K¢ KNDEKKL ER

Sayfa
1.PROGRAMLANABKLKR LOJKK KONER®EESKSTEMLERLI

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr

13.PLC Si st eml eréién . Ave&reteajélegdree éée e é.

1.3.1. PLC il e R°I| eli Sistemlerin Karkél
1.3. 2. PLC il Bilgisayarl e Kontrol Siste
2.PLCKULLANI M AMACI .. . éééééecéecée. eéeéeéeée.
2.1. Genel Kulaném Amacééeéééeéeéeée. eééeée
2. 2. Genel Uygul ama Al anl arééeéeéeée. éée
2.2.1. Séra (Sequence) Kontrol ééeéeéeée. é
222 Hareket Kontrol ¢éeéeéééeééeéeé. éeéeéeée
2.2.3. S¢re- Denetimi ééeéééééeééeéeé. éeécée
2.2.4. Veri Y°%°netimi ééééée. éééeéecécécéecéce
2.3.SIMATICS7-200 MI CRO PLCéeéécécécéeéeeecéce

2.3.1. SIMATIC S7-200 PLC NEYE Yarar?.....ccccceeiiuvvrireeeeiiiiireneaeeesssvnenens 12

23.2.SIMATICS7-200 MI CRO PLC niameTé&wmaff sPygonalar

///////////////////////

3.1. G¢- Kaynakl aréeéeée. éééeéééeeééeééeeéécecé
3.2. Merkezi Kklem Birimleriééeé. éeéeééeée
3.3 Bellek Dizaynééeéeéecécéceéeceéeeermweeeéeeté
3. 4 Programlama Cihazlareééééée. . eéeéeéééé
3.5. Dijital Girik/ tekéek Birimleri éééecédé
3.6 Anal og Girik/ ¢éekék Birimlerieéeéeéeéeeé
3.7 Akéell & Giri k/étécékéeeke éMoedé;dddéer i éééé 2
3.8 ¥zel Mod¢ll erééééééeéééecéeééecéeéeceééeecéé
3.9. Haberl ekme Modg¢ il |l eri ééeeééééééeéeeececeeé
3.10. Kartlarén Takeldejé Rafl aréééeéeéééeé
PLC LERARASI HABERLEKkMEé EK&Ed&EMK( BUS) é é
4.1. Girikééééeéeéceéceeeeeeee. éeéeeéeée.
4. 2. MP | Haberl ekme Sistemi éééééééée. ééeéé
43.ASI Haberl ekme Sistemi éééééééééééceééceéeéc
4. 4. Proti bus Haberl ekxme Si sétéeémi ééeééééééé
4. 4. 1. Mono Master Haberl ekme Sistemiééée
4. 4. 2. Mul t i Master Haberl ekme Sistemiéée



5. PLC PROGRRAMLAMAééeéeéeéeeceéeeéeeée. . ecée

5.1.Bilgisy ar Programéeyla PLC Programlama Far
5. 2. Programlama A-éséndan PLC nin Bilgi
5. 3 Standart Programlamaééééééé. . eéececeecé
5.3.1. Lojistik Kapé G°st eéréientieéeéeéeé. . e3
5.3.2. Kontak Kapé G°sterimiééeéeée. . écéé.
5.3.3. Komut Listesinin G°sterimieéeééeécéé.
5.4. Programlamaéeééeééeéeée. . éeéée. éeéeéed
5.4.1. VE (AND) Kkl emi ééééeéeééeé&é. .. éé. ééc
5.4.2. OR (VEYA) Kklemi éééeééeéécée. . eé. ¢écéc
5.4.3. VE DEJKL (AND NOT) Kklemi éééé. ¢éé.
5.4.4. VEYA DEJKL (OR NOT) Kkl emi éécéé.
5.5. Programlamada Dikkat Edilecek Huss | ar é . é . é. . é éé é é é.

6 . SWEDI SH MEKANKZMALI ROBOTUN PLC KLE KOI
6.1 Sistemin Tanétéeméééééeéééééeéceeeeeececéc
6.2 Sistemin Hareket Analizleri éééééeééc
6.3 Kinematik Denkleml er é é é éééééééééeéeéeeeéeeé
6.4 Sistemin Resimlerle Tanétéméeééééeécéee

KAYNAKLAR 46



1. PROGRAMLANABKL KR LOJKK KONTROL SKSTEMLERK
1.IGKRKK :

End¢gstriyel uygul amal ar én her dal eénda
otomasyon -al é&kmalarénén bir sonucu ol an
terl ¢ -°9z¢m¢g getiren #duomple bir, teknol oj i

End¢gstriyel kontrol ¢n gel i ki mi PLCOI er i
anal og kontrolle baklayan, elektroni k kont
anal og bilgisayar adéné verebil ecmijkitzi rs.i s
Dijital sistemlerin zamanla daha hézlanm
haci ml e dahi yapeélabil mel eri onl ar e daha
programlanabilir dijital sistemlerin orta
kul l anéma ge-irilmesinin bir sonucudur. Mi
komple sistemlere yerini berakmak zorunda
s¢resinin yaneénda, baské devre yapteéer mak
bile aj ér bir yé¢k ol masénén sonucudur . Kkt
bakl amékt ér .

Programlanabil ir l oji k kontrol©°rlerin -
bakl aréna dayaneér. KI'k kumanda Kkom®arol °r|
ci hazl aréen fonksiyonl ar é, l oji k modg¢l | eri
ger-eklexktiriliyordu. Bu cihazl arl a -al
programlama ol anakl aré sénérl éydeée. ee Bugg¢n
basi't cihazl ardeée. PLC'" Il erin ortaya -ékar
ger -eklexktirdiiji fonksiyonl ar én mi kr oi K|
getirilebil mesidir. Loji k temell.] rel e sic

PROGRAMLANABI LI R L OJI Rrogra@mabl&lOdgic¥CRNntrdll¢radi
veril mi ktir.

Kl erl eyen Zaman i -inde -exki tli firma
cretmi kl erdir. Bu firmal ar araseéenda Mi t su
kapasite bakeménodratna asi ni f PLC'l er <retmi
Bradl ey, Gener al El ectric, Westinghouse g

bir tabana yayarak alt, orta ve ¢(st seéneéefl



1.2PLC

G¢enegmegzdeeehdmenhr hég men her alanda el d
giril mi ktir. El dej meden ger-eklexktirilen
iPrograml anabil iorKngbji kc&kokelrbmelrerinin b
késaltél masé ile olukur.

PLCbhird | gi sayara benzetilirse; girikleri.
bajl antél ar é vardeér . Yine -ékekl arénda e
Giriklere bajlanan el emanl ara sens®°r, - éKkEé

Pt 5
'.::}.a
Sensﬁrler}—% —'_‘—%/ P—Aw DJW‘
Girisler Ca e s mrrsrsrerssesrerees 4. Girig 3. Girig 2. Girig 1. Girig
+24v
Program
—> o PLC — L
Hafizasi
M
Cikiglar |3(;|k|§ | 2. Cikig |1(;|k|§
is Elemanlari H—JEI % é‘:l

kekli.ll PLC Genel Bl ok kemaseé

l'stteki Kekil deki bl ok diyagramda g¢g°©°st
bil givyi kendine g°re ikleyen ve ik el emanl
Sens®rl ere °rnekbiorl amatal ihealhg@algayan endyg
uygun gerilim vermede kull anéelan buton ve
-éekékéendan al énan geril i mi kull anan kont al

pn° mati k sdnkléekinedat f eer, skambal ar uygun ©°r ne



¥rnejin;

En yaygén progr aml alABDER)i | k u loll aarr éalké rMe r Fda kv

uygul amal arda ve yojun mat emati ksel ve S
programlarda STL daéra. °LaddefMerdive® Diyagrimma k t a
ol duk-a basit bir °rnekle g°z atal ém,;
kekil deki el ektri k devresi;
I
Normalde Agik (NO) (NC)
3“-‘ O'
A T -
Normalde Kapall Réle
7
Normalde Agik (NO)
Ladder ol arak kKku kKekilde ger-eklenir
01 02
1| AT
[ |
1|
03

13PLC SKSTEMLERKNKN AVANTAJLARI

PLC" Il erin, daha ©°nce kull anél an konvan
bir -ok avantajé vardér. Eskbuginst PmCel en
yaygénl akmasé il e akélméxkteéer . PLC sistem
kapl amaktader . Dol ayéséyla kontrol Ssi sten
ol duk- a ke¢-¢l mektedir. Sénérl é allkahar da
ortaya -ékméexkter. Sistem i -in sarf edi | e
Ayréeéca PLC sisteminin kurul maseéeneén kol ay
sistemin ¢zerinde dejikiklik ve ilaveleri
PLC'" |l erin gi der ek yaygéenl akmaséna vV e en
kull anél mal aréna neden ol muktur. Bu avant:

m¢hendi sl erine de ticari a-é€édan b¢gye¢k fayc



1.31PLC KLE R¥EMILKRISMSTKARKI LAKTI RI L MASI

1. PLC il e daha ¢(st seviyede otomasyon

2. Az sayeda denetim yapeéelan duruml ar d
fazl adeér .

3. PLCOI i sistem daha uzun s¢re bakeémseé
S¢resi-MéaMiImeE Ro Repair)dah azdeéer .

4. Ar ézal ar arasé -Medml Bimae sBetewd M1 BFe i

sistem i-in 8000 saatten daha fazl ader.
5. Tekni k gereksinimler dejikip arttéek-
da hi-Dbir dej i ki klifje gerekgilreibom!| dulkeh ma

sistemde bu ol duk-a zordur.
6. PLCOIl er daha az bir yer kaplar ve en

1.3.2 PLCOLER KL E BKLGKSAYARLI KONTRO
KARKI LAKTI RI LMASI

End¢striyel kontrol deki yeni trendl er ,
g¢ndeentei rgdi PC tabanl é kontrol Si st emi
ateéel maktadér. Peki ya daha sonraseée?

Kontr ol sisteml er i i-in PC tabanlé ya d
ver meden °nce, di kkate alénmase gérlkedepnin

emin olunmal édeéer .

Yazél é&m

PC tabanl é kontrol sistemleri, uygul ama
Kekilde geliktirilen bir yazélém programe:
yazél ém motoru ( saokf tdac oandIren d éernégli nmaek)t aod éarr.
PC tabanl e kontr ol Si st emi sipari Kk edi |
geliktirilmektedir. Bu noktada aseél mes el e
Wi ndows NT, ger-ek zamanl ée-dkeabmanmnim&) i
sisteminin se-imi yapéel mal edér . Bu si st eml]
NTO6di r . B u i Kl etim sisteminin zorlu end ¢
ama-1lé& dizayn edil memik ol magdemaleareai yahem
PC tabanlé kontrol sistemlerinde, % 90 ¢

tahmin edilmektedir.

Konuya genel olarak bakél déjéenda, Wi ndow
ol arak d¢kegneglebilir.



Donaném

Sistem sek-riimiinki netekrenl eri nden birisi de
kokacajé& donaném i-in genellikle Ku se-ene

T End¢gstrivyel PC
9 Ticari bir PC

T A-ék kontrol®rler (open controll er)
Her hangi bir bil gi sayar sat éiceP€onotdan,
ekonomi k fiyat ve temin kolayl é&jJé avant aj
kokull arda -al ékma performansé yeterl i dy¢:z
Dijer taraftan endg¢gstrivyel PLCOI er sanay
°czelli klkbael asrathémp. c(isarséentel e, neml i, t o
donanémlara-6sahi@tonrttam)éesél0arénda ve %0 \
ortamlarda -al ékabilir.

Bununla birlikte farkle programlaman di |l
ol maseée gi bi °zelli klerden dolayée bilgisay
bakém servisi ile programlama dillerinin ¢
PLC programlama dili kl asi k kumaldedira devr
Beten PLCOlI erde hemen hemen ayné ol an AND
bool ean i fadel eri kull anél er . Programl am
taraféndan kol ayca yapélabilir.

Beyek -apl é kontrol sisteamileedinimn-kuwml lbanégl
adet rele kontakt°r el emanl aréndan daha a
kl asi k kumamda devrelerinin kullanél maseée ¢
Dijer se-enek olan a-ék kontrol Ontroler i s ¢
yapésénén entegre edilmesiyle ortaya - é&Kkme
Haf éza

MByte ve GByte d¢zeyinde haféza gereksin
yardeéemcé i kKl emci (coprocessor) destejine i
sabit disklerinin GByte gz eyi ne eri kKmesi , yé¢ksek h a
uygul amal arda avant aj sajl amaktadeér .



¥zet olCaridke FPC hakkéenda «kxunlar s°yl enebi
1. PLCOIli sistem end¢gstrivyel ortamdaki
el ektromanyetiKk pambhert | eyri,ks emk k asnéicka kt & k f
kokull ar altéenda -aleéexkabilir.
2. PLCO6lerin yazéelém ve donanémlareée o
izere tasarl anméxkter .
S

3. Texkhi yazélareyla hatalar kol ayca &

4. Yazeéel ém, alekagel mili. r°l e sistemler:i

5. Bil gisayarl ar birden fazla programé
ger -eklextirirken, PLCO6l er tek bir prograr

6. Ayréca PC tabanlé sistemin, g¢encel
ol abi | me skiula-aénseém dsa;snr e s i daha késadeéer.

2. PLC KULLANIM AMACI
2.1 GENEL KULLANIM AMACI

Genel ol ar ak PLC, endg¢stri al anénda k
prensiplere g°re yazélan fonksiyonu ger-e
gi ri Kk t-lekré& iklae denetl eyen, i -inde barénd
aritmetik i Kkl em fonksiyonl ar é il e genel
Ari tmeti Kk i Kl em yetenekl eri PLC'" |l ere dah
beslemeli kontrol sistal er i nde de kul |l anél abil mel eri se

PLC sistemi sahada meydana gelen fizik
-exkitli °l-¢m cihazlare ile belirleyerek,
bir dejerl endir maye itcdkeiml eut asaro.nubMantoeghk ay:
kumanda etti ] el emanl ar araceéel éejéyla sah
meydana gelen aksiyonlarén elektriksel S i
yada dijital olabilir. Businyallerbbi t r ansduserden, bir kont akH
gel ebi lir. Gelen bil gi anal og i se, gel en
ol masé yada ol mamaséna g°re sorgulama yap
ile, m¢gdattal eébérmrykarel aré ile yapéel eér.

PLC ile kontrolg¢ yapélacak sistem bg¢ygé
Sadece bir makine kontrolg¢ yapeéelabil ece]i
ger-eklextirilebilir. Ar ardiank i k afpaarski t €& d @d &
buge¢n akla gel ebilecek her sekt°rde yer al
cretim hatl aréndan depol ama sistemlerine,
yel pazede kull anéel an PLJCi'dee , kdudgislne rkiomeg r |

edinmi kKl erdir. El ektroni k sektor¢sgndeki h é
teknolojisi, gé¢n ge-tik-e il erl emekte otoc
a-maktadér . Bu y¢zden deahbrrazkbi kgirisal

gereken bir dal konumuna gelmektedir.



2.2 GENEL UYGULAMA ALANLARI

Yakeéemamaa dek PLCO6l erin bugé¢nke¢g kadar y a)

vardeér . Mi kroi kl emcilerin ve il gild@ par - a
verimlilijinin (I/ 0O noktasé bakéna maliy
gerevlerini .stl enme yetenejinin, PLCO6 yi
kull anél éyor ol duju yerlerde kullaneél abil
topl anabilir: Genel ve Endg¢gstriyel uygul
mevcuttur. PLCOIl erin dojduju sanayi ol an
s¢rdegrmektedir . Yiyecek ikleme ve hizmetl
aanl ar arasenda PLCO6Il erin kull anél déj e 5
Kur ul um, kontrol si st emi sorununa -°9z¢mg,
bul unur . Bu 5 alan kunl ardér:

2.2.1 SIRA (SEQUENCE) KONTROL

PLCO6Il erin en b¢agp&l aore veen fr0&kr ad el 1- al ékm
sistemlere en yakén olan uygul amasédeér . U
da makine hatl arénda, konvey®°r ve paketle
denetim sistemleri.nde bile kullanél makt ad:é

2.2.2 HAREKET KONTROL,

Bu dojrusal ve d°ner hareket denetim sic
Sservo adéem ve hidrol ik s¢ré¢cel erde kul | a
denet i mi ol abilir. PLC hareketi ndenetiimil i
i -erir. (°rn. met al kesme, met al Kekil |l enc
eksenl eri ayreéek par-a ve sg¢re- sanayi uy
°rnek ol ar ak; kartezyen robot | alrsistemieri | m, k

gibi, ajla ilgili s¢re-ler verilebilir.



2.2.3 S!RE¢ DENETKMK

Bu uygulama PLCONnin birka- fiziksel p a
ajerl ek vb gibi) denetl eme yetenejiyle 11
o uktur mak i -1 n, analog |1/ O gerektirir.
-alekan -evrim denetleyicilerinin (single
se-enek de her I Ki sinin en A °czel |l i kil
temlexktiril mesidir. Buna tipik °rnekler di
féerénlarée ve Dbiri(batcthko mti [ elr) yey gwml alreaaseéd d ér .

2.2.4 VERK Y¥NETKMK

PLCOyl e wveri topl ama, i ncel emeriveelj ki ie
setl eri ve yeni PLCO6l erin genikletilmik L
makine veya proses hakkeénda veri yojunl ack
denetl eyicinin bellejindeknhcekémeanseg vapbl
i -in bakka bir aygéta aktareéelabilir. Bu wu
ve kajeéet, birincil metal l er ve yiyecek i
kull anél ér

Bir PLC Programlama ortamé,;

1 Deji kken aédnel avnea ytéi pi t an

9 Dejikkenleri i1likkisel ve manteéeksal ol e

T TEC 61131 standartlaréna uygun bir proc

f Simulasyon i mkanl aréné (Sanal ¢evri m)

1 PLCPC haberl ekme protokol ¢nyg

1 PLC' deki mevcut progabdmmeyE okuma veya kay

1 PLC' deki programé ekKzamanl é g°sterebilr

T Kull anélan hafézakakanatakénkarveigiol gk

9 KIgili alanlarén d¢zenli bi-imde yazeéecdé
Dol ayése ile, sadece é&dlyoan amreong roa nalraanka Pal-Cé s
i fade et mez. PLC'"l er kendi yazel éeémlareée il
denemel er i génegmegzde mevcuttur fakat gé v

taraféndan sertifikal andérél maméxkl|l arder .



Veritiplerinegi ri Kk yapmadan ©°nce késaca sayeé forl
1 Binary Format : €1

1 Decimal Format: 0,1,2,3,4,5,6,7,8,9

1 HexFormat:0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,A,B,C,D,E,F
PLC'lerde Dijital veri tipleri;

T Bool (Mantéeksal 0 veya 1)

T Byte (1 Byte 8 1HlilMllleRFhex)ukmakt adeéer

f Word (1 Word =2 Byte =16 Bit=1111 1111 1111 1111 = FF FF hex.)

1 Dword (2 Word = 4 Byte = 32 Bit = 1111 1111 1111 1211 1111 1111 1111

1111 1111 = FFFF FFFF hex.)

PLC'lerde Analog veri tipleri;

1 BYTE

T WORD

1 DWORD

T SINT

1 USINT

T INT

1 UINT

1 DINT

1 UDINT

1 REAL

1 LREAL

Son yéllarda endg¢stride PLC kull anéména c
nin ©°zellikle fabrikalarda otomasyon, aseé
dajétéem sistemleri ndede, dadurmaasistemaindd\ve mah& si s
bir-ok alanda ¢reti mi destekl eyen ve ver.i
-ekil mesidir. Kl asi k rel el i kumanda si s
programlanabilir kontr ol shsy eknl driirniyenal
Programlanabilir Loji keDekhetomgkani K PLC) e
getirdiiji | oj i -ktatefdevrelersile yedne Igetinmektedir.oBsas alarak
PLC |l ojik kararl arén ol uks$ @nda-siaesdgtalddan v e
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|l emanl arén atandejeée bir sistemdir.

|l aré i klemlerinde ve makinel erde Kkc
ml anabi lir denet !l eyi eirlienre @e Ir een ebkisr
| ve ¢stenl gkilreed)sagdlkaa .t RI°lle |l sear § lhn
r Sistem i htiya-1arée dej i kti ]
ril mesi gerekmekteydi . B°ry bignin bir (
ril mesi m¢mkegn ol makla birli kte ge
k a-éedan bir takém dezavantajl a
yiciler geleneksel rel el kontrol
Kl et meci tabanl e kontrol Sistemi o]
Kteréeldéjénda PLC nin k¢-¢k ve pahe
ra programlanabilir denetl dayi ci | er

yeteneji sunar.



Ti pi k bir PLC nin b°l ¢¢imlemri;

o Cikiglar

Gel eneksel ol arak PLC akaj édma&kiaxre&l mawret gr
bol ¢ml er :

1-Centr al Processing Unit (CPU) Merkezi Kkl
22The I nput/ OQutput (1/70) Section : Giri«ck/ ¢:¢
3- The Programming Device: Programlama Makinesi

(CPU) Mer kezi Kkl em Biri mi PLC exii gtl @ mil noij

kape devreleri mevcuttur. CPU bir mi Kr oi k
sayece, zamanl| ayécé gi bi fonksiyonl ar é

devrelerinden gel en girick bil gil erciéni ok
programéné yerine getirerek, uygun -eékexk
Kkl emci ve |/ O (I nput/ OQutput) mod¢l |l eri t
bir dojru akém dojru akem g¢- kaylntagredager
ol abil eceji gi bi ; PLC sistemi b¢e¢nyesinde
I/ O késmé Girik ve ¢éekéexk mod¢l | erinden i
bajl anan cihazl ar aracél ejé il eicihazlara bat | a

-ekitli sinyaller alma g°nder méuttonur uml ar éc



(dokunul dujun ON, berakeéel déjénda OFF) Lin
se-ici anahtarl ar t humbwheel anahtarl ar
irtibatl anér.

Out put cihazlaré °rnejin k¢g-¢k motorl ar
g°sterge éxkéklarée -ékéek mod¢l ¢ ¢zerindeki

zamanda g¢nl ¢k hayatta bakvurBiagr &@inlean@aa | ¢

veya terminal il e i Kl emci nin bell ejine
kull anélarak girilir. Progr am, asel denet
sonu-|landér él ér .

2.3 SMATIC S7-200 MICRO PLC
2.3.1 SIMATIC S7-200 PLCNEYE YARAR?

K¢-¢k boyutl arée ve2QQ -dg¢é, kkognugk scetta ma sl ye
her dal enda kullanabiliriz. Bazé wuygul ama
trafi k | ambal ar é, otomati k kapeéel &ra,r exd &m £¢
Ki Kel eme makinel eri, paketl eme makinel er i
pl atformlare gibi bir-ok dalda kull anél ér .

Bu °rnekleri daha ayreéenteleée olarak ince

1. Konvey©°r Si stemi: --Mrol t eokrtl éarrnéa kK d uvred u
malzene | er i saymak i -in bir program yazmak i
ayré takénan mal zemel eri sayabilir ve stolk

2. Kape Kontrol Sistemi: K¢ - ¢k boyut | &
séjar ; me s el aapgé lra rké n- ékkcerktlraorldé¢an ¢k yapabi |l i
otomati k ol arak a-éep kapayabilir.

3. Trafik Lambal ar é: Trfijin durumuna
y°nlendirebilirsiniz.

4. Féreéenl ar: |l sé ve proses dejerlerin
isteni | en «kekil de y°nl enekiarpialtm@dsnmiasee i vamal5a
program yazar ak, hem yer, hem de maliyet
sistemle -aleékacakseéneéz. Si stemde hata bu
seresini kontrol etmek i-in kolayl ékla ekr

5. Pompal ar: Bir Pompanéz var, son sef
makine a-él déjéndan ber.i k a- l itre satéxk
me¢ Kt er si ze neyekceadka.r MPriagraaréentée ©°dhe én v
fiyatlare dejiktirin, yada fiyat artékeéne
arték yapteéreéen.



23.2 SIMATIC S7-200 MI CRO PLCONKN TEMEL PARC
FONKSKYONLARI

CPU adé wverilen e%Ind m oPlaC@rki ni kdrear l°or ¢ |

mer kezi i Kl em biri mi ol ar ak da tanéeml a
mi kroi Kkl emcileri, mE KR RGM Nngiroil °hkhéezavéei R
CPU, PLCONnin en °neml:i par -éasstajdlawpa,n dnreuw!
Bizim i-1in etkild9@ ol an temel czell i kl eri
komutl arén yeterince etkild:@ ol maseder . Bi :

fonksiyonl arénén ayarl animaseygkbal iviel edrodeay-€
ilgileniriz.

S-200 ¢n 6 -exit CPUbsu vardeér. CPU se- .
hezéd20QoISrin i kKl emci hezl aré -ok y¢ksek:
1.3ms ve CPU 214 ise O0.k8nosl adrea kt almadn@lOa r0.0 OY ¢
saniyede yapabilirler. Uygulamanézén gerel

almanéz d¢ke¢gk hézlé CPUOGI aré sat én200al ér ke

gi bi y¢ksek hezlée PLOnaklul | anéyorsanéz, pek

Bu °neml i Rb2kveya CRitPal ACPsUe - meye kar ar ver mek
ve bir-ok fonksiyon a-éséndan-2bhd46der iCPiUn
21206de ol mayan bazé °neml:i noktalar bul un
PTO/PWMd ar be geni kIl i7J i mod¢l asyonu -éekeéexkl ar ¢
ol abilir. PTO -ékeéexlarla STEP motorl areée v
yapmadan kontrol edebilirsiniz yada PWM
azaltabilirsin z . PTO -ékeéeklar T¢rk-e darbe katar e
frekansta ve istedijiniz miktarda kare da
kare dalganén frekanséné ve simetrisini de

Bunl arén -3hh@dhglkéeSkr yhézl e sayéceéelareée da

sayéceéel arda, bir Kaftén dP°n¢keneg kontr ol
kompl e sistem, ayréeca «kaft encoder kul | ar
yapabil meni zi bellik@&@llar,l er dahilinde m¢mk
PLCO6l erin haberl ekme yetenekl eri, onl ar €
dojru orantel edeéer . PLCOni zi tek bakéna he
sajlayan bir adam gi bi tasavvur ethdeeyi n.
bul unup, gerevl er i-hl 2 6yyer i cheek ¢oneetbiirl eebcieljiirn.i z
rahatl ékl a bajl ayabilir vV e bil gi transf

haberl ekmed8porotlwwpR> I r - o0k ci hazeéen ayne h
sajadbaiyl ir. CPUOGNnuzu bilgisaya3a daifil amalkei
portuna taktejéeneéez ©°zel kabl-232, hblaekloek mé



protokol ¢nyg kul |l anan cihazl arl a bil gi al

ol mamzezi ki ayrée protokol tipini de, kul |l al
Barkod okuyucudan aldéjénéz bilgilerle s
basteérabilir yada bilgisayarénézla istedi

bakka bir bRUQ eiklmende hme mke¢n.

| mmedi ate |/ O adéyla anélan komutl areée Kkt
ger-eklexkxtirilen okuma ve yine her -evrin
I Kl emini -evrimin ortasénda oikaemgtllaar i kIl

S721406¢n bildijimiz 24 saatli k geyélek bi
ayarl amasé ve okumasé yapabil en, bu saat.
kumanda edebilirsiniz.

S72006¢n makine tasaréeméndesveddahaksdmr

ol acak, test ve hata bul maya y°nelik fonks:s
veril en: zamanl|l ayécé(timer), sayéce(count
bitleri(speci al me mor y bitsg memay) gbdbr mal

programlama sérasénda kull andéejéméz gere-

Bu fonksiyonlaré seéeralarsak,

T ¢ok dej i kKkeni takip et me fonksi
Programénézeén -al ékmasé esnaséndcka (CRUe2 B2
ayrée dejikkeninin dejerini °nceden belir!l
sajlayabilirsiniz. B°yl ece program hatalar

T Bir dejikkeni takip Btogr dmakshgonu
sonunda yanisdreunda l®erydcexdenn nbel irl edijiniz
sayeéce, haf éza b°l gesi .. .) kaydedil ir %
programénézdaki hat al aré bul ma amaceéeyl a kt

T Tek veya -o0ok -evrimPsogmdmeeé mpitanpi s
-evrim sayéseée s¢é¢resince -al ekxkmaséné, S0
basamakl| ar da kontrol edebilirsiniz. Bu S
d¢zel t meler yapabilirsiniz.

9 Dejikkenlerin dejerlerini program d
(force) fonksiyonu:Bu f onksi yonu kull anarak girickler
gi bi -al ékmaya zorl ayabilir (yani gi rik
(zamanslaaweecdee@ za bi tl eri . . . ) dejerl erini g €

sabite me yapabilirsiniz), ve b°yl ece progr am



simulat®r¢(input simul ator) el de edebi | i

dejerlere sabitleyebilir ve programén Kkor
gelen@j i kkenl erin dejerlerini deji ktirerek,
zamanl arda i Kl enmemesi ni sajlayabilirsini
°nermek yerinde olur, -aleékan bir su stemd:eé
programén kontr°l ¢y dékénda -al éxktérabilir
yakarak sistemi bozabilir ve insanlara zarar verebilirsiniz.

1 Haféza kartuxku, S72146de bulunan ek
yurt dékeéena veyaolvbkewgnadajzearke zy emd keirreal ar i
ol acakteéer . Programda yapacajénéez deji«kikI
S721406¢n czerinde bul unan kartuk t ak ma b
yé¢kl eyeceksini z. Bundan nmsadknrnaa,né ham é zbau | ki
yoll amanéz -2t4&arygygkluemeni z m¢mkegn., PLCOYyY
kartuku takacak, daha sonrada PLCOyI - al €
g°re¢é¢nce, bir evvel ki progr a-mémdceksi | EERKQ!
hafezaya y¢kleyecektir ve tabi haféeza kart

T S7-2006de bul unan Ki fre koruma si ste
ol maséné ve yetkisiz kikilerce programéneée
mak i namnegevzeeml i ] i i -in rahat - a kull anabil ec

faydale@eotdagekagne¢egyoruz.

33PLCO NKN YAPI SI

T G¢- kaynakl ar é

T Merkezi I Kl em ¢nitel eri (CPU)

T Dijital girik/-ekék birimleri (Dijita
T Analog girik [/ gteMmauled)i ri ml eri (Anal c
T Akeéell é girik/-éekeék birimler:i (Kntell
T ¥zel mod¢l | er

T Haberl ekme modg¢l | eri (Communicati on
T Kartlaréen takeéeldéjeée raflar (SubrackH©@
T Bajlanté mod¢l | eri (I'nterface Modul e

T Tamamlayéecée ekipmanl ar



331G, ¢ KAYNAKLARI

Bumodg¢Il | er PLC i -indeki kartl arén besl
sakl amakl a yéekeml ¢gder . Dék kaynak besl em
indirirler. PLC i-indeki kartlarén g¢- sa
dej i Ki kd ed esjee-rilleerbi | i r . tekek akéeménén -ok
il e sojutma gereklilif7ji yoktur . G¢- kaynaj
i -indeki kull anécé progr ame, kal ecé oOret
I -er i&rielriim gkesi |l mesi ne kar kK é korunabilir
deji ktirilecekse, dékarédan bir kaynakl a ¢

32MERKEZK KKLEM BKRKMLERK (CPU&Ss)

Mer kezi i Kl em birimler:i PLC sistemin
birimlerkumanda edi | en si steme ait yazeéel emén(sade
bu yazél émén i Kl endi J i kartl ardér . Mer kez
programlama cihazée bajlantésé i -in bir i
PLC gur ueldaber i41a&l dkabil mel er i i -in ©°zel [

CPUOGI ar -okl u i Kl emci Si st emi il e
mi kroi Kkl emcinin yané séra CPU tipAmray |l e ba
Tekni i Il e °zel ermairsak wllumur .riBuidki Idiilk
ol an kumanda komutl ar éneé -ok k é€sa s¢rede
komutl aré da standart mikro i kK|l emci yor um
yada i K| e nRrdcdssing diyei dnl aa ér él an bu - al ékma
PLC kumanda programénén -ok késa zaman a
mi kr oi K1 emc.i ayne zamanda i Kl etim siste
sorgul anmaséndan soruml ¢ ROM) S a dheacfeé zak u ma yn
Si stemi bul unur . Kull anécé taraf éndan yaz
yazélabilir ( RAM) hafezasé i1i-inde yer al

Kekil dedi r ;



CPUUNVE I RAM HAFIZA
2. INTERFACE ILE
ILGILI SISTEM
HAFIZASI
HAFIZA
MODOLL
KONTROL
PANEL
WORD - . .
BT VE WORD ISLEMLER
1 OPERASYONLARI YAPAN, T BN
R OGRAMLA 1INTERFACE]VE ZAMANLAMA YAPAN, GIRIS
PRC?SEszLiiJMA BUS HATTINI KONTROL | 61195 ULaASIMLARINI KONTROL
EDEN ]
HICROPRNSESR EDEN ENTEGRE MODUL
2 !
INTERFACE IKINCI INTERFACE IGIN OPERASYON SISTEM|
OPERATO_R MICROPROSESOR HAFIZAS] WE DAHILI SAAT
PANELI ICIN

kekdi.l1l CPU 94406¢n i- yapeéeseé

Sistemde kull anélacak CPUOGNnun sei-i mi
ekilde yerine getirebil mes:isitesi-ve spesifikPU®b nu
zelli klerinin processoé6in minimum gerekl er
akl anabil ecek kull anéecé programé o kadar
€sa s¢rede ger - ekl ekecektrdl eden siBtemin kéndik k a d
ontr ol mekani zmasé (CPU) processobe g°re
15U seri si CPUOGI ar d¢kegnegl ecek olursa , b
43, CPU 943, CPU 944, ve CPU 945 ol arak

Serinin en almodeli olan 941 modelinde bir bit operasyonu yerine getirilmesi
-in gereken zaman 1,6 uS iken, serinin
, lusSoédir. Buradan da anl akélacajé ¢zere
ahadaki aksi yaodmrljerrd efnai kentemeve karara var
amanda ger-ekleyebilecek durumda ol mal édé

°© X

O X X 0

| ar ayréca kumanda edilen sisteme g°r
| IRIrD vwear démcé software il e -beavjrliamtnél ¢
r i Kkl em yapélabilir. CPUOGI ar én progr
necektir

- =~30O N wnw o~
X9 0T

Uob
d¢
da
| e

PLC 1| er I -°ret asmadlpd mneléekn de anl akeél ac
nin vazi fesi ol mayan daha -0k ki amas el b
uygul amal arénda kull anél ér. Bu sakl anacak



al masé gereksiz ve -0ju zaman i mkanseéezdeér
bir kart il e Dbil gi al énmasé, al énalh bu b
i -erisinde sakl anamayacak boyutta) s akl
ger-eklexktirilebil mesi i -in °czel mo d ¢ |
gerekir. CPU bu kartlara bilgeketli Ankomat e
g°nderortamMm®skomutl|l aréené -aleéexkteéerabilir ve
saklayabilir. PLC ye takeéelabilen bu tip Kk
bil gilerin backup ol ar ak yedekl enmesi ni
ul akésiabi tme CPU i -erisinde il gild@ dat a &
CPU i -Si&®bki data bl okl aré herhangi bir ar
|l otus dosyalaré i-ine entegre edilebilir.
Komi ni kasyonPLdd glr-H &k ki rbixke Emdacki § B C
bakka PCO6l er araseéndaki data al éexkverikini
poi neé) ile i kletilebileceji gi bi bir netw
bajl anté yapélan CPU -ifamiamartanbazé-ele
dijeri czerinden haberl ekme sajlaneéer. B
edi | mesi m¢emkeéegn ol ur . Ayréca LAN (Il ocal a
sajl aner. Bu net wor kIl ar i - BEnde PNoC&Klsdrat P
bul unabilir : Prosesin monit?©or czerinden
haberl ekme mod¢l | eri czerinden yapél éer .
a)PLC B¢yeokl ¢ ¢ éve Uygul amas
PLC | erin bir-ok °|-¢de fark ve -dkitler
b¢yekl ¢ ¢ i -erisinde: K¢-¢k (small), Ort a
1 K¢- ¢k (smal | ) grubundaki kategori de P
2Kbyte eén ¢zerindeki memor yoe sahiptir.
1 Orta (medium) grubundaki kategoride PLC ler 2048 1/02e3Kbyt ed6i n ¢z e
memoryode sahiptir. ¥zel I / O modg¢l | eri k
kontr ol uygul amal aré i-erisinde °rneji.
(durum) gi bi kol ayl ékl a adaptasyonu saj
T Genik (|l aekie) kgt egai inde PLCO6 | er 8192
mod¢l |l ¢ ve 750 Kbytes memory ve ¢zerine

veren | imitsiz wuygulamalar i -indir.



PLCOIl er g¢é¢negm¢gzde endegstrinin her dal éna
sanay i nde kaj ét ve =-elik ¢retimine ve otom
ol arak kull anél er.

b))l / O Girik/ ¢ekeéek Biri mi

PLCOnin girik bilgileri kontrol edil en
bil giler I -1 mde PLC erlendirimgye dabi tutplanksinyallerk | i n d
sisteminindi j i t al giriklerini ol ukturur . Dijit
cihazl aréndan gelir. Bu cihazlar fark etn
ibgili girik bitimbdbadb 6é60ayasli ngaelvi peviye s
sistemin sahada ol an hadiselerden haberdai
fiziksel deji ki mleril BLGQHmmIINA eanhayalinli;xd e
girikKine gel en singehl ersébasénkal kalterdl
Kalterlerinden veya herhangi bir rel e, k C
gel ebi |l ir. Sinyal PLC déexké Dbinary sinyal¢
seviyesine indirirl e8,.16 yadakd2 tidijital gpharbilgisi mo d ¢
okunabilir. Mod¢l Il er ¢zerinde her girixke
buradan anl akeéelabilir. PLCOnin girik siny
tipine g°re il gikilmekaedi ékt &#roakmaidBblhgake S
PLCOnin girik mod¢ll erinde 24N80VDE€+5W i r gi
araséndadeéer ayneée girikin bir sinyal sevi
+13V il e +30V aral éjeérnidial nollimagliérdiékrl.erAlit-eirni
yané séra gelen sinyal i nBusimyaldria izia genléna °©° n e
frekans aralejée 47Hz ile 63HzO6dir. Bazé
bakka bir girikinbiéirk|l d8nmxsikiillde esdgelnl
k°r olarak -aleéexkterelabilir. Yaréca girik«k
-al exkabilir.

PLCOnin sahadaki yada prosesdeki bir [
zaman kull daeel dajja thailri-,mkéek birimleridir.
sinyal seviyel eri prosesin ihtiya- duydufj
Bu mod¢l | er czerinden bir -ékékéen set e d
i -1 mdek.i H ermaaenn kiu mainrd ae edi | ebi | i r . Bu el e
kontakt©Or ol abilir. Dijital -ekék modg¢l | €
Sahaya yapél an kumandaneéen hezl é ol mase
-al ekeyoraslat errmatsiitst§eri |l i mle ile -aleékeyoc
czerine -ekilecek max. tékéek akesml5dr éna
sistemlerin2eV kuékawmemand¢ Il | eri nde ma X . ¢
Al ternati f aakiesme --é&klekd aalkénde 2Ade kadar - @
girik kartlaré gibi 8, 16 yada 32 bit ol at



durumunu g°steren bir LED bulunur. Ayreéca
de bulunabilir.

Sadece girik sinyalleri okutan ve sadec
hem girik hem de -ékeék birimler:i i -eren Kk
sénérl e sayéda giri kK Na&skdk &idin-binr byPeyrn it aCsPal
l nput/ Out put mod¢l |l erinde PLCO6nin g°z¢ ku
raféndan i barettir I/ O birimler:i maki ne
denetl eyicinin kull anél abi |l ec at] birimindg ny al
denetl eyi ci sinyall eri makine veya i klem |
izolat°rler velamgplaebBekturbanpglarak y¢kse
PLC b¢nyesindeki i nput/ out putU) biirliemlaeyneé r
I -inde veya CPUOdan wuzakta yerlexktirilebi
yapéyé ve girikler mantéjéné sajlayan bir
raflardan (rack) ol muktur .t iKkilmdnei aydée&e K43
m¢saade edil ir. I / O birimlerinde her bir ¢
I K|l emci t mairlaif emalatnedi r . I / O birimlerine
irtibatlandeéermak veya ayeérmakratakmak. v &y
dijer Dbir modygl il e dejiktirmek son derec
her bir mod ¢ | | ambal aré ile g°stermektedir. [
sigorta g°stergesine sahiptir.

PLCO6l erin normal ekenda& biomkakwmnP aeé

bul unmaktader . Bu fonksiyonlarla -éeékék g°
besl eme kontrol uygul amal aré ger-eklexktir]
ileri derecede hassas kontiolmk anl ar € sajl amak i - i-néktéaks ar |
kartlaré kapalé -evrim kontrol ¢ nedaealog pozi s
dejer iklemede kullanéelér . Akéll é& 1/ Q moc
a-éséndan®°kevteki nl anagmaméyl a kendilerinirt
kontroll eri kendi ©°zerk i klem-ileri ger - el
konsantre ol masé sajlanarak sistemin kont
akeéell € ékogreardigd | er i , saha- éeikléa tkkiameb il rar égi
bajl antéel édeéerl ar .

c) Ayré Girikl/ ¢ékexk (I'/70) Birimler:i
Bir-ok 1/ O biri mi bu te¢rdendir; ve en -
arabiri m, ON/ OFF kontr ol tosswjtches)ypash bugtoas i c i
(Basmal é& butonl ar) ve Séneér anahtarl ar é
sajl ar. Ayné «kKekilde -ékék kontroll ¢ | amb
sol enoi ddél er (Solenoi dON/ OFRFI| analet awmolt adoma sl
sahip cihazlarla sénérlandeéereéel méxteéer . Her
kaynajéndan al maktadér. Bu voltajlar farkl
-eki tli AC ve DC voltalmidetier.l erinde ol up



Girik Arabiri mi tcékéek Arabiri mi

24 Vac/dc 12-48 Vac
48 Vac/dc 120 Vac
120 Vacl/dc 230 Vac
230 Vac/dc 120 Vdc
5 Vdc (TTL seviyesi) 230 Vdc

5Vdc (TTL seviyesi)

d) Analog Girik/ ¢ékéexk Biri mi (I'/ O modul es)

KI'k ¢retilen PLE6herokbhgecieehONI ©8F& baj |l am:

arabirimler:i il e sénérl andéer él mékt ée. Bu
uygul amal arénén -o0oju Kke&smi olarak PLC tar
PLC o611 eri i se k ont r aik olarak lyezimel| getren,nanadog - o] u
arabirimler:i Ve ayr ék (17 0) Girik/ tékecx
mod¢l I eri, analog giriklerden al énan anal
Digital Komvert©or (ADC) ardcred eff grydra. dBu
d°n¢gkem seviyel eri anal og sinyal il e oran
kodl u dejer olarak i fade edilir. Anal og
sens°rl eri gi bi transd¢gserrexkei bajBangibi b
Kontr ol edil en sistemdeki b¢gten sinyaller
sinyaller bekl enemez. ¥rnek ol ar ak bir S
sorgul anabilir ancak bu dejadr ign rnet moidrg | H
m¢e mke¢n ol maz. Kkte burada devreye analog
Anal og dejer kull anéménda al't Séner ve ¢
kontr ol yapél ér Bu kontroll enilm® yngmpm&lsma
ol makAandEog -éekéek arabirim mod¢l¢, i K1 emc
akéemla orantéleée olarak d°n¢kteéereéegr ve bir
bir b¢gten ol arak Digital/ Analgdogmda snyal ri ci d
el de edilir Anal og -ékék cihazlare ; K ¢
Anal og girik mod¢l |l eri prosesten gel en ar
Yal néez °ncelikle 1 - ¢ mg yapél aocajfei zdkbkel
-evril mesi gerekir. Bu I tkrl eeme mi g e ef e kd ce&
Transmitterl er probl ar éndan-20MmA, 420pAyadar i b ¢
0-10V gi bi bel | i aralekta ifade eddohiem si |
analog girik kartlareée ile intern bus hatt
aral eklarda dejiken dejerleri ikleyebilir

SI MATI C analog girik kartlarénda °I -¢m

mode¢l | emi. 0 Buulmordyg | ¢n takeél masé i1l e berabe



ayarée da yapélarak analog dejer okuma i -i.1
dej er kartl ar e m¢ mk ¢ n ol duj u kadar geér ¢l

mod¢l |l erépdejakémené belirleyebilir ve kab
SIMATIC S51 15U kartlare 50mV, 500mv, -20mA 100,
aral ekl arénda °1 -¢m yapabilirler.

Anal og -ékex mod¢l | er i Si st eme anal og
duu uml arda kull anel ér . B u-10%Wp0@MA aela 420enA s a h a d ¢
-ékexklaré ile oransal ol arak kontrol edi |
y°netilebilir. CPU taraféndan kar akeéexkveri/|l
kartéenén ikKlemcisine 4Halheat iolgi r-.evBui die] &1 lec
dejerl erine -evrakém.- eAwirréiccai biilre v-od kéay a
programlanabil ir l oji k kontrol°r &€P&Jdsunt
i Kl emesi il e orantél edeér.

e) Merkezi Kkl em Biri mi (CPU, Central Pr oc

Mer kezi i Kl em Dbiri mi gé - kbellekn (arpcéssen p owe r
memory) mod¢l Il eri arasénda haberl ekmeyi s
Kenmadg®°r ¢l mektedir. G¢- kaynajé biri mi i K
glr ¢l dej ¢ gibi bu i ki biri mi -evrelemik ol
CPU deyi mi séksek I K1 emci (processor)
Programlanabilir denetleyicilerin e y n i olan CPU ¢niteni-n bg¢yg¢
bell ek biri mi ol ukturmaktadeéer . Bu biri mde;
bell ekten bil gi i st eme vV e progr aml ama Ci
haber | ekme devrel ernii n buglednma kntiad €P U6 nRuULNC ¢
artmaseéeyl a paraleldir. Géenegmegz PLC sisteml
zamanl| ama, sayma, veri sakl ama, t emel t or
karkeéel aktérma ikl eml drir, -lo&kd  °zeVviinmkeé eirel &

DKkl eBedil ek Modg¢l ¢

Programlanabil ir Denetl eyicilerin beyni
i Kl emci bell ek (Processor Me mor y) biri mi t
bel |l ek -ipleri, per ogkbmmama acabael emr & it |
devrelerini, kapsamaktadeér . Daha k¢-¢k si
b¢e¢tgharak tek bir mo d ¢ | i -erisinde buluna
i Kl eml er i -0k heéezl év eyremei nkea poaestiitreesd enke ksaarha
dijer fonksiyonlarée da yerine getirir. ¥
t emel mat emati k fonksiyon olan topl ama, -
yerine getirir. Bu idalvee b &Ky gknc IPL @ o rsk sit
Kurul muxktur .



33BBELLEK DKZAYNI ( MEMORY DESI GN)

Memory, denetleyicideki kontr ol pl an v
Memoryde sakl anan bil gi, hangi giri ke g°
ilgilidir ve ger ek | i hafeza miktareéeneé programén )
i simlendirilen °zel bil gi par-acékl|l aréené

ol up memory

kapasitesinin miktaré bu biri
bilgininkaylto | up kaybol

mamaséna bajlé olarak 2 g

I . Grup; Bel |l eJ i besl eyen gg¢- kaynaj] énén
kaybol masé durumundao haféza silinmik del
birlikte saklanan bilgiler kaybédl me z. Ancak bu tip bell ekl el
i -in ©°zel bir sisteme gereksinim varder

a) |. Grup Bellekler

Ram (Random Access Memory) ve RIW (R&&d i t e) adé verilen r
belleklerdir. Bu tip belleklerde enerjinin kesilmesi ile ligle eldeki bilgi kaybolur.
Programlama esnasénda yazma ve okuma ikl e
PLC cihaze b¢nyesinde mevcut ol an pil il e
K i batarya enerjisi bi tti ] imenoirdya °pzreolgliria
programlaréen test -alékma durumlarénda byg¢)y

b) 1l. Grup Bellekler

ROM (Read Only Memory) adée verilen salt
silinebilir ve programlanabilir ol maséna ¢

1) PROM (Programmable ReadOnly Memory)

Programlanabilir salt okunur bellek (PROM); ROM (Read Only Memory) salt

okunur bellejin ©°zel bir tipidir. PROM be
bilgilerin chip i-ine yazél ntazsélmiar mgesfaad:
yazélabilir.

PROM un ana dezavantajé silinebilir ve
programl ama, Aferitmeo veya Akopar mabo ma n

bajl antélarén eritil mesi geriik lde®mmdsikré. oBuma



sebeple PROM6a bir program kodu vyazeéel mad,;

bitirilmik ol masé gerekmektedir.
2) EPROM (Erasable Programmable Read Only Memory)

EPROM ol ar ak i simlendiril en, Asiloi,nebil
PLC cihazlarénda sék-a kullanélan bell ek t
ve gerekse Ladder diyagramlar) ©°nce EPRONMN

mer kezi i Kl em birimine g°nderilir.

3) EAROM (Electrically Alterable Rea®nly Memory)

Elektrikle dejikebilir Salt okunur Bell e
bir wultraviole ekéek kaynajé gerekmez. EAR
vol taj uygun pinde tatbik edilir. iliBir def e

4) EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory)

EEPROM haféza tipi ise Eprom hafézada ol
bile el deki bil giler kaybol maz. Yazma ve
PLCOye mo nBE EeP R©OMi lveenya EPROM hafeéezal ar k a:
bul unan programa g°re -al éxkacakter. Buna
program -alexktereéelabilir.

Ver.i Tabl osu; girik ve -ékek durumlar e,
depol arléegidielrii bii-er en, programé déka takeé
Tabl onun i -eriji durum verisi ve sayeéelar (
1 durumlareé ©bit yerl erine kaydedilen bil
b°l ¢me Bmayrel &P r ¢t ¢ Tabl osu ; Bu birim gi
dijital giriklerin durumunu saklar. Giri k.

dej6rveya 1 ol arak sakl anér.

tekék G°r¢nty¢ Bell eji; Out gjtaltolarakrkenbmunui mi n e
kontr ol eden bitlerin bir dizisidir. ¢céekei

ve bu |l oji k seviyeli bell ekten al énar ak - é



34PROGRAMLAMA CKHAZLARI

Programlanabilir denetleyicilerie n °© n e ml i niteliklerinden
progr aml ama el emanl ar éna sahip ol masedert
denetl eyicinin devreleri araséenda il eti«ki

programé kullanéeceéeitrar &ma@ngddm i giehaZl®RTgrIred:

bir-ok cihazla programlanabilir denetl eyi
i -inde g°sterge birimi,klavye ve merkezi |
ger ekl i d¢zenekl|l ednéni -unduj uCRalv a(nEkarjanpr o
kol ayl é&kla izl enmesini sajlamakteér.

K¢ - ¢ K PLCO6Il erin programlanmasénda kul | a
programlayéceé cihazlarda bulunmaktader. B

tep yerilguad i c€CDstlal di spl ay) ade verilen
programlayeéeceéel ar czerinde LCD ekran, progr

tukl aré beraberce bulunmaktadeéer.

CPUGI ar ayreca kumanda edil en Si ster
i Kl eyebiAnal og mod¢l | er ve PI'D yardémcé s
kontr ol -evrimine kadar I Kl em yapeéelabilir
detayl & ol arak 1 klenecektir.

35DKJKTAL GKRKk/ ¢l KI k BKRKMLERK (Dijital I

PLCO6nikn bgilrgii | er i kontrol edil en ortamda
bil giler i -imde PLC wvar yada yok «keklind
sisteminin dijital giriklerini ol uktur u
ci hazl ar.enBancigbkbatblar farket mel er i gereke
Flhgi | girik bitimini 6006 sinyal seviyes
sistemin sahada ol an hadiselerden haberdai
fizi ksmlerdie] PkKkC6éni n-lanslianyyaablilleercienjei d0® ng¢ Kt
girikKine gel en sinyaller basén- Kal ter|
Kalterlerinden vaye herhangi bir rel e, kor
gelebilir. k8i myalar PLGi dgal dir ve girik m
seviyesine indirirler. Tek Dbir giri kK modg
okunabilir. Mod¢l l er ¢zerinde her girike
bur adan iarn.| akleQ@darbiin giri k sinyallerini oku



tipine g°re il gildi aral ekta ol maislBBU ger e k |
PLCOnin girik mod¢ll erinde 24N80VDE€+5Wi r gi

araséendadaéar baynéigiyail kisevi yesi i -in ol ma
+13V ile +30V araleéejénda ol mal éder. Al ter)
yané séra gelen sinyalin frekansénda ©°nei
frekansd7&drzaliédjee 63 Hzo6di r . Bazé girik modyg
bakka bir girikin tetikIl enmesi i1l e engell
k°r ol arak -al éxktéreéelabilir. Yar éca girik
-al éakabi l

PLC6nin sahadaki yada prosesdeki bir «kKey

kull anél déjée Dbirimler dijital -eékék birir
seviyeleri prosesin ihtiya- duyduju binar
mod¢l |l er ¢zerinden bir -ékékén set edil me:
her hangi bir el eman kumanda edilebilir.

kont akt®©or ol abilir. Dijital -ékek modg¢l | e
Sahaya yapeél an kumandanén hezl e ol mas e

-al ekeyorsa transist?©°r, alternatif gerili:
czerine -ekilecek ma X . ¢éekeéex akeémmlsdr ena

sistemér i nde kull aneéel an 24V - ékeéexk mod¢l | er
Alternatif akem -ékeéxklarénda ise -ékéek ak:¢
girik kartlarée gibi 8, 16 yada 32 ©bit o |
duu munu g°steren bir LED bulunur. Ayréca k

de bulunabilir.

Sadece girik sinyaller:i okutan ve sadece
hem girik hem de -ékéxk birimlaerrdéri.- eBuw nk &r

sénérl e sayéda girik -ékeke i-in yer tasar

36ANALOG GKRKk/ ¢l KI k BKRKMLERK (Anolog |/ O

Kontr ol edil en sistemdeki be¢tén sinyall
sorulan sinyaller beklléekeyada ¥Yrasekh-oldaij el
sorgul anabilir ancak bu dejerin net bir K
m¢ mk ¢ n ol maz. Kkte burada devreye anal og
Anal og defjer kull anémefeal attinsanaséndka ¢l
kontr ol yapel er . Bu kontroll erin yapeéel ma
ol maktader . Anal og girik mod¢l | eri proses

dong¢gkKt ¢grer. Yalnez ©°nceVyikl ] &n -RImgdryiamp é &
dile -evril mesi gerekir. Bu i klemi ger-ekl



Transmitterl er probl ar é&ndan-20MmA, 420pAyadar i b ¢y

0-10V gi bi bel | i aral ektrd eirf adas edinlyarn | i |
anal og girik kartlare ile intern bus hatt
aral ekl arda dejiken dejerl eri i Kl eyebilir
SI MATI C analog girik kartlarénda °I -¢m
mod;, | | eri &6 bulunur. Bu mod¢l ¢n takeéel masé i

ayarée da yapélarak analog dejer okuma i -i.1
dej er kartl ar é m¢ mK ¢ n ol duj u kadar geéer ¢l
modgl Ildee]j er aralejée akéméné belirleyebilir
SIMATIC S51 15U kartlaré 50mV, 500mV, -20mA 100,
aral eklarénda °1 -¢m yapabilirler.

Anal og -ékéek mod¢l l eri sistemevuamaadaog ol ;
kull anél ér . Bu mod¢ HOVe20mA yadad & dndAk i- elkiek | alr ¢
oransal ol arak kontrol edil ebilir. PLCONI
CPU tarafeéendan kar ar verilen élekkek k alretj &n
i Kl emci sine il etiidainmal oBu-eejerker iber adiaj
-evrilir. Aykréégc a eviimiwal tidje -ékék akéml ar

Bir programlanabilir l oji k kontrol °r CP
dejer 1 Kl emesi il e oranteéel édeér .

37AKI LLI GKRKk/ ¢l KI k MOD; LLLERK (intellige

PLCO6l erin nor mal l oji k fonksiyonl aré
bul unmaktadeér. Bu fonksiyonlarla -éeékeéek g°
bed eme kontr ol uygul amal arée ger-eklexktiril
Il eri derecede hassas kontrol I mk a relke&érké s
kartlaré kapalée -evrim kontrol¢nde,g pozi s
dejer i klemede kull anél er

Akeéell é 1/ Q mod¢llerin sajladéjé avant a
ol an g°revierini tamaméyla kendilerinin ¢
kendi czerk 1T klem-ileri ger?ekVvertiner ken.
ol masé sajlanarak sistemin kontrol -hézé b
-eékék mod¢lleriélsabakana!l barebigzemgimdan Db



38¥ZEL MOD, LLER

PLC | er I -in tasarl|l anndé&k ah2alkémadal E€er
vazi fesi ol mayan daha - ok ki ki sel bil gi
uygul amal aréenda kull anél ér . Bu sakl anacak
al masé gereksiz ve -0Jju zamanh-im&kadakizdee
bir kart Il e Dbil gi al énmasé, al énan bu b
i -erisinde sakl anamayacak boyutta) s akl
ger-eklexkxtirilebil mesi i -in °czel mo d ¢ |
gerekir. CPU bu kartlara bDbilgileri Al nt ern
g°nderir Dos ortamé komutl|l aréné -al éxktér
saklayabilir. PLC ye takeéelabilerpzRui ndpnk
bil gilerin backup ol ar ak yedekl enmesi ni
ul akél abi |l mesi i-in CPU i-erisinde i1i1gil:@i
CPU i -indeki STEPS5 data bl okl aré daer hanc
| otus dosyalaré i-ine entegre edilebilir.

39HABERLEKME MOD! LLERK (Communication modu
Komi ni kasyon mod¢} ékék PLCODMeEete 4grase

PCo6l er araseéendaki data aléekverikininegajl at
ile i kletilebilecej.i gi bi bir network ¢zer
yapélan CPU -1 ft interface i -erir. Bir p C
czerinden haberl ekme sajl aneér . ahiBédimesece s
m¢e mke¢en ol ur . Ayréca LAN (Il ocal area netwo
Bu networklI ar i-inde PLCO6I er PCOl er saha
Prosesin moni te©or czerinden Izl enmegme pr i
modg¢l | eri czerinden yapeéel ér.

310 ARTLARI N TAKI LDI JI RAFLAR (Rackds)

PLC kartl ar énén takél dej e bu rafl ar
g°stermektedir. -BOLWe S¥HBubdu riekitndd aak ray
herhangi bir rafa monte edilmekiedir. S531 00 kartl aré submodg¢l e
el emanl ar czerine monte edil mektedir. Bu
haberl ekme sajlanmaktadeéer. Ayréca modg¢l er
sajl amaktadér . Sutbalbél; €edrCa rrtai ypgSi5, zPeLrd 6nyee a i
submodg¢l | er iszerine vi dal anliba kistendetindee t i y | €
submod¢l Il erin glrevlierini subracko6l er y e
ol mayép vida mont ajemanillag ésabihttli e¢graicral egro.r
bul unmaktader . Bazeelmdudekdrerleasadealkélgalil
-ekKi tli °czel modyg¢ l-115 diaktedmibi s mbkaekolrer

yé¢ksek akem -ekebbl Emekarttanéhasopot tkesi



yapél abi | m85kvweeSHlio5 sS55temlerinde kartl ar é
czell i kli ol up PLC de kull anél an kartl ar
baréndérmaktadeéer. Ayr eéeawa flanlg@g- bkud wmarjaék tia-

4. PLC LER ARASI HABERLEKME (BUS) SKSTEMK
4.1 GKRKKk
Bir cretim hatte birden fazla CPUOGNnun

I se bu i stasyonlarén birbiri Il e uyum i -1
I st as ykaumaardea eden CPUOGI ar én birbirler:i [
sajlamaseé ile ol ur.

¥rnejin; ki i stasyondan meydana gel en
istasyonda °Il-¢m sonucuna g°re ayérma iK
par-anéinstasyona g°nderebil mesi i -in 2. i
i stasyon taraféndan al énmasé gerekir. 2.
bil gileri (kal en, nor mal , i nce) 1. i stas
g ° nrebiémelidir.

CPUOGI ar arasénda iletilecek bil gi sayeé
gereksizdir ve ekonomi k dejildir. Bunun vy
taraféndan tek hat czerinden protUolkglné-er
protokol ile genderilen bilgileri alér, dg¢

Bu ve benzer haberl ekme sistemleri mde
konusu dej il dir. ¢oju Zaman mer kezde bi
istasyonlardaki grk - éeékék verilerinin merkeze il et]
birimlerde (slave) ol ukur .-4.Blud dyea pbéuy ay aBpueS
ol arak g°zggkmerlUtaendarPLSS5di r . Dijer PLC 1|e
de derlenir.

Burah k°yl e bir soru akla gelebilir. PL
sayéséna ulakabilir. Dol ayéséyla her ista
mu? Yoksa tek CPU kullaneéel arak istasyonl ar

Bu °rdmeelsiikstemlerin b¢gyekl ¢] é ve 1 stasy
e i1 gili bir durumdur. ¥ncelikle farkIl &
sisteml eri birbiri il e kilitlemek demekt i
birindenol ukan bir aréza dijer sistem veya CP
programén -ok uzamasée demek -evrim sg¢gresiol
s¢resinin -ok uzamaseé demektir. Bu da p
Ancak hersigm i -i mde farkleée bir CPU kull anmak
demektir.

Gegnegmgzde otomasyon alanéenda ¢retim yag
si st emi varder . Bu sistemlerdi birbirinden



A Veri ve kumanda hailr € n & n birbiri il e nasel
kKekli:aja-, yéldéz, d¢z hat, daire)

A Maksi mum iletim hatté uzunluju

A Veri iletim heze

A Hataséz veri transfer.i

A Bajlanabilecek maksimum girik -ekecx

A Piyasada bul unan saha ed emheamankEnaan:

uyumlu ol maseé

A Saha el emanl arénén sistem -aleéekeérker

Bu b°l ¢ mde ver.i al ex veri Ki sajl am
sistemlerinden,

A MPI

A AS

A PROFIBUS aj sistemlerinin ¢zerinde o

4.2 MPlI HABERLEKMEMSKISITEOIi nt Knterface)

MP | haberl ekme sistemi °czelli kl e CPUOGI
yojun olarak kullanél er. Konfig¢rasyon v
(profibus) kablosu bir kabl o veemaPli hitajylaa
duymazlar.

Haber |l ekme kabl osu (profibus kabl osu)
bajl anté kabl osu (MPI kabl os u)Maksinpnh 3névyorr

adet kat el éemcé bajlanabilir ve il etim ha
meg renin ¢zerindeki mesafeler 1 -in RS 485
hat uzunl uju 1000m kadar -ékarabilir. To
hattéenén baxklange- ve bitik noktalaréndak

(komekt©°r Aono konumuna al énmal edeéer)

4.3 ASI HABERLEKME SKSTEMKiIKnNAKetrufaatcoer) Sensor

Girick sinyall eri il e -ékex el emanl ar €
ol ukturdukl aré alt seviyel:i bir haberl ekm
tamaml ayecésé olarak de¢gkegneglebilirler.

¥zel yasseé bir kabl o v e buna takel an
ol ukturul mase, devreye al énmaseé, sonradan
yapédader. Sisteme eklenmasliandgklgungll &@jn mo d
AS-| kabl osuna ekl enir (°zel formdaki bir

kontak sajlaneéer)
Bir CPUGINnuinl eAShaber | e-kmdsterlABle ss | a v+ a dl ek
kull anél madée mgetekir CRAS mkdt dhja b8y &k me



I Kl emci si@)r. D{CRBr 342nyal mod¢l | er i Il e 8

dahi | i bus si st emi czerinden haberl exkir.
AS-| hatténa bajlanan sens?®r veya -al éxk
yapélan bnllamaliarerve akendi veril eflini m
sl avedl er Kkul Harkéalbdro.suSlszveeadlner eX&3 enen ve
yardémé ile 1 ile 31 arasénda adresl enen
taraf é nldeammeardrkesse A00 adresine sahiptir.
kendilerine bildirilen emri al er ve kendi
Her ASI sl aveodi girik veya -ékek ol arak k

yapabilir. Budurumda birA hatt éna maksi mum 31 el eman
bit transferi yapabildijine g°re 4x31=124

ASl besl eme gerilimi 30Vcc ve her bir s
de 100mAIGdhatt &rSdan hem baekstlaermeemeéh eyna pdéel dvéejr
besl eme ¢nitesine i htiya- duyurul ur . Ma k s
mesafeler i-in kullanél mal édeéer .

4.4 PROFKBUS HABERLEKME SKSTEMK (Process F
Profibus haberl ekme si st ebmir SioekmePnLs@® i n¢c

firma taraféndan geliktirilen ve standar:t
ama-1lar i-in geliktirilen PROFIBUS sisteml
DP (merkezi ol mayan -evresel birimlerin) ¢

PROFBUS DP (dezentrale peripherie) ot om
ci hazl ar arsénda hezl é bir «kxekilde ver al
¥zelli kle PLCOnin merkezde, -evre birimlel
yerde) oldj u durul ar da il etim hatl arénén ol u
ger-eklexkxtirilmektedir.

Mer kezdeki CPU (master) girik bilgiler
-ékek bilgilerini slavedlerin -éekexklaréna

Profibus teknik °zellikIleri

A Herbirus b°l ¢sm¢gne 32, toplam 126 kat él

A ¢cevre Dbirimleri (sl avedl er ve saha
esnasénda takeléep -ékarelabilir.

A Bu daj él epreéessfingkensi ssémiveion sismaeim
y°netimine g°re yapél éer.

A Veritransfe i i ki damarl & blendajl é kabl o

A Veri il etim mesafesi el ektrik kabl ol
km kadar olabilir

Mod¢l er dejiktirme ve cihazlarén dejiK



PROFI BUS DP i kulabikceki | de ol uktur
1. Mono master
2. Multi master,

4.4.1Mono Master (DPM 1:DP-Mast er 1. Séeneéef) Sistemi

Tek merkezl. kumanda «kekl idir. Mer kezi
ve -evresel birimler (slavedler PLCOe baj
sl avedl erden bilgileri aleéer ve onlareée dej e

o

PLC|8|3|g

S5 =
B | PROFIBUSDP _
=r =
Cahisma| |Sinyal ET 200
elemanl| |elemam Merkezi Olmayan
(Motar) [ |(Sensdr) Girig ve Glkighar

k e k4i2Mono Master Sistemi

4.4 2Multi Master (DPM:DP i Mast er 2. Séneéef) Sistemi

Bu sistemde birden fazla master bul un:t
olarak, her biri bir master ve ona aslavelerden meydana gelen alt sistemleri
ol uktururl ar. Ana sisteme ait farkl é g°re
takip d¢gzeneji gi bi

Sl avelere ait girik -ekéek g°reé¢gnt el eri
Key yazehmmaseée isexkkilendirilmik master tar
birbirileri Il e veri al éeéxveri ki yapabilir
uzundur . B Tokes Passing m( ra y riak yar ékeé) Si st emi
bayraja sahip olan g°nderme hakkéna sahip
zaman aral ékl arénda devredilir.



5. PLC PROGRAMLAMA
5.1B KL G K SRAPRAGRAMLARIYLA PLC PROGRAMLARININ FARKI

Bil gisayar programlarée yaptdekRtareeskl| e
el I i mant ek i kKlemlerine g°re yerine get.
arkl eder . PLC programé devamleé bir cevri.
e yine baka d°ng¢gl ¢r. P L C Iperroignrdaemeéd®eémg ¢t aam
éséeml ar gi bidir. PLC programé y¢ksek sev
omutl|l aré arasénda yazél mék program par - a
programénén i kKlem tarzé dda ipraocgrydm, ayn & aar
ol aye ger -eklexktirir. Dol ayéseéyl a birbir
komutl arén ayn anda i kletilmesi, yani bi
Bu ik i-in en deal i K| euytilka rtéa ryzaéz,malki rv ed °d
b¢gten ol ayl ar é en iyl Kekilde kontrol ¢ i
-al éktérmakter .

PLC oIl erde, bil gi sayarl arda ol duju gi
ge-mek mantékl e dejil di rmasMesie-lian b-i &k énxoltac
veriyorsunuz. Bu i Ki bir bilgisayar progr
verirsiniz ve kapée kapanana kadar dol ayeé:
ge-mez, yani bu sérada baXxksa shtie-nblierr iinkdlee mi
tamaml anmasé ©°neml. dejil dir, program bal
Programda komutl ar, yapél masé gerekiyorsa,
iz ir

S

x~ x < T

é
i
n

I
izin veriyorsa ikKkletil emLeyd edli &kd &k alyemd
a-él eyor hem de B vanasé kapatéel éyor ve bl

5. 2 PROGRAML AMA Ac¢l SI NDAN PLC 0 NKN BKL
AVANTAJLARI

Bir maki nanén, bir fabri kanéen yada he
sérasénda ayné anda bir -ok ol ay meydana
ger ek mez. Dol ayéséyla nor mal bil gi sayar [
edemezsiniz. Fakat bir PLC i-in ayné anda
sorm dej il dir.

Bu arada sérf kumanda iklemlerine y©°ne
et mesi sebebiyl e, PLC ile bu tip programl e

CPU o6yu programlayabil mek i-in LAD ( me

l' i stesil)i gdiblil erekkiul | anél abil ir.



5.3 STANDART PROGRAMLAMA

SI MATI C CPUO6I arén programlanmasénda STEP

Bu paket basi't mant éKk kur ma fonksiyonl @
-ajreéelabil ecek komplke&kdarsilbsitre-no kf o°nzesli lyiojnil
programlama yapeéel érken, programlayéceé, me
birini se-erek kendine en uygun programl al
mer di ven mant €] é (Laddere bDhaageadm ¢¢ICADOY O
FIl owchart OCSF6) veya komut |l i st esi (St at

gosterimler DIN 19239 standardéna g°re h:
Ladder Diagram il e, ma n t é kostralISystena flosvchartk | e ml
il e program yazéelabilir.

- program g°steri mi araséendaki farkl ar
-arpmaktadér . Yazél an program -ok ©°zel k o
dijerine kolayl ekl a pdoomggratmd ragnlae b imkiarn.l aAk\er
farkl el eje vardeéer. S°zgel i mi LAD ile ger -
CSF ile ger-eklextirilemeyen bazé fonksiy
programlama dilinde lojik operasyona tabi tatld a k si nyal l er adres]|
adresin yer aldéejé byte yazeéel ér. Byte ve
byte i1i-inde il k bit kastediliyor 1ise bu a
mi yoksa -éeékeéek nséi nol°dnugnue iysaez éd wa na chrag f i
i stenen adres -ékék 1 se, Kngilizce wversi)
girikin olup dijerinin olmadéje (10.0 va
fonksiyonu ger - e éldure Bu fonksiydnunyerne getirdn gnograyjm B r

ayré g°sterimde ku kKkekilde g°sterilir;

531 LOJKK KAPI GY¥STERKMK (CSF)

Yazéel an progr ameén
|10 0 — & g°steriminde kull aneée.
| kutucuklIl ar ol arak g©°

lojik kilitteme en az bir kilitteme

101 — @20.0 kutucuy e bir sonu
kutucujundan ol uk mak
kilitleme bakl é& bakeéen

STEPS5 yazél éméndaedebgmantbi ol dnak mt alkiamp s
l oji k i Kkl emin yerine getiril mesi gereken |
a érl ar. Burada operasyona giren sinyal wva



il e, var ol mamaséna g9g°re sorgulanacak 1is
Kutucukl aréen saj taraféenda yapélan | ojik
ikretiyle g°sterilir. Teori k olarak bir -
sénéré kullanécée hafézase ile ilgilidir.

segment i-in sadece bir sonuca bajhanabil
t amameé g°steril memektedir. Bu fonksiyonl
ge-il melidir. Ej er program grafik ol arak
getiril mesinde ilgili segment otomati k ol &

5.3.2KONTAK PLANG ¥ STERKMK ( L AD)

Program LAD modunda
yazél acak yada Iz ence
kilittemeler kontak sembollerinin ard

H “’“ {} arda yada alt alta sér
1100 1101 Q200 ygpélér. Operasyona t
sinyaller ko kel par &
resmedilirler. Sinyal lojik 1 eviyesine
g°re sorulacak ise k°%°keli parantez i -erisi
k°kel i parantez i-erisine A/ A kKeklIl: il e
gi bi resmedilen | oji k kiliztlidememi°rstealji | ta
Kilitlenme Kartlaré sajlandéjénda bu bob
nor mal de a-ék ve normalde kapalé kontak o
Grafi k olarak g°steril emeiyeat kmanuit Kk aol &LIS&
ge-ilerek ekrana getirilir.

532 KOMUT LKSTESKNKN GY¥STERKMK (STL)

Bir dijer programlama <c¢cins
yerine getiril mesi i stenen | o
A HD-D; sonu-1| ar é v e komut | i st esi
AN 1101 hazér |l anmaktoaad &r .k ovhut | ar i ki k
= onﬂé Birinci késém operasyon késmeéed
" ne yapmaseé gerektijini belirle
késméedeéer . Bu késémda da operasyon Kkésmén
belirlenir. Mnemonik o mut | ar proses®°r taraféndan ekr a
akajéya dojru ilerlemekte ve her l oj i k K
programlama / izleme modunda meydana getirilen her sonucun tek tek segmentlere
yerl exktiril mesineBigersse&kgmgnokt ui -i nde bird
ger-eklextirilebilir.Bu modda | ojik O sor ¢

harfi eklenir



5.4 PROGRAMLAMA

Genel ol ar ak, bir kumanda devresi t as
yeterlidir ve hu komutl ara =zamanl ayéceée komutl ar é
kumanda devrel eri ger-eklextirilebilir.

Her hangi bir kontakl e kumanda devr esi
Biz burada temel PLC komutl aréenée g°receji z
5.4.1 VE ( AND) KkLEMK
Bu °rnekte yapeéelan ik, I 0.0 olarak adl an

girikinden gel en sinyalin
VE‘ . i Kkl eminden ge-irilmesidir.
| | || f\\" kontak i-in seri bajlante

‘ID.D 10T oo ‘ Bu diyagramén STL karkéel é&j

LD | 0.0 /11 0.0 Girikckini oku
A 101 / / ve bu sonucu |1 0.1 giri«ki il
tut

= Q0.0 /'l And i kKl eminin sonucuna g°°r e

542 VEYA ( OR) KKkLEMK

Bu °rnekte | 0. 0 gi ri ki il e | 0. 1 gi
getl mesi dir. Nor mal de a- ¢
par al el bajl anté komutudu

0.0 B

| £

[ (N

| 0.0

101

Bu diyagraméen STL kar
0.0 Girikini oku
u sonucu 0.1 girikiyle Of

LD 100 [/ /1
0] 101 [/ /b
tut

= Q00 //Or i kleminin so&dukuynwapg®°re QO.



543 VE DEJKL (AND NOT) KKkLEMK

Nor mal de kapalé kontaklar i1 -in paralel

‘ () ‘

‘IDD 10T o0 ‘ Bu LAD diyagramén STL
LD 10.0 /11 0.0 Girickini oku

AN 10.1 /11 0.0 ile I 0.106i Ve Dejil ikl

= Q00 [/ / Ve ixédjeimi nin sonucuna g°re QO.

544 VEYA DEJKL (OR NOT) KkLEMK

Nor mal de kapalé kontaklar i -in paralel
| 0.0 B
¥ {0
[ o
¥ 0.0
[0 Bu diyagramén STL kark

LD 10.0 /11 0.0 girikini oku
ORIO1 [/ /1 0.0 giricki fJiille ill.elmign a itkd Mii
= Q00 // Veya Dejil i1 kleminin sonucuna

55 PROGRAMLAMADA DKKKAT EDKLECEK HUSUSLAR

1. PLC kumanda devresinde sinyal akéke s
2. El emanl arén hi-birisinin dajéltaéémazhat t
Ej er ger ekl i olursa programda kull an
kapal & kontakl ar ¢zerinden bajlanteée vy
3. Herhangi bir r°l e bobininden sonra ko
i se bu kontajeén r°l e rékmbi ni nden °ncey
4. Kki veya daha fazla r°le bobini par al
5. Kont ak vV e bobPhCobryiemawmaktarlul | anma

~

°Treni |l melidir.



6.SWEDI SH MEKANKZMALI
6.1 ROBOTUN SIMATIC S7-200 MICROPLCDKL KNDEKK PROGRAMI

a) LadderDiy agr a mé ;

ROBOTUN PLC KLE KONTF

[ POU Comment |
Network 1 Network Title
[ Network Comment |
10.0 10.1 T37 M0.0
| (
M0.0
| |
1 |
Network 2
I
M0.0 Q0.1
| ¢ )
Network 3
l
M0.0 Q0.2
| ¢ 3
Network 4
I
M0.0 Q0.3
|| ¢ )
Network 5
l
M0.0 Q0.4
|| ¢ )
Network 6
l
MO0.0 T37
| | N TON
+504PT



b) STL

Di yagr amé,;

[ POU Comment
Network 1 MNetwork Title
[ Network Comment
LD I0.0
6] MO.0
AN I0.1
AN T37

= MO.0
Network 2

I

LD MO.

= Q0.
Network 3

I

LD MO .
= Q0.
Network 4

I

LD MO .
= Qo.
Network 5

I

LD MO .
= Qo.
Network 6

I

LD HO.0

TON T37.

+50



c) FBD Diyagr ameé;

[ POU Comment

Network 1 MNetwork Title

I Network Comment

L 1

10.0— OR —

M0.0—

10.1-0
370

Network 2

AND

—M0.0

Q0.1

Moo= 1]

Network 3

Q0.2

Moo= 1]

Network 4

Q0.3

Moo= ]

Network 5

Q0.4

Moo =]

Network 6

T37
M0.0—IN TON
+50—PT




6.2SKSTEMKN TANI TI MlI
Akaj éda r e siwelddrsih veerkialmare mal € robotun

Kekil de ol acakteéer. Har eket d°rrihdent ekerl ej e
baj émséz moment alarak -alékmaktader. Sajl
yenl eri akajedaki gibidir.

a-) erK-IGeri Hareket:

Vz fh V3
< = 1
< > V

V1 / V4

b-) S aSplaHareket:

V2 V3

Vi / \r A\

c-) Etraf énda D°nme Hareketi

v

A

fn

V3

f, Vo
% Vi V

<
N
v



63SKSTEMKN KKNEMATKK ANALKZK

Aktif Tekerl ek Hézeée;

Vwhee=Vw= R. w. cos 2
w=Y¥
9 =0(sveblish)

d (X eksenine g°re)
Robot héz vekt©oryg;
= [Vx, Vy, ¥17

Aktif robot hézénén
Vwx=-Vx . cioxs)( d

Vw=-Vy . siion( d

Wo¥ =¥ [Lcos (2) ]

robot

Vw = Vwx + Vwy +V

heéez

vekt©orl

er i

C



R. w. cé/s coisH)dy+s M () ¥lhcos (0)
o = #5%velb= 2 i-in;

R.wg =-VX.% + V. V2 +¥ 2. V2

2
R.w =-VX + Vy + 2¥
Tekerl ek heézlaré ile robot hézé araséndaki
\ -cos@-9) sin@-g L, vV
Vo|_|-cos@-9) -sing-9) Lo| |/
V, cos@- 9) -sin@-g9 L, 4;
Vv, cosg- g=) sin@@-9) L,

Vi,Vo,Va,Vut ekerl ek heézl aréeder.

Vi=-Vx . cio® (& Vyos¥hids (92)]
Vo=-Vx . cios)Vg . siion)(¥fLc os (9) ]
V= VX .icoo)¥ ¢ d siion) (YL 0s ( 9) ]

Vu= VX .icoo)¥ ¢ d siion) (Fdoc 0s ( 9) ]

- cosf B) sin(- B) Lo

W, W, 4 4

Wx Wy p¥

W, W, W, - cos¢ b sin(- E) Lo
Jo| Wk ¥l 4 4
YA A A

W, W, pf cost £ - sine ) Lo

AR 4 4

W, W, ¥ cost /ZJ) sin %) L,




V. tekerl ek he< vektoryg¢;
Vw=[V1V2V3Va]"

Vi Robot héz vektor ¢;
Vr=[VxVy ¥]'

Vw=JLVr

Vr=[200]olsun.Pbot hézé X y°n¢gnde

2 2
2 2
Vi V2 2 5l 12 - 1.414
Vo l_|T 2 2 ol o |- 1414
V, V2o 2 AP 1.414
vV, 2 2 1.414
V2 2 5
2 2

V4= 14140

V3 =14140

V2 =-1.4140

Vi=-14140

2

m/

S

hezda



5 * Vigassive = 1.4140
V1 =-1.4140

O ."XR

6. 4 SKSTEMKN RESKMLERLE TANI TI MI
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kkl6. 1 Robotun ¢stten model

ger¢n



R27

R5

T e | B
r————l—i—h___T.._.
| 1.1
i
kekil 6.2 Robotun bir tekerl ek g°vde

Tekerlegin Dénme Aletaf
Yonu Hareket
A~ Bilegik Tekerlek
= » Hiz

- /-‘ s Pasif
Silindirik Tekerleklerin Hareket
Déniig Yéni

kekil 6.5 Tekerleklerin °nden ve ¢
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k kil6.3Swedi sh hareketiinn gstasjtlearyiammi si | i



kekil 6.



