar ve sayfa birkac saniye icinde yeni
adreste kendiliginden yenilenir.

"Servisi yeniden baslat" digmesi servisi elle yeniden baslatir. Calisan yedek varsa kesilir; bu ylizden
program énce onay ister.

12

Tarama

Ayarlar

Marka ayarlan (g

Robot modiiller [sifreli)

ABE  hanr KUKA  hanr FANUC  hazir YASKAWA hanr

Sekil 9: Ayarlar sayfasinin alt kismi: marka ayarlari ve robot moddilleri.

9.5 Robot modiilleri

Sayfanin altinda her markanin (ABB, KUKA, KUKA-IIQ, FANUC, YASKAWA) modil durumu gorindir.
Normalde hepsi "hazir" yazar. Bir marka icin "modiil yok" ya da "lisans gerekli" yaziyorsa, o markanin
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robotlari yedeklenemez: ilkinde paket eksik kurulmustur (programi yeniden kurun), ikincisinde lisans stiresi
dolmustur (Bolim 12).
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Bo6lim 10

Marka rehberleri

Dort marka ayni ekrandan ydnetilir, ama robotlarin icinde isler farkh yurir: her markanin yedek alma
yontemi, ihtiya¢ duydugu 6n kosullar ve takilabilecegi yerler farklidir. Bu boliimde her marka icin ayni sirayi
izliyoruz: ne yedeklenir, robot nasil bulunur, neye ihtiyag var, hangi ayarlar etkiler, sonuc¢ nasil goriiniir,
geri yuikleme ve sik karsilasilan sorunlar.

10.1 ABB

Ne yedeklenir?

ABB'nin kendi yedekleme islevi kullanilir; yani sonug, FlexPendant'ta Backup Current System dediginizde
elde ettiginiz yedegin aynisidir: RAPID programlari ve moddlleri, sistem parametreleri (EIO, SYS, MOC,
PROC, SIO, MMC), ev (HOME) klasérii ve sistemin kimlik bilgileri ( system.xml , backupinfo.txt gibi
dosyalar). Yedek, ABB'nin standart yapisiyla kaydedilir; yani RobotStudio ya da FlexPendant ile de
acllabilir.

Cikti klas6ru robotun kendi denetleyici adiyla adlandirilir. Denetleyicinizin adi Systeml ise yedek su yolda
olusur:

C:\RasAutoBackup\Backups\2026-10-08\ABB\Systeml\Systeml 20261008 143424\

Robot nasil bulunur?

ABB robotlari agdan kendiliginden bulunur: program, agdaki IRC5 ve OmniCore denetleyicileri dinler; yeni
bir tanesi gorlindr gériinmez listeye ekler ve (ayar aciksa) ilk yedegini alir. Kaybolan robot "Cevrimdis!"
olur, geri geldiginde yeniden "Cevrimici" gorinir. Elle eklemek de mimkindur (Bolim 6).

On kosullar

1. ABB PC SDK bu bilgisayarda kurulu olmaldir. Kurulum paketi bunu sizin icin sessizce kurar (Bolim 3).
Yine de yedek alirken "ABB bileseni bulunamadi" benzeri bir hata goérirseniz Sorun giderme bdlumiine
bakin.

2. iki ABB servisi calismalidir: RobComCtriServer ve RobNetScanHost. Calismiyorlarsa program
sayfanin Ustiinde sari bir uyari bandi gésterir: ABB robotlari bu durumda ¢alismaz (ne tarama, ne
baglanti, ne yedek). Servisleri Windows'taki Hizmetler ( services.msc ) penceresinden baslatin ya da
ABB PC SDK'y1 kurun.

3. Bilgisayar ile denetleyici agda birbirini gdrebilmelidir (servis portu ya da ag baglantisi). Glvenlik duvari
ABB'nin iletisimini engelliyorsa robot gérinmez.

4. Denetleyicide kullanici yetkilendirmesi (UAS) agiksa, robot ekleme penceresine yedek alma izni olan
bir kullanici adi ve sifre girin. Bos birakirsaniz "Default User" kullanilir.
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ABB'ye 0zel ayar

Ayar Varsayillan  Aciklama

ABB yedek zaman asimi (dk) 30 Bir yedek bu sire icinde bitmezse islem durdurulur ve

abb.timeoutMinutes "Zaman asimi" olarak kaydedilir. Cok buylk sistemlerde
artirin

Zamanlama sayfasindaki genel ayarlar (siklik, saat, saklama siiresi, eszamanli yedek sayisi) tim markalar
gibi ABB i¢in de gecerlidir.

Geri yuikleme

Bolim 11'de ayrintih anlatiimistir. Kisaca: denetleyici manuel modda olmalidir; program yedegi robota
yukler, FlexPendant'ta bir erisim onayi ister ve onaydan sonra denetleyici yeniden baslar.

ABB'de sik karsilasilan durumlar
* Robot listede hi¢c goriinmiiyor. ABB servislerini ve ag baglantisini kontrol edin; bilgisayarin robotla
ayni alt agda oldugundan emin olun. Elle IP ile eklemeyi de deneyebilirsiniz.
* Yedek "Zaman asimi" ile bitiyor. A§ yavas ya da sistem ¢ok buytk olabilir; zaman asimini artirin.

* Yedek alinirken robot baska biri tarafindan yedekleniyor. Ayni anda baska bir arag (6rnegin
RobotStudio) yedek aliyorsa program "Denetleyicide baska bir yedekleme stirtiyor" der; kisa sire
sonra tekrar deneyin.

10.2 KUKA

Ne yedeklenir?
KUKA icin iki ayri yedek turu alinabilir ve ikisi de Ayarlar sayfasindan acilip kapatilir:
o Tam sistem arsivi (ZIP). KUKA'nin "Archive all" isleviyle Uretilir; robotun programlarini, makine

verilerini ve konfiglirasyonunu icerir. Bir felaket durumunda robotun icerigini yeniden kurmak icin ana
kaynak budur.

* Proje yedegi (.asz). WorkVisual proje dosyasidir. KUKA robotuna geri ylikleme bu dosya ile yapilir; bu
ylzden geri ylklemeyi distintyorsaniz secenegi acik birakin.

Cikti Klasoru su sekildedir:

...\2026-10-08\KUKA\ASRO\ASRO 20261008 154412\

Robot nasil bulunur?

KUKA denetleyiciler agda kendilerini duyurur ("Hello" yayini). Program bu yayini dinleyerek robotlari
kendiliginden bulur. Dinleme sliresi KUKA tarama siiresi ayariyla belirlenir (varsayilan 8 sn). Yayini
duymayan robotlar elle IP ile eklenebilir.
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On kosullar
¢ KUKA robotlari KRC4 ya da KRC5 olmalidir. KRC5'te yalnizca Windows tabanl siirlim desteklenir;
iiQKA.OS2 igletim sistemli denetleyiciler ayri KUKA-1IQ modiuiliiyle yedeklenir (B6lim 10.5).
* Bilgisayar ile robot ayni agda olmali ve birbirlerine erigebilmelidir.
¢ Kullanici adi ve sifre gerekmez.

¢ Robotun baglantisini paylasan baska bir program (6rnegdin baska bir yedekleme araci ya da
WorkVisual) ayni anda arsiv aliyorsa yedek sirasini bekler.

KUKA'ya ozel ayarlar

Ayar Varsayilan Aciklama

KUKA ZIP arsivi kuka.zip aclk Tam sistem arsivi alinir

KUKA proje yedegi kuka.project acik WorkVisual proje dosyasi (.asz) alinir
KUKA tarama siiresi (sn) kuka.scanSeconds 8 Otomatik taramada robotlari dinleme sliresi
KUKA eszamanli yedek kuka.parallel 2 Ayni anda ka¢ KUKA yedegi alinabilir

Gok sayida KUKA robotunuz varsa ve ag yogunsa eszamanli yedek sayisini diistiriin; KUKA arsivleri blylk
olabilir ve ayni anda ¢ok sayida arsiv robotun denetleyicisini yavaslatir.

Geri ylikleme

Program, yedekteki proje dosyasini robotun C:\KRC\USER\ProjectRoot\AutoRestore klasdrline yukler.
Projeyi etkinlestirme adimini siz robotun kendi ekranindan tamamlarsiniz (Bolim 11). Bu bilincli bir
guvenlik onlemidir: KUKA'da yeni bir projenin devreye alinmasi operator karari olmalidir.

KUKA'da sik karsilasilan durumlar

* Robot listede goriinmiiyor. Ayni ag lzerinde oldugunuzdan emin olun; robot baska bir alt ajdaysa
yayin ge¢mez. Elle IP ile ekleyin.

¢ Yedek ¢cok uzun siiriiyor. Arsiv robotun diskinden Uretildigi icin dakikalar surebilir. Kutuyu kapatip
islemi iptal etmek yerine bekleyin; zaman asimi Zamanlama sayfasindaki genel degerle (varsayilan 30
dk) belirlenir.

¢ Geri yliklemede "Yedekte proje dosyasi (.asz / .wvs) bulunamadi". Yedek alinirken KUKA proje
yedegi kapaliydi. Ayarlar'da secenedi acin ve yeni bir yedek alin.

10.3 FANUC

Ne yedeklenir?

FANUC robotlarda yedek, robotun FTP sunucusu Uzerinden dosyalarin kopyalanmasiyla alinir. Varsayilan
olarak robotun iki surtictisu yedeklenir:

* FR: robotun flas belledi (TP programlari, sistem degiskenleri, ayar dosyalari)
¢ MD: bellek aygrt
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Her siirlicli, yedek klasoriinde ayni adli bir alt klasore kopyalanir ( FR , MD ). Alt klasorlere en fazla alt
klasor derinligi ayari kadar inilir.

...\2026-10-08\FANUC\R1\R1 20261008 020012\FR\...

\MD\. ..

Robot nasil eklenir?

FANUC robotlari igin ag kesfi yoktur; robotu elle ya da IP araligi taramasiyla eklersiniz (Bolim 6). IP aralidi
taramasi, FTP portu agik olan FANUC denetleyicilerini bulur.

On kosullar

1. Robotta FTP sunucusu etkin olmalidir (robotun ag ayarlarinda FTP servisi acik olmalidir).

2. Robotta FTP kullanicisi tanimliysa kullanici adi ve sifre robot ekleme penceresine girilmelidir. Kimlik
tanimli degilse program anonim giris dener.

3. Bilgisayar ile robot arasinda 21 numarali (ya da robotta degistirdiyseniz kendi) FTP portu agik olmaldir.

FANUC'a 6zel ayarlar

Ayar Varsayillan  Aciklama

FANUC siiriiciileri FR:,MD: Hangi siirlicller yedeklenecek (virgtille ayrilir). Robotunuzda
fanuc.drives baska bir surtcu kullaniyorsaniz ekleyin

FANUC FTP portu 21 Robotun FTP portu

fanuc. ftpPort

FANUC FTP modu passive Baglanti kurulamiyorsa active deneyin
fanuc. ftpMode

FANUC alt klasor derinligi 4 Surilcu icinde kag seviye klasore inilecegi
fanuc.maxDepth

Geri ylikleme

Yedekteki FR: ve MD: dosyalari robota FTP ile yazilir; ayni adli dosyalarin lizerine yazilir. Robot yazma
korumali dosyalari ya da ¢alisan bir programi reddedebilir; reddedilenlerin sayisi sonucgta gorinur.
Ayrintilar Bolim 11'dedir.

FANUC'ta sik karsilasilan durumlar
* "FTP ile hic dosya alinamadi”. Kullanici adi/sifre yanls, FTP kapali ya da yanlis mod secili olabilir.
Once Baglantiyi dene (v) ile baglantiyi dogrulayin, sonra FTP modunu degistirin.

* Yedek eksik goriiniiyor. Siriici listesinde robotunuzun kullandigi stirlicti yoktur ya da klasor derinligi
yetersizdir.

¢ Robot yanit vermiyor, baglanti kopuyor. FANUC denetleyiciler ayni anda sinirli sayida FTP
baglantisina izin verir; robota FTP ile baglanan baska bir program aciksa kapatin.
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10.4 YASKAWA

Ne yedeklenir?

YASKAWA denetleyicilerden (YRC1000, DX200, FS100 gibi) is dosyalari ve ayar dosyalari HSE (High Speed
Ethernet) protokolu ile alinir. Hangi dosyalarin alinacadi dosya desenleriyle belirlenir; varsayilan olarak
sunlar alinir:

.JBI (isler),

e .DAT (veriler), .CND (kosul dosyalari),
e .PRM (parametreler), .SYS (sistem), .LST (listeler), *.L0G (gUnlukler)

Dosyalar tek bir klasore, diiz yapida kaydedilir:

.. .\2026-10-08\YASKAWA\YRC1000-01\YRC1000-01 20261008 020045\

Robot nasil eklenir?

YASKAWA robotlari icin de ag kesfi yoktur; elle ya da IP arahigi taramasiyla eklenir. Bu markada tarama
yaplilirken ayni anda denenecek adres sayisi YASKAWA tarama paralelligi ile belirlenir.

On kosullar
o Denetleyicide HSE (Ethernet sunucu) islevi etkin olmalidir.
e Kullanici adi ve sifre gerekmez; ancak robotun uzaktan okumaya izin veren modda olmasi gerekir.

e Bilgisayardaki glivenlik duvari robotla UDP iletisimini engellememelidir.

YASKAWA'ya ozel ayarlar
Ayar Varsayilan Aciklama
YASKAWA dosya desenleri .JBI; .DAT; .CND; .PRM; .SYS Robottan alinacak dosyalar;
yaskawa.patterns ; .LST;*.LOG noktall virgllle ayrilir
YASKAWA zaman asimi (ms) 500 Robotla bir iletisim icin
yaskawa.timeoutMs beklenecek slire. Yavas

aglarda artirin

YASKAWA tarama paralelligi 8 IP araligi taramasinda ayni
yaskawa.scanParallel anda denenen adres sayisl

Geri yiuikleme

Yedekteki dosyalar HSE ile robota yazilir; ayni adli dosyalarin lizerine yazilir. Robotun uygun modda
(6rnegin TEACH ya da uzaktan yazmaya acik) olmasi gerekir. Ayrintilar Bolim 11'dedir.

YASKAWA'da sik karsilasilan durumlar

¢ Tarama robotu bulamiyor. Zaman asimini 1000 ms'e cikarin; ag anahtarlari bazen ilk paketi geciktirir.

« Bazi dosyalar yedekte yok. Dosya desenlerinde o uzanti bulunmuyordur; deseni ekleyip yededi
tekrarlayin.
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* Yedek cok kisa siiriiyor ve birkac dosya iceriyor. Normaldir; YASKAWA yedekleri klicUktur.

10.5 KUKA iiQKA.0S2 (KUKA-IIQ)

Neler yedeklenir?

Bir iiQKA.OS2 denetleyicisi bir ya da birden gok instance (6rnegin KSS 9.3.3 denetleyici instance'i)
barindirabilir. Program her instance icin denetleyiciden bir yedek olusturmasini ister, yedek dosyasini
bilgisayara indirir ve indirme dogrulandiktan sonra denetleyicideki gegici kopyayi siler (bu kapatilabilir).
Varsayilan olarak KIP ve KOP boltumleri dahildir; loglar ve sistem yazilimi yedegi ¢ok bulyutecedi icin dahil
edilmez.

Cikti klasori soyle gorundr:

...\2026-10-09\KUKA-IIQ\RAS\RAS 20261009 150748\

Yedek dosyalari dogrudan tarih-saatli klasoriin icine yazilir; instance igin alt klasér agilmaz. Her yedek
dosyasinin yanina instance adi, boyut ve zamani iceren kiiclk bir .info.txt dosyasi yazilr.

Robot nasil bulunur?

iiQKA.OS2 denetleyicileri agda kendilerini duyurur (multicast). Program bu duyurulari dinler ve robotlari
otomatik bulur; aga yeni katilan denetleyici kisa sire iginde listeye eklenir. Ayrica otomatik tarama
diigmesine bastiginizda program bilinen adresleri ve bilgisayarin alt aglarini dener. Bulunamayan
denetleyicileri IP ile elle ekleyebilir ya da IP araligi taramasiyla bulabilirsiniz.

On kosullar

* Denetleyicide iiQKA.O0S2 calisiyor olmall ve bilgisayardan ag uzerinden erisilebilmelidir (denetleyicinin
cihaz yonetimi portu, 5018 ya da 5017, giivenlik duvarinda engellenmemelidir).

e Genellikle kullanici adi ve sifre gerekmez: bos birakirsaniz denetleyicinin fabrika varsayilan hesabi
kullanilir. Sifre denetleyicide degistirildiyse kullanici adi ve sifreyi robotun Diizenle penceresine ya da
Bolim 9.3'teki KUKA-IIQ ayarlarina girin.

e O sirada bagka bir ara¢ (6rnegin iiQWorks Cockpit) denetleyiciyi 6zel olarak kullaniyorsa program izni
kendisi ister ve bir kez yeniden dener.

KUKA-IIQ'ya 6zel ayarlar
Ayar Varsayilan Aciklama

KUKA-IIQ kullanici adi / sifre kdm.user kdm.password bos Denetleyici bilgileri (bossa fabrika
varsaylilan hesabi)

KUKA-IIQ instance'lari kdm.instances bos (hepsi) Yededi adi verilen instance'larla
sinirlar
KIP / KOP dahil kdm.includeKip kdm.includeKop acik / acik Instance'in hangi boltimlerinin

yedeklenecegi
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Ayar Varsayilan Aciklama

Loglar / sistem yazilimi dahil kdm.includelLogs kapall / istege bagl, blyik bdlimler
kdm.includeSystemSoftware kapali

Denetleyiciden sil kdm.deleteRemote aclk indirmeden sonra gegici yededi

denetleyiciden kaldirir

KUKA-IIQ eszamanl yedek kuka-iiq.parallel 2 Ayni anda ka¢ KUKA-IIQ yedegi alinir

Geri ylukleme

iiQKA.OS2 robotlarina geri ylkleme bu sirimde program tarafindan desteklenmez. Geri ylklemek icin
yedek dosyasini robota iiQWorks Cockpit ile yukleyin.

KUKA-IIQ'da sik goriilen durumlar
* Robot bulunuyor ama test ya da yedek giris hatasiyla basarisiz oluyor. Kullanici adi ya da sifre
yanlistir. Robotu dizenleyin ve denetleyicinin bilgilerini girin.

¢ Yalnizca bazi instance'larin yedegi alindi. En az bir instance yedeklenmisse yedek basarili sayilir;
gecmisteki mesaj, basarisiz olan instance'lari nedenleriyle birlikte listeler. Nedeni giderdikten sonra
yedegdi yeniden alin.

* Yedek ¢cok uzun siiriiyor ya da ¢ok biiyiik. ihtiyaciniz yoksa loglar dahil ve sistem yazilimi dahil
seceneklerini kapali tutun.

* Denetleyicinin depolama alani doluyor. Denetleyiciden sil kapatildiysa her yedek denetleyicide kalir.
Secenegi yeniden acgin ya da denetleyiciyi elle temizleyin.
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Bolim 11

Geri yukleme

Geri ylikleme, daha dnce alinmis bir yedegi robota geri koymaktir. Programin en giicli ama ayni zamanda
en dikkat isteyen islevidir: robotun su andaki programlarini ve ayarlarini degistirir. Bu nedenle ekranlarda
birden fazla onay adimi vardir ve her markada isleyis biraz farkhdir.

Dikkat: Geri yUkleme yalnizca yetkili bakim personeli tarafindan ve giivenli kosullarda yapilmalidir:
robotun ¢alisma alani bos, acil durdurma erisilebilir ve islem sirasinda hat tretimde olmamalidir. Bu
kilavuzdaki geri ylkleme akislari gercek robotlarda her zaman dnce tiretim disi bir robotta
denenmelidir.

11.1 Baslamadan 6nce kontrol listesi

e Dogru robota geri yiklediginizden emin olun. Program zaten yalnizca ayni markadan alinmis yedegi
kabul eder, ama ayni markada iki farkli robotun yedegini karistirmak mimkaindur.

e Geri ylUklenecek yedek basarili olmalidir; basarisiz yedekler listede goriinmez.

* Robotun modu uygun olmalidir: ABB igin manuel, YASKAWA icin uzaktan yazmaya agik (TEACH),
FANUC igin yazma izni olan mod.

¢ Robot Uretimde degilse ve mimkiinse geri yliklemeden 6nce robotun giincel yedegdini de alin.
Boylece geri yukleme istediginiz sonucu vermezse eski haline dénebilirsiniz.

1.2 Adim adim

1. Robotlar sayfasinda geri yiklemek istediginiz robotun satirindaki © diigmesine basin. (Alternatif:
Yedekler sayfasinda yedek dosyalarini gezerken, yedek klasériiniin yanindaki © digmesi.)

2. Acllan pencerede robotun adi ve adresi Robot alaninda gorinur. Yedek listesinden geri yuklemek
istediginiz yedegi se¢in; liste en yeni yedekten en eskiye dogrudur ve tarih/saat ile klasor adini
gosterir.

3. Kirmizi uyariyi ve markaya 6zel aciklamayi okuyun (asagida her markanin ne yapacadi anlatiliyor).

4. Onay kutusuna robotun adini aynen yazin. Bu, yanls robota tiklamaniza karsl son guvenlik adimidir;
ad eslesmezse Geri yilikle diigmesi ¢calismaz.

5. Geri yiikle'ye basin. Robot satiri "Geri yikleme" durumuna gecer, islem arka planda yurr; ilerlemeyi
satirin altindaki durum metninden ve Loglar sayfasindan izleyebilirsiniz.
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Yededi robota geri yiikle

KLICA - ASROD -192.168.32.10

08.10.2026 15:44:38 - ASRC

Sekil 10: Geri ylikleme penceresi. Robot, yedek ve onay adi bu pencerede secilir.

11.3 Markaya gore ne olur?

Marka Program ne yapar Sizin yapmaniz gerekenler

ABB Yedegi denetleyiciye yukler, FlexPendant'ta tam erisim Denetleyiciyi manuel moda alin.
(FullAccess) onayi ister, onay gelince geri yiklemeyi FlexPendant'in basinda durun ve 3
baslatir. Denetleyici yeniden baslar dakika icinde erisim istegini

onaylayin. Yeniden baslamayi bekleyin

KUKA Yedekteki proje dosyasini (.asz/.wvs) robotta KUKA'da Backup Manager > Restore
C:\KRC\USER\ProjectRoot\AutoRestore klasdriine From > Project and Options ile projeyi
yukler siz devreye alirsiniz

KUKA-IIQ Bu strimde desteklenmez Yedek dosyasini robota iiQWorks

Cockpit ile yUkleyin

FANUC FR: ve MD: dosyalarini FTP ile robota yazar; ayni adli Robotun uygun modda ve FTP yazma
dosyalarin Gzerine yazar izninin acik oldugundan emin olun.
Bittikten sonra robotu kontrollii acilis
(controlled start) ile yeniden
baslatmaniz onerilir
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Marka Program ne yapar Sizin yapmaniz gerekenler

YASKAWA  Yedekteki dosyalari (JBI, DAT, CND, PRM...) HSE ile robota Robotu uygun modda tutun (TEACH ya
yazar; ayni adli dosyalarin Uzerine yazar da uzaktan yazmaya agik). Bittikten
sonra isleri ve parametreleri robotun
ekranindan kontrol edin

* Not: ABB'de program, yededgi robota gecici bir klasor olarak yUkler ve islem bitince (basaril olsun
olmasin) o gecici klasori siler; robotun diskinde artik dosya kalmaz.

11.4 Gilivenlik onlemleri

Program geri yUklemeyi yanlislikla baslatmanizi zorlastiracak sekilde tasarlanmistir:

* Robot adini yazarak onaylamaniz gerekir.

* Yedek ile robot ayni marka dedilse islem reddedilir ("Bu yedek farkli bir markaya ait; bu robota geri
yiklenemez").

e Yalnizca programin kendi yedek klasoru icindeki yedekler secilebilir; baska yerdeki klasorler kabul
edilmez.

e Aynirobot icin bir yedek ya da geri ylikleme zaten slrlyorsa ikincisi baslamaz.

* ABB'de denetleyici Auto moddaysa islem hic baslamaz ("Denetleyici Auto modda. Manuel moda alip
tekrar deneyin").

11.5 iptal etme ve sonug

Calisan bir geri yuklemeyi satirdaki B digmesiyle iptal edebilirsiniz; ancak iptal edilen islem yarim
kalabilir: FANUC ve YASKAWA'da o ana kadar yazilan dosyalar robotta kalir. iptal etmek yerine islemin
bitmesini beklemeniz cogu zaman daha gulvenlidir.

islem bitince Yedekler > Gecmis listesine "Geri yiikleme" tetikleyicisiyle bir kayit eklenir; boyut ve dosya
sayisl yazilir. FANUC ve YASKAWA'da bazi dosyalar yazilamadiysa kayitta "N dosya yuklenemedi" notu
gorilrsiniz; hangi dosyalarin reddedildigi Loglar sayfasindadir.

11.6 lyi uygulamalar

e Geri yUklemeyi, robot bakim ya da Uretim durdurmasi sirasinda planli yapin.
» Once yedegin gercekten istediginiz tarihte oldugunu Yedekler sayfasindan kontrol edin.
o Onemli degisikliklerden énce yedek alin; en iyi geri yiikleme, hi¢c gerekmeyendir.

e Geri ylklemeden sonra robotu Uretime almadan 6nce referans noktalarini ve kritik programlari diistik
hizda deneyin.

e Yedeklerin kendisini dizenli olarak baska bir diske ya da ag surtclsune kopyalayin; geri yiukleme
yalnizca yedek duruyorsa ise yarar.
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Boliim 12

Loglar, Lisans ve Hakkinda

121 Loglar

Sol menulideki Loglar sayfasi programin ne yaptigini giinliik olarak gosterir: servisin basglamasi, bulunan
robotlar, baglanti denemeleri, yedeklerin baslayip bitmesi ve hatalar. Bir sey beklediginiz gibi
calismadiginda ilk bakacaginiz yer burasidir.

® Servis qaligyor # Denome: 30 giin

Loglar

Sekil 11: Loglar sayfasi.

« Ustteki diizey listesi hangi &nemdeki satirlarin gdsterilecedini secer: Information (genel akis), Warning
(uyarilar), Error (hatalar) ve Debug (ayrintili kayit). Sorun ararken Information secip tiim akisi gérmeniz
en kolayidir.

¢ Temizle ekrandaki listeyi bosaltir; dosyadaki kayitlari silmez.

* indir log dosyasini bilgisayariniza kaydeder. Destek isterken bu dosyayi bize géndermeniz ¢éziimii
hizlandirir.

¢ Not: Log satirlari su an Turkge yazilir; arayuz dilini degistirseniz de log metni degismez. Bolim 13'te
en sik gorulen mesajlarin Turkce karsiliklari ve anlamlari bir tabloda verilmistir.
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12.2 Lisans

Program ilk kuruldugunda 30 giinliikk deneme siriimu olarak calisir; tim 6zellikler aciktir. Deneme bitince
yedek alma durur ve sayfanin Ustlindeki rozet "Lisans gerekli" olur. Robotlariniz, ayarlariniz ve eski
yedekleriniz silinmez; lisans girer girmez her sey kaldi§i yerden devam eder.

» b Sarvic calisny
# @ Servis caligiyor # Deneme: 30 giin

Deneme; 30 giin

FOOOR - X0 - K00 - XN

Lisans

Sekil 12: Lisans sayfasi. (Makine kimligi bu kilavuzda gizlenmistir.)

Lisans siiresizdir ve tek bir bilgisayara baglidir. Edinmek igin:

1. Lisans sayfasini agin ve Makine kimligi degerini kopyalayin.
2. Bu kimligi RAS Otomasyon'a iletin; size bir lisans anahtari gonderilir.
3. Anahtari Lisans anahtari kutusuna yapistirin ve Etkinlestir'e basin. "Lisans etkinlestirildi" mesajini

gorursiniz.

Durum rozeti su degerleri alabilir:

Rozet Anlami

Lisansh Lisans gecerli
Deneme: N giin Deneme siriyor, N glin kaldi
Lisans gerekli Deneme siresi bitti ya da lisans gecersiz
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Rozet Anlami

Lisans baska bir Anahtar bu bilgisayar icin Uretilmemis. Bilgisayarin ag karti ya da donanimi degistiyse
bilgisayara ait yeni anahtar isteyin

Sistem saati geriye Bilgisayarin saati geri alinmis gortnutyor. Saati diizeltin

alinmis

Bilgisayari degistirirseniz eski bilgisayarda Lisansi kaldir digmesine basip makine kimliginizi yenisiyle
birlikte bize bildirin; yeni anahtar Uretilir.

12.3 Hakkinda

Hakkinda sayfasi Grliniin stiriminu, Ureticiyi ve ¢alistigi bilgisayara dair kisa bilgileri (isletim sistemi,
bilgisayar adi) gosterir. Destek isterken bu sayfadaki sirim numarasini ve makine kimligini yazmaniz
yeterlidir.

® Servis qaligiyor - i # Deneme: 30 gin

RAS AutoBackup

wwasrasotom A5y

Backup

Hakkinda

Sekil 13: Hakkinda sayfasi.
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Bolim 13

Sorun giderme

Bir sey beklediginiz gibi gitmediginde panik yapmayin; sorunlarin biytik gogunlugu asagidaki basliklardan
birine uyar. Once Loglar sayfasina bakin: program neyin neden olmadidini cogu zaman acikca yazar.
Asagidaki tablolar, belirtiyi, olasi nedeni ve ¢6zimi yan yana verir.

13.1 Kurulum ve servis

Belirti Olasi neden Ne yapmali?

install.cmd "Yonetici olarak Yonetici hakkiyla Dosyaya sag tiklayip "Yonetici olarak ¢alistir" deyin;
calistinn" der ya da hemen kapanir acllmadi ¢Gift tiklamayin

Kurulum bitti ama Servis baglamadi Windows Hizmetler ( services.msc ) penceresinde
http://localhost:8080 ya da port baska RAS AutoBackup servisinin "Calisiyor" oldugunu
acllmiyor bir programda kontrol edin. Calismiyorsa baslatin. Port doluysa

kaldirip install.cmd /port 9090 ile yeniden
kurun ya da konsol modunda farkl bir port deneyin

(Bolum 3)
Sayfa yalnizca bu bilgisayarda Dinlenen adres Ayarlar > Web erisimi'nden tiim agdan erisime izin
aciliyor, diger bilgisayarlardan yalnizca yerel, ya verin; kurumsal glivenlik duvarinda sectiginiz portun
agiimiyor da guvenlik duvari acik oldugundan emin olun
engelliyor
Servis kendi kendine kapaniyor Kurulum dosyalari Programi yeniden kurun; konsol modunda ¢alistirip
eksik ya da bozuk pencerede ¢ikan hata mesajini okuyun
Tarayicida "Servis ile baglanti Servis yeniden Birkac saniye bekleyin. Dénmezse servisin galistigini
kesildi. Yeniden baglaniliyor..." basliyor ya da kontrol edin
durdu
Guncelleme sonrasi ayarlarim gitti — install.cmd tekrar calistirildiginda ayarlar, robot
mi diye endise listesi ve lisans korunur; yalnizca program dosyalari
yenilenir
Windows SmartScreen / antivirls Taninmayan yazihm Kurulum paketinin RAS Otomasyon'dan geldigini
install.cmd ya da program uyarisi dogruladiktan sonra "Yine de calistir" deyin ya da
dosyalarini engelliyor antivirls yoneticinizden izin isteyin

13.2 Giris ve erisim

Belirti Ne yapmal?

Kullanici adi admin , sifre admin Sifreyi daha 6nce degistirmissinizdir. Yeni sifreyi kullanin
calismiyor
Sifremi unuttum Sifre kurtarma igcin RAS Otomasyon destek ekibiyle iletisime gegin
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Belirti Ne yapmali?

Birkac¢ saat sonra tekrar giris istiyor Oturum sturesi doldu (varsayilan 12 saat). Ayarlar'dan sureyi
uzatabilirsiniz

Baska bir bilgisayardan "Baglanilamadi" Guvenlik duvarini, portu ve Ayarlar'daki erisim secenegini kontrol edin

13.3 Robot bulma ve baglanti

Belirti Olasi neden ve ¢6ziim

ABB robotlari hi¢ gériinmiilyor ~ Sayfanin Ustlinde sari uyari bandi var mi? ABB servisleri ¢calismiyorsa
Hizmetler'den baslatin ya da ABB PC SDK'y1 kurun. Bilgisayarla robotun ayni agda
oldugundan emin olun

KUKA robotlari gériinmiiyor Robot baska bir alt agdadir; yayin ge¢gmez. Elle IP ile ekleyin. Tarama suresini
artirmayi deneyin (varsayilan 8 sn)

FANUC / YASKAWA robotu Bu markalar icin tarama sadece IP araliginda ¢alisir; araligin dogru oldugunu ve
tarama bulamiyor robotta FTP (FANUC) ya da HSE (YASKAWA) islevinin agik oldugunu kontrol edin.
Tarama zaman asimini artirin

Robot satiri "Baglanamadi - 5 Robot kapali, kablo ¢ikmis ya da IP de@ismis olabilir. Program 5 dakikada bir

dk'da tekrar" kendisi yeniden dener; IP degistiyse robotu diizenleyin
Robot Cevrimdisi goriinliyor Program robotu 30 saniyede bir yoklar ve arka arkaya iki kez yanit alamazsa
ama acik cevrimdisi sayar. Ag kesintisi, glivenlik duvari ya da robotun mesgul olmasi neden

olabilir. Baglantiyi dene (v') ile dogrulayin

Baglantiyi dene basarili ama Baglanti ile yedek farkl portlari ve yetkileri kullanir; Loglar'da yedegin hata
yedek basarisiz mesajina bakin. Kullanici adi/sifreyi ve robotun modunu kontrol edin

Agdaki robot kendiliginden Ayarlar > Tarama'da Servis acilisinda ve her zamanlanmis yedekten énce agi
eklenmiyor tara, Yeni robot aga katilinca aninda ekle ve Taramada bulunan ve henliz yedegi

olmayan robotlarin yedegini hemen al segceneklerini kontrol edin

KUKA-1IQ robotu bulunuyor Kullanici adi/sifre yanlis. Robotu diizenleyin ve denetleyicinin bilgilerini girin
ama baglanti giris hatasiyla
basarisiz
KUKA-IIQ yedegi yalnizca En az bir instance basarisiz oldu; gecmisteki mesaj instance'i ve nedenini belirtir.
kismen basarili Instance'in denetleyicideki durumunu kontrol edip yedegi yeniden alin
13.4 Yedek alma
Belirti Olasi neden ve ¢6ziim
"Hedef diskte yeterli bos Hedef diskte 200 MB'tan az yer var. Disk temizleyin ya da yedek klasoérini blyuk
alan yok" bir diske taslyin; saklama suresini kisaltin
"Zaman asimi" Yedek, belirlenen sire iginde bitmedi. Zamanlama'daki zaman asimini (ve ABB'de

ABB yedek zaman asimini) artirin; agi kontrol edin
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Kullanici Kilavuzu

Belirti Olasi neden ve ¢oziim

"Kullanici tarafindan iptal
edildi"

"Bu robotun yedegi zaten
slirilyor"

"Denetleyicide baska bir
yedekleme siiriiyor" (ABB)

FANUC: "FTP ile hi¢ dosya
alinamadi”

Zamanlanmis yedek hig
baslamadi

Yedek klasoérii ag
paylasiminda ve hata
aliyorum

Yedekler ¢cok yer kapliyor
Eski yedekler bir gtin
kayboldu

Yedek klasériinde .partial
uzantili dosya/klasor var

Birisi B diigmesine basti ya da servis yeniden baslatildi. Yeniden baslatin

Ayni robot icin bir yedek devam ediyor; bitmesini bekleyin

Baska bir ara¢ yedek aliyor. Birkag dakika bekleyip tekrar deneyin

FTP kapali, kullanici/sifre ya da mod hatall. FTP modunu active <> passive
degistirip deneyin; kullanici adi ve sifreyi kontrol edin

Zamanlama kapali olabilir, saat/siklik yanls olabilir, robot "Hari¢" isaretli olabilir,
lisans bitmis olabilir ya da servis o saatte kapaliydi. Zamanlama sayfasindaki
"Sonraki yedek" bilgisine ve Loglar'a bakin

Servis, ag surdculerini géremez. Yedekleri bilgisayarin kendi diskine alin; gerekirse
ayrica ag suriiciisiine kopyalayin (Blim 8)

Saklama stresini kisaltin, yedek sikhgini azaltin, KUKA'da yalnizca gerekli secenegi
acik birakin

Saklama stresi doldugu icin silinmis olabilir. Uzun sire saklanacak yedekleri ZIP
olarak indirip baska yere koyun

Bir yedek yarim kalmistir (servis kapanmis ya da elektrik gitmistir). Glivenle
silebilirsiniz; program sonraki yedekte yeniden dener

13.5 Geri yukleme

Belirti Olasi neden ve ¢6ziim

9 diigmesi goériinmiiyor Robotun basaril bir yedegi yoktur; énce yedek alin

"Robot adi dogrulanamadi" Onay kutusuna robot adini aynen, biyuk/kiigik harf dahil yazin
"Bu yedek farkli bir markaya ait" Yanlis robot ya da yanlis yedek segildi

"Denetleyici Auto modda. Manuel moda
alip tekrar deneyin" (ABB)

Denetleyiciyi manuel moda alin

"FlexPendant erisim onayi zaman asimi"
(ABB)

FlexPendant'ta erisim istegini 3 dakika icinde onaylamadiniz. Tekrar
baslatip FlexPendant'in basinda bekleyin

"Hi¢ dosya yiiklenemedi"
(FANUC/YASKAWA)

Robotun yazma izni ya da modu uygun degil. FANUC'ta FTP yazma
iznini, YASKAWA'da uzaktan yazma iznini kontrol edin

Normaldir: KUKA'da son adimi siz robotun ekranindan (Backup
Manager) yaparsiniz

KUKA'da geri ylkleme tamam ama robot
degismedi
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13.6 Lisans

Belirti Coziim

"Lisans gerekli" Deneme bitti; Bolim 12'deki adimlarla anahtar alin

"Lisans baska bir bilgisayara Anahtar bu bilgisayar icin Uretilmemis. Makine kimligini RAS Otomasyon'a

ait" gonderin

"Sistem saati geriye alinmis" Bilgisayarin saatini dogru degere getirin (otomatik saat senkronizasyonunu agin)

13.7 Log mesajlarinin karsiliklari

Log satirlari ve bazi hata mesajlari Tiirk¢e yazildigi igin, yabanci dil kilavuzlarinda bu tabloyu
kullanabilirsiniz. Asagida en sik karsilasilanlar yer alir.

Mesaj Anlami

Hedef diskte yeterli bos alan yok (<200 MB) Disk dolu

Kullanici tarafindan iptal edildi Yedek elle durduruldu

Zaman asimi Sire doldu

Denetleyici Auto modda. Manuel moda alip tekrar deneyin ABB geri ylkleme icin manuel mod gerekir
FlexPendant erisim onayi zaman asimi ABB geri ylklemede onay verilmedi

FTP ile hi¢ dosya alinamadi FANUC baglantisi/yetkisi

Denetleyicide baska bir yedekleme stirtiyor ABB baska arag tarafindan mesgul

Kayith robotlara yeniden baglanma: N basarili, M basarisiz Baglanti izleyicisinin 5 dakikallk denemesi
Tarama bitti: N robot bulundu, M yeni eklendi Tarama sonucu

13.8 Destek istemeden once

Asagidakileri toplayip bize gonderirseniz sorunu ¢ok daha hizl ¢ézeriz:

1. Hakkinda sayfasindaki sirim numarasi ve makine kimligi
2. Sorunun yasandigi robot markasi, modeli ve denetleyici stiriim
3. Loglar sayfasindan indirdiginiz log dosyasi

4. Ne yaptiginizi ve ne olmasini beklediginizi anlatan kisa bir not (ekran goériintlsi cok ise yarar)
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Ek A

Klasor duizeni

Yedekler, yedek klasortinin altinda su yapida saklanir:

<Yedek klasoru=>\
2026-10-08\ gun
ABB\ marka
Systeml\ robot adi
Systeml 20261008 143424\ bu robotun yededi (tarih saat)

. yedek dosyalari ...
KUKA\ ...
KUKA-IIQ\ ...
FANUC\ ...
YASKAWA\ ...

o Glin klasorii: yyyy-MM-dd
¢ Yedek klasorii: RobotAdi yyyyMMdd HHmmss
e Devam eden bir yedek .partial uzantisiyla yazilir, bitince asil adina kavusur.

¢ Ayni saniyede ikinci yedek 2 ekiyle ayrilir.
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Ek B

Ayarlar ozeti

Kullanici Kilavuzu

Boliim

Zamanlama

Tarama

Web

FANUC

YASKAWA

KUKA

KUKA-IIQ

ABB

Ayar

Otomatik yedekleme

Sikhk

Saat

Saklama suresi

Eszamanli yedek

Yedek zaman asimi

Yedek klasori

Zaman asimi

Acllista ve yedekten 6nce agi tara
Yeni robot aga katilinca aninda ekle
Yeni robotun ilk yedegdini hemen al
Otomatik kesif araligi

Port

Bu PC'den giris iste

Oturum sdresi

Surlculer / FTP portu / mod / derinlik

Desenler / zaman asimi / paralellik

ZIP / proje [ tarama suiresi / eszamanli

Kullanici / sifre / instance'lar / KIP / KOP /
loglar / sistem yazilimi / denetleyiciden sil /
eszamanli

Zaman asimi

Varsayilan

Acik

1gln

02:00

30 glin

4

30 dk
C:\RasAutoBackup\Backups
400 ms

Aclk

Acik

Acik

15 dk

8080

Kapal

12 saat

FR:,MD: / 21/ passive /4

.JBI; .DAT; .CND; .PRM; .SYS; .LST;*.LOG /
500ms /8

acik /acik /8sn /2

bos / bos / hepsi / acik / acik / kapal / kapali / acik / 2

30 dk
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Ek C

Komut satiri ve dosyalar

install.cmd [hedef-klasdér] [/port N] [/nostart]

uninstall.cmd [/purge]

e install.cmd :kurarya da gunceller. Ayarlar korunur.

e uninstall.cmd : servisi, glvenlik duvari kurallarini ve program dosyalarini kaldirir; ayarlar (robot
listesi, lisans, kullanicilar) korunur. /purge eklenirse ayarlar da silinir. Alinmis yedekleriniz hicbir
kosulda silinmez.

¢ Konsol modu: program dosyasini elle galistirip --port 9090 yada --urls http://*:9090 vererek
deneme amacli baslatabilirsiniz.

Program dosyalarinin altinda iki klasor vardir: Config (ayarlar, robot listesi, lisans, gecmis) ve Logs (log
dosyalari).
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Ek D

Sik sorulan sorular

Robot calisirken yedek almak giivenli mi? Evet. Yedek alma robotun programini durdurmaz; yalnizca
dosyalari okur. Cok eski ya da ¢ok yavas denetleyicilerde yedegdin en yogun Uretim saatinde degil, gece
alinmasini dneririz.

Birden fazla robotu ayni anda yedekler mi? Evet; sayl Zamanlama'daki Eszamanli yedek sayisi ile sinirhdir.

Programi kapatirsam ne olur? Yedekler yalnizca servis ¢alisirken alinir. Bilgisayar kapaliysa o saatteki
yedek atlanir, sonraki zamanlama beklenir.

Yedeklerimi baska bir bilgisayara tasiyabilir miyim? Evet, klasorleri kopyalamaniz yeterlidir. Yedekler,
programdan bagimsiz, diiz dosyalardir.

internet baglantisi gerekir mi? Hayir. Program tamamen yerel agda calisir.

Yedek indirildikten sonra denetleyiciden siliniyor mu (iiQKA.0S2)? Varsayilan olarak evet: yalnizca
denetleyicinin indirme icin olusturdugu gegici kopya, dosya indirilip boyutu dogrulandiktan sonra silinir.
Bilgisayardaki kopyaniz etkilenmez. Kopyanin denetleyicide kalmasini istiyorsaniz kdm.deleteRemote
ayarini false yapin.

Lisansi baska bilgisayara aktarabilir miyim? Evet, RAS Otomasyon ile iletisime gecerek yeni anahtar
alabilirsiniz.
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EKE

Sozluk

Terim Anlami

Denetleyici Robotun beynini olusturan kabin (ABB IRC5/OmniCore, KUKA KRC4/KRC5 ve iiQKA.0S2,
FANUC R-30iB, YASKAWA YRC1000...)

Yedek Robot programlari ve ayarlarinin bir kopyasi

Geri ylikleme Yedegi robota geri yazmak

Saklama siiresi Yedeklerin silinmeden 6nce tutuldugu giin sayisi

Servis Windows'ta arka planda strekli calisan program

FlexPendant / ABB / KUKA el terminali

smartPAD

FTP Dosya aktarim protokolti (FANUC igin kullanilir)

HSE YASKAWA'nIn Ethernet tabanl dosya iletigimi

WorkVisual KUKA'nin proje ve konfiglirasyon yazilimi

iiQKA.0S2 KUKA'nIn yeni denetleyici isletim sistemi; bu robotlar programda KUKA-IIQ olarak gorunur

Instance iiQKA.0S2 denetleyicisindeki bir denetleyici 6rnegdi (6rn. KSS_9.3.3); her instance igin bir
yedek alinir

iiQWorks Cockpit KUKA'nin iiQKA.OS2 denetleyicileri icin araci; KUKA-IIQ yedeklerini geri ylklemek i¢in
kullanihr

PC SDK ABB'nin robotla bilgisayar arasinda iletisim kuran yazilm paketi
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