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ISTIKLAL MARSI

Korkma, sénmez bu safaklarda yiizen al sancak;
Sonmeden yurdumun {istiinde tiiten en son ocak.
O benim milletimin yildizidir, parlayacak;
O benimdir, o benim milletimindir ancak.

Catma, kurban olayim, ¢ehreni ey nazli hilal!
Kahraman 1rkima bir giil! Ne bu siddet, bu celal?
Sana olmaz ddkiilen kanlarimiz sonra helal.
Hakkidir Hakk’a tapan milletimin istiklal.

Ben ezelden beridir hiir yasadim, hiir yagarim.
Hangi ¢ilgin bana zincir vuracakmis? Sagarim!
Kiikremis sel gibiyim, bendimi ¢igner, asarim.
Yirtarim daglari, enginlere sigmam, tasarim.

Garbin afakini sarmissa ¢elik zirhli duvar,
Benim iman dolu g6gstim gibi serhaddim var.
Ulusun, korkma! Nasil béyle bir iman1 bogar,
Medeniyyet dedigin tek disi kalmis canavar?

Arkadas, yurduma algaklari ugratma sakin;
Siper et govdeni, dursun bu hayasizca akin.
Dogacaktir sana va’dettigi giinler Hakk’1n;
Kim bilir, belki yarin, belki yarindan da yakin.

Bastigin yerleri toprak diyerek gecme, tani:
Diisiin altindaki binlerce kefensiz yatani.
Sen sehit oglusun, incitme, yaziktir, atani:
Verme, diinyalar1 alsan da bu cennet vatani.

Kim bu cennet vatanin ugruna olmaz ki feda?
Siiheda fiskiracak topragi siksan, sitheda!
Cani, canani, biitiin varimi alsin da Huda,
Etmesin tek vatanimdan beni diinyada ciida.

Ruhumun senden 1l4hi, sudur ancak emeli:
Degmesin mabedimin gogsiine nimahrem eli.
Bu ezanlar -ki sehadetleri dinin temeli-

Ebedi yurdumun {istiinde benim inlemeli.

O zaman vecd ile bin secde eder -varsa- tagim,
Her cerihamdan 11ahi, bosanip kanli yagim,
Figkirir ruh-1 miicerret gibi yerden na’sim;

O zaman yiikselerek arsa deger belki bagim.

Dalgalan sen de safaklar gibi ey sanlt hilal!
Olsun artik dokiilen kanlarimin hepsi helal.
Ebediyyen sana yok, irkima yok izmihlal;
Hakkidir hiir yasamis bayragimin hiirriyyet;
Hakkidir Hakk’a tapan milletimin istiklal!

Mehmet Akif Ersoy



GENCLIGE HITABE

Ey Tiirk gengligi! Birinci vazifen, Tirk istiklalini, Tiirk Cumhuriyetini,
ilelebet muhafaza ve miidafaa etmektir.

Mevcudiyetinin ve istikbalinin yegane temeli budur. Bu temel, senin en
kiymetli hazinendir. Istikbalde dahi, seni bu hazineden mahrum etmek
isteyecek dahili ve harici bedhahlarin olacaktir. Bir giin, istiklal ve cumhuriyeti
miidafaa mecburiyetine diisersen, vazifeye atilmak igin, i¢inde bulunacagin
vaziyetin imkan ve seraitini diisiinmeyeceksin! Bu imkan ve serait, c¢ok
namiisait bir mahiyette tezahiir edebilir. Istiklal ve cumhuriyetine kastedecek
diismanlar, biitiin diinyada emsali goriilmemis bir galibiyetin miimessili
olabilirler. Cebren ve hile ile aziz vatanin biitlin kaleleri zapt edilmis, biitiin
tersanelerine girilmis, biitiin ordular1 dagitilmis ve memleketin her kosesi bilfiil
isgal edilmis olabilir. Biitiin bu seraitten daha elim ve daha vahim olmak iizere,
memleketin dahilinde iktidara sahip olanlar gaflet ve dalalet ve hatta hiyanet
icinde bulunabilirler. Hatta bu iktidar sahipleri sahsi menfaatlerini,
miistevlilerin siyasi emelleriyle tevhit edebilirler. Millet, fakr u zaruret i¢inde
harap ve bitap diismiis olabilir.

Ey Tiirk istikbalinin evladi! iste, bu ahval ve serait iginde dahi vazifen,
Tiirk 1stiklal ve cumhuriyetini  kurtarmaktir. Muhtag oldugun kudret,
damarlarindaki asil kanda mevcuttur.

Mustafa Kemal Atatiirk
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DERS MATERYALININ TANITIMI

Ogrenme biriminin
kapagini gosterir.

Ogrenme biriminin
numarasini ve adini gosterir.

Ogrenme biriminin
konularini gsterir. Ogrenme biriminin hazirlik

sorularini gosterir.

Ogrenme biriminde
neler 6grenilecegi-

ni gosterir. Etkilesimli kitap, video,

ses, animasyon, uygulama,
oyun, soru vb. ilave kaynak-
lara ulasilabilecek karekodu
gosterir.

Ogrenme birimiyle
ilgili anahtar kav-
ramlari gosterir.

ILERI PLC UYGULAMARI

Konu ba§llgm| ..ol ISLEMSEL FONKSiYONLAR
géste ri r. PLC'lerde; veri tipleri, mantiksal ifadeler, matematiksel operatérler, analog karsilastrma, cevirme, do-

— fonksiyonlar kullanilir. Bu teknik fabrikalarda Gretimin tam islem

asamalainda kaliteyi ve diizeni saglar.

— cereencecaend ++++@ 1.1. VERI TiPLERI, MANTIKSAL VE MATEMATIKSEL OPERATORLER
KOnUyla ||g||| alt : GMT PLClerde veritipleri; mantiksal ve matematiksel operatorler, tipki programlama dillerindeki yapi-
o m R lara benzerler.
bashg gosterir. 111, GMT CNT PLC Belier
PLC'lerin teknik dzellikleri tipki g gibidir. Giris-ikis birimleri, iletisim portla-
i ve hahzalar vardir (Gérsel 1.1 ve Tablo 1.1-2).
I I o i}
——
’ o |
b=
: e Konuyla ilgili gorseli
H I SIITITITRTN PRSI . N
o . gosterir.
o 18
- Konuyla ilgili gorselin
............................................... » adini ve numarasini
Tablo 1.1 GIT PLC Faksel Gortnim AgKlamalan gosterir
1 PLC etiketi 10 USBportu
2 Genisleme moduli gl 11
3 100 Mb ethernet portu 12 Genisleme modiili montaj kulaji
4 Rs4ss portu 13 Dijtal iris Klemens blogu Konu y| al |g| li tablo
5 RS232 portu 14 Dijital giris durum ledleri . Py
6  PLCenerjiledi 15 Analog giris klemensi e R A » ICerigi ve numarasini
7 PLChata ledi 16 Analog gikis lemensi géste ri r
8 Program calisiyor (RUN) ledi 17 Dijital gikis klemens blogu
9 Reset butonu 18  Dijital cikis durum ledleri

Sayfa numaralarini

gostert e —
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Kazanimlara uygun ola-
rak hazirlanan igeriklerin

A

1.1.3. VERI TiPLERI
BIT veri tipi: Bir bitin durumunu kaydeder. PLC'de 0 agik, 1 kapali anlamina gelir.

WORD veri tipi: 16 bitlik veri tipi ve 2 byte olarak da fade edilir. 0 le 65535 araliginda yer ali.

bulundugu alandir.

Konuyla ilgili komutlarin

A

@ D\VORD (DOUBLE WORD) veri tipi: 32 bitlik veri tipi ve 4 byte olarak da ifade edili. 0 ile 4294967295
araliginda yer alir.

INTEGER veri tipi: Isaretli tam say: degfisken tipli ve 32 bit (4 byte) biiyikligindedir. - 2.147.483.648 ile
+2.147.483.647 araliinda deger alr.

REAL (REAL OR FLOATING POINT) veri tipi: Ondalikl say! tipi degisken ve 32 bit (4 byte) biyikiigan-
dedir. -1.18x10* ile +3.40x10"* araliginda deger ali. Bu degiskeni kullanirken ondalik kism igin nokta
kullanilir (25.4).

1.1.4. LOJIK KOMUTLAR

Bu bl "

temel kontak ve rlelerin zellikleri yer alir Bu komutlar, GLC
ve GSR serisinin PLC modellerinde kullaniir. Programlarda lojik komutlari farkli baglantilarla kullanilir.
Direkt girise ya da gikisa baglh olan kontaklarin, PLC'nin elektriksel baglantilarina uyumlu olmalidr. Yiik-
sek hizda calisan direkt gikis rolelerinde transistor gikisli PLC kullanilir.

anlatildigl semadir.

Konuyla ilgili uygulama
numarasini ve adini

A

Normalde Agik Kontak
@ Kead : NO
Kisa yol no : Enter>0
7
== o
Operandtipleri ~ : Bit, integer
1
START
o
Galismasi £y
moToR
o
N | ([E—
BTy HOTOR START WOTOR
Ormek uygulama
Atanan bit degeri 1'e esit oldugunda Normalde Acik Kontak kapanir ve sonraki
i i . Operand tipi integer olarak belirlenmis ise
ve deferi 1 ve 1'den bilyik ise sonrak komutlar yiritaldr.

Etkilesimli kitap, video,
ses, animasyon, uygulama,
oyun, soru vb. ilave kaynak-

> lara ulasilabilecek karekodu
gosterir.

.

®

gosterir.

Uygulamayla ilgili prog-
ram kodunu gosterir.

S CCITIPRTS

@ 1.1. UYGULAMA: Normalde Acik Kontak

[ BASUA e st sk Frtl, LG C_GP i bl dver.

OOLNWADEAIONK  ~ O X
T e

GMT PLC IP Adres |192.168.1.220 |
wsur s

CoA. - )
z - BASLATModBus |1 | ClaMif | Yaz(Write)
N | LR —
T CPU_QP4 Modaus 2 Ok (Read)
QaPé oK
e —

Wekomerage

=EE=]
o c i Adres [1s216n1220 | fal)
“

BASLAT Modsus  [1 | CIAwt | vaz (Wrte)

CPU_QP4 ModBus' 2| Sonug | Oku (Read)

&) 1dModBusClient!
s Labell
o Label2
o Label3
s Labeld

@ a

Gorsel 1.24: Normalde Agtk kontak ladder diyagramy, delphi tasanm
procedure TForml.Button2Click(Sender: Tobject);
a
SONUC: Boolean; // CPU_QP4 isimli kontaktorin DURUN bilgisinin atanacag: degisken.
s
TdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GHT PLC nin bagli oldugu IP adresi
VA

isinli_kontaktorun (bobin) WodBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
// PLC okuma ve -1 False 6

Labeld.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC’ 'den okuma basarisiz!';
end;

procedure TForml.Button1Click(Sender: TObject);

begin
TdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GHT PLC nin bagls oldugu IP adresidir.
// BASLAT isimli NO kontagin ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC’" ye yazma basarali!’

else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

‘Gorsel 1.25: Normalde Agik kontak program kodu

* Bu ders materyalinde 6l¢u birimlerinin uluslararasi kisaltmalari kullaniimistir.

Uygulamayla ilgili prog-
ram arayuzlerini gosterir.




1. 0GRENME BIRIMi
ISLEMSEL FONKSIYONLAR

KONULAR
1.1. VERI TIPLERI, MANTIKSAL VE MATEMATIKSEL OPERATORLER

1.2. ANALOG VE KARSILASTIRMA iSLEMLERI, CEVIRME iSLEMLERI

1.3. KAYDIRMA, DONDURME, TASIMA, PROGRAM KONTROL FONKSIYONLARI
NELER OGRENECEKSINiz?

o GMT PLC teknik ozellikleri

e GMT Suite programinin kullanimi
e GMT PLC Ladder komutlarinin kullanimi

TEMEL KAVRAMLAR

Analog islem, dondiirme, kaydirma, mantiksal operator, matematiksel operator, tasima, veri tipi.

HAZIRLIK SORULARI

1. PLC’lerde bulunan analog gikislarin kullanilabilecegi cihaz ya da makinalar neler olabilir?
2. Bir adet PLC ile en fazla kag cihaz kontrol edilebilir?




ILERI PLC UYGULAMARI

1. ISLEMSEL FONKSIYONLAR

PLC’lerde veri tipleri, mantiksal ifadeler, matematiksel operatérler, analog karsilastirma, ¢cevirme, do-
nlstiirme ve program kontrol fonksiyonlar kullanilir. Bu teknik 6zellikler fabrikalarda Giretimin tim islem
asamalarinda kaliteyi ve diizeni saglar.

1.1. VERI TIPLERI, MANTIKSAL VE MATEMATIKSEL OPERATORLER

GMT PLC’lerde veri tipleri; mantiksal ve matematiksel operatorler, tipki programlama dillerindeki yapi-
lara benzerler.

1.1.1. GMT CNT PLC Ozellikleri

PLC’lerin teknik 6zellikleri tipki mikrodenetleyicilerde oldugu gibidir. Giris-cikis birimleri, iletisim portla-
ri ve hafizalari vardir (Goérsel 1.1 ve Tablo 1.1-2).

64,3mm I 52,0 mm [12

Coun 13
0 ®
g 1 ® 14
s 1Y & 2 L
™ 2 ] 3
M ig 4 * ]
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— | T
£ ?%.@ 2 > L
= E;ﬁ i
@ §g$ E Gnd =16
222 +Out
= o 17
g 5
F g 1 L
'i :> e 18
g / f 3 .
a 4 -
2 f & ]
Gorsel 1.1: GMT PLC'nin fiziksel gériiniist ve oOlguleri
Tablo 1.1: GMT PLC Fiziksel Goriinim Agiklamalari
1 PLC etiketi 10 USB portu
2 Genisleme modili (BUS) baglanti portu 11 Besleme klemensi
3 100 Mb ethernet portu 12  Genisleme moduli montaj kulaji
4 RS485 portu 13 Dijital giris klemens blogu
5 RS232 portu 14  Dijital giris durum ledleri
6 PLC eneriji ledi 15  Analog giris klemensi
7 PLC hata ledi 16  Analog cikis klemensi
8 Program galisiyor (RUN) ledi 17 Dijital ¢ikis klemens blogu
9 Reset butonu 18 Dijital ¢ikis durum ledleri
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ISLEMSEL FONKSIYONLAR

Tablo 1.2: GMT CNT PLC Teknik Ozellikleri

GLC-196R
GLC-196T
GLC -296R
GLC—296T
GLC-396R

GLC—396T

GLC-496R

GLC —496T

iletisim Portlari

Giris/Cikig

Hafiza Kullanimi

Calisma Ortami

TEKNIK OZELLIKLER
Ozellikler Boliim
Besleme
Glg
CPU islem hizi
Genel Program dili

islemci hafizasi
RTC (gercek zaman saati)

islemler

Ethernet portu

USB portu
RS232
RS485

Dijital gikislar

Dijital girisler

Analog giris

Analog cikis
Program boyutu
Operant kullanimi
Sicaklik

Nem

Ortam

Agiklama
24VDC, %15 tolerans
Max 3W @ 24VDC
12ns/komut, 220MIPS Arm CortexM4F 168MHz
GMTSuite editor yazilimi ile merdiven (Ladder) metodu
512kB
Saat ve tarih bilgisine gére program yazabilme imkani

Lojik, matematiksel, haberlesme, hizli sayici, hizli puls gikislari,
zamanlayicilar ve 6zel fonksiyon bloklari ile islemler yapabilme

100MB ethernet portu lGzerinden programlama, link kurma,
MODBUS TCP Slave destegi, WMI teknolojisi ile internet tze-
rinden cihaza erisim imkani

Bu giristen donusturici yardimi ile USB flash bellege kayit
imkani, program yikleme imkani

ASCIl veya MODBUS RTU protokolii ile 4800...115200 bps hiz
destegi

ASCIl veya MODBUS RTU protokoli ile 4800...115200 bps hiz
destegi

6 Adet Transistor Cikisi 24VDC@300mA (Hizli pulse gikislari
icin ¢ikis frekansi max. 500kHz) / 6 Adet Role Cikisi 230VA-
C@5A, max. (izolasyon voltaji 10kV)

9 adet 24VDC pnp/npn girisi, 3 adet ¢ift faz enkoder baglana-
bilir, okuma frekansi max. 200kHz, max. izolasyon voltaji 1dk.
icin 3750VAC RMS

1 Adet 0...10VDC / 0...20mA / 4..20mA analog giris. 12 bit
¢ozlinlrluk

1 adet 0...20mA analog ¢ikis. 14 Bit ¢ozlnurlik
196 Kbyte

10 Kbyte

0..+50°C ¢alisma araligi (buzlanma olmadan)
5..95%rH Nem c¢alisma araligi kullaniimalidir.

Yanici ve asindirici gaz bulunmayan ortamlarda kullanilmalidir.

PLC CPU modiilleri 2 ana grupta 4 seriye ayrilir. Bunlarin genel 6zellikleri asagida belirtilmistir.

9 Dijital giris 20kHz sayici, 6 réle gikis
9 Dijital giris 20kHz sayici, 6 transistor cikis (3 kanal 20kHz)

9 Dijital giris 50kHz sayicl, 6 role cikisi, 1 analog giris, 1 analog cikis

9 Dijital giris 50kHz sayici, 6 transistor ¢ikis (3 kanal 100kHz), 1 analog giris, 1 analog ¢ikis
9 Dijital giris 50kHz sayici, 6 role gikisi, 1 analog giris, 1 analog ¢ikis, WMI, RTC, ModBus TCP

9 Dijital giris 50kHz sayici, 6 transistor cikis (3 kanal 100kHz), 1 analog giris, 1 analog cikis,
WMI, RTC, ModBus TCP

9 Dijital giris 200kHz sayicl, 6 role cikisi, 1 analog giris, 1 analog ¢ikis, WMI, RTC, ModBus
TCP

9 Dijital giris 200kHz sayici, 6 transistor gikis (3 kanal 400kHz), 1 analog giris, 1 analog ¢ikis,
WMI, RTC, ModBus TCP

15
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Mekanik Ozellikler

Cihaz, DIN ray montajlidir. Konfiglirasyonda genisleme modiilii varsa modiiller birbirine, montaji bit-
tikten sonra raya monte edilir. Modiil arkasinda bulunan ge¢meli klipsi ile raya sabitlenir (Gorsel 1.2).

1 rpzij t?::aedt;rgl\glﬁfnﬂﬁ; +24 V besleme klemensi
2 RS485 portu 9 E:glfl‘zmpzxjdum BUS
12 3 RS232 portu 10 Dijital ¢ikis klemens blogu
11| 4 PLC enerji ledi 11 Analog giris-¢ikis klemensi
s 5 PLC hata ledi 12 Dijital giris klemens blogu
| 10 | 6 PLCRUN ledi 13 Reset butonu
‘ 7 USB portu 14 100Mb ethernet portu

Gorsel 1.2: PLC'ler i¢in mekanik ozellikler

LED Durumlan
1. Enerji Ledi: PLC24V DC kaynak baglantisi varsa yanar.

-

2. Hata Ledi: Genellikle yanmaz, ilk eneriji verildiginde 0,5 sn. yanip 1 ~e©®

soner. Yazilim ya da donanim hatasi varsa periyodik olarak yanip N‘.A
L

soner. Genisleme modiil konfiglirasyonu yanlis ise (eslesme hatasi ~oV

GMT

varsa) 3 defa art arda periyodik olarak yanip soner. Transistor c¢ikis-
larindan en az biri kisa devre ise devamli yanar. Gérsel 1.3: PLC’nin LED durumlari

3. PLC RUN Ledi: Program calismiyorsa 1 sn. yanar ve 1 sn. soner.
Program calisiyorsa 0,25 sn. yanar ve 0,25 sn. sOner.

Dijital Cikis Baglantilari

PLC CPU’su Uzerindeki On/
Off cikislaridir. CPU modeli-
ne gore role tipi, transistor
role veya transistor cesitleri
vardir. Program igerisinde
CPU_QPI[X] operandi ile ku-
manda edilir (Gorsel 1.4).

Hatr
+24Y D

GLC-X96R (role) Serisi
icin Cikislar: Cikislar 230V
AC@5A dahili rolelerden

olusur. Réle gikiglari ti¢ YOS

gurupta toplanir.

Gorsel 1.4: Roleli PLC’lerin gikis baglantisi

16
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CPU_QP[0] ve CPU_QP[1] ayri ayri tek baslarina; CPU_QP[2], CPU_QP[3], CPU_QP[4], CPU_QP[5] ise
dortli guruba sahiptir. Roleler, kuru kontak olarak galistigi icin akim sinirini gegmedigi siirece AC veya
DC baglantilarina uygundur. Anahtarlama frekansi en fazla 100Hz'de tutulur. Maksimum voltaj degeri
270V AC / 125V DC'dir. Her ¢ikis igin bir durum ledi vardir.

GLC-X96T (transistor) Serisi Icin Cikislar: Cikislar pnp tipi transistérdiir (Gorsel 1.5). Bu gikislar direkt
olarak role, kontaktor, selonoid valf bobinlerine baglanabilir (Gorsel 1.5). Modele gére max. anahtarla-
ma frekansi 20/100/400kHz 24V DC (max.) 450mA cikislidir. Kisa devre korumasi oldugundan asiri akim
aninda PLC’ye uyari verir. Transistor beslemesi disaridan yapilir. Bu beslenme 12 veya 24V DC araliginda
olabilir. Hizli gikislardan min. 50mA akim gekilmesi gerekir.

YUK,
[ ]
—
—
—
24V D0 —
b 7 il +74 ¥ DG
+ L
e It

Gorsel 1.5: Transistorli PLC'lerin ¢ikis baglantisi

Digital Giris Baglantilan

CPU uzerindeki On/Off girisleridir. Giris tipi pnp veya npn
olabilir (Gorsel 1.6). Sayma hizi max. 200kHz'd1r. Kisa puls
girislerine (0,15ms. genlik) duyarhdir. GMTSuite edito-
rinde filtreler kismindan duyarlik derecesi ayarlanabilir.
Ortak u¢ (Gnd), CPU sasesinden ayri olup optokuplér ile
izole edilir.

NPN Tipi Baglanti: CPU’'nun IP Digitallnputs terminal-
lerini NPN tipi baglamak icin; COM ucuna, 24V DC gii¢
kaynaginin (+) hattini, IP Digitallnputs terminallerine ise
kontak Uzerinden (-) hattina baglanir (Gorsel 1. 6a).

o
+15 . 30V 0C

PNP Tipi Baglanti: CPU’nun IP Digitallnputs terminalleri-
ni PNP tipi baglamak icin; COM ucuna, 24V DC gli¢ kayna-
ginin (-) hattini, IP Digitallnputs terminallerine ise kontak
Gzerinden (+) hattina baglanir (Gorsel 1. 6b).

Gorsel 1.6: NPN ve PNP tipli girislerin baglantilari
17
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On/Off Giris Tipi Baglanti: Giris kanali ile COM arasinda 24V DC potansiyel farki var ise operand 1'dir.
18V DC altina diiserse operand degeri 0 olur (Goérsel 1.7-8).

av +24NDG

1530V e 0¥ SENSOR
+24V DC
ov
Enkoder
A +V
. B
)
] N—
E B
i 0
A +V
B
o—
$24VDC
424V DC aw
ov
Gorsel 1.7: PNP veya NPN baglantili gift fazl Gi¢ encoder Gorsel 1.8: Fotosel sensorlerin baglantisi

Analog Giris-Cikis Baglantilari

PLC, CPU’nun Uzerindeki oransal giris ve cikislardir. Giris tipleri 0-10V, 0-20mA ve 4-20mADC’dir
(Gorsel 1.9). Cikis tipi ise 0-20mADC’dir. Ayrica istenildiginde Gorsel 1.10°daki gibi 500 ohm direng
kullanilarak 0-10V DC’ye dondistlralir. Lineer olarak 0-16383 degere kadar sinyal Uretir. Yineleme
hizi PLC ladder tarama hizi ile aynidir.

Gerilim Girigi 0..10V DC
Akim Girigi 0..20mA

Akim Girisi 4..20mA & —m +10vDC

CiHAZ
*—m ov

Akim Gikig 0..20mA

+24 W DD
ov

Gorsel 1.9: 0-10 V analog giris ve ¢ikis baglantis Gorsel 1.10: 0-10 V analog ¢ikisi veya 4-20 mA analog cikis baglantilari

Ethernet Baglantisi

Ethernet portu, standart CAT5 kablo ile PLC'yi direkt PC’ye
veya network agina baglar (Gorse 1. 11). CPU lzerinde bulu-
nan ethernet portunun kullanim amaglari, GMTSuite editor-
den hazirlanan programin yiiklendigi degerlerin izlenmesi ve
degistirilmesidir. MODBUS TCP slavemodunda, SCADA veya
akilli cihazlara baglanir. WMI teknolojisi ile Internet lGzerinden
PLC’ye program yiiklenebilir ve izlenebilir. PLC'nin kullanildigi
sistemde; otomasyonun yani sira Uretim adedi, alarm gibi ce-

=
)
9
g
o

sitli durumlari istenilen saatlerde elektronik posta olarak gén-
derilebilir (GLC 396X serilerinde). Gorsel 1.11: GMT PLC’nin ethernet port yuvasi
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COM1 - RS232 Portu

Master veya slave calisabilen RS232 seri haberlesme portu, PLC CPU serisi ile beraber standart; host
cihazlarina da kolaylkla baglanti imkani sunar (Goérsel 1. 12).

—

PLC HMI

Pins
Com1/Rs232 Portu

T ‘12345)
6789 COM2
GND
s
]

E
I}
e
3
I}
13}

Rs-232 Rx
—J) |Rs-232 Tx

Gorsel 1.12: GMT PLC’'nin COM1 RS232 seri port yuvasi

COM2 - RS485 Portu

Master veya slave calisabilen RS485 seri haberlesme portu, PLC CPU serisi ile standart host cihazla-
rina da kolayhkla baglanti imkani sunar (Goérsel 1. 13). Bu tip konnektorli baglanti ile RS485 network
baglantisi kurmak miamkiindir. RS485 baglanti pini bulunan diger PLC veya 3. parti cihazlardan 255

adede kadar MODBUS RTU protokolii Gizerinden haberlesebilir (Gorsel 1. 14). Opsiyonel olarak galvanik
izolasyon kullanilir.

Slave Cihaz Slave Cihaz

Slave Cihaz Slave Cihaz
1 2 3 255
' : ' ‘t‘ ' 1 ' ‘t‘
=@ S =@ =@
L) *E 2 b o
a o & E 8 ﬁ 8 E
® ® ®
Master Cihaz
Data (A) - 9= —-——
Data (B)+& i

RS 485 Master - Slave Cihaz Baglantilan

Gorsel 1.13: RS485 ptotokoli ile MASTER ve SLAVE baglantilari

.
g
g
8 L
(-
g 5
g
o
g

PLC

{12345
Pin1\ 6789

Com2/Rs485 Portu -

= Rs-485 B
i -
il

|RS.485 A

|

Gorsel 1.14: GMT PLC’'nin COM2 RS485 (A, B) port yuvasi
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Hizli Pulse Cikis Baglantilari

Hizli pals cikislarina baglanan direncler 390 ohm ve min. 2W olmalidir. Yon ¢ikislari icin direng baglan-
tisina gerek yoktur. Farkli Gretici firmalarin servo siricilerinin kullanilmasi durumunda, ilgili firmanin
talimatlari dogrultusunda direng degerleri kullanilir (Gorsel 1. 15-16).

SERVO SURUCU 1
———— @ Pals (+)
Yon (+)
——@ Pals ()
+—® Yon ()

SERVO SURUCU 2
® Pals (+)
Yon (+)
+—@ Pals ()
+——@ Yon ()

SERVO SURUCU 3
® Pals (+)
Yon (+)
e +—@ Pals ()
o ® Yon ()

Gorsel 1.15: GMT PLC’nin (196T, 296T ve 396T modelleri igin) hizli ¢ikis baglantisi

SERVO SURUCU 1
—— @ Pals (+)
Yon (+)
——4@ Pals (-)
+——® Yon ()

SERVO SURUCU 2
® Pals (+)
Yon (+)
+—@ Pals ()
+——® Yon ()

] X290 SERVO SURUCU 3
® Pals (+)
Yon (+)
e +—@ Pals ()
o - @ Yon ()

Gorsel 1.16: GMT PLC’nin (model 496T) hizli ¢ikis baglantisi

Reset Butonu

PLC'yi RUN konumundan STOP konumuna ya da STOP konumundan RUN konumuna gegirmek igin kul-
lanilir. Ayrica RESET butonu basili tutularak PLC'ye enerji verildiginde ve 10 sn. basili tutuldugunda, PLC
kendini resetler ve ethernet baglanti sifresini 1-2-3-4 olarak belirler (Gorsel 1.17).

Gorsel 1.17: GMT PLC’nin RESET buton yeri

_A_
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1.1.2. PLC Editor (GMTSuite) Programi

Otomasyon sistem programlamasinda ladder metodu yaygin olarak tercih edilir. GMTSuite

editor programi bu ladder yontemini kullanir. Bu metod ile istenilen tim mantiksal senar-

yo, matematiksel islemler, haberlesme islemleri ve 6zel fonksiyonlar ylritillr. Programin
en bilylk avantaji dlinya capinda farkli kullanici seviyelerine hitap edecek kadar basit ol-

masidir. Bir diger avantaji ise kullanici talepleri dogrultusunda her gecen giin farkli komut-
larin eklenmesidir.

"http://www.gmtcontrol.com/yazilimlar/" adresinden komutlar indirilir ve kurulum asamalarindaki se-
ceneklere gore kurulur.

Gorsel 1.18: GMTSuite programinin ekran goriintisu

Tablo 1.3: GMTSuite Programinin Ekran Goruintl Agiklamalari

1 Projeler: Acik olan projelerin siralandigi BAR'dir (Gorsel 1. 18).
Yeni: Yeni bir proje olusturmak icin kullanilir. GMTSuite kullaniciya yeni proje dosyasi olustu-
racagi dizini farklh kaydet penceresiyle sorar. Burada segilen klasér tim projelerin bulunaca-

2 g1 ana bir klasor olarak secilebilir. Bundan sonra her kaydetme ve yiklemede GMTSuite bu
klasoriin adresini hatirlar ve burayi agar. Yeni proje secilmesiyle ayni proje isminde otomatik
bir klasor olusturulur ve dosyalar buraya kaydedilir. GMTSuite proje dosyasiyla beraber farkli
amagli yardimci dosyalari da olusturur. Bu yontemle tiim dosyalar bir arada diizenli tutulur.

: Ag: Daha once olusturulan projeyi agmak igin kullanilir. Butona tiklandiginda isletim sistemi-
nin Ag penceresi acilir. Kayitli olan projenin bulundugu konuma gelerek agilir.

q Son Projeler: Kullanici tarafindan son agilan bes projeyi agmak igin kisayol olarak kullanilir.
Bunu agmak igin de projenin adi tiklanir.

5 Cihazlar: Bilgisayara bagl PLC’leri gérmek ya da yeni PLC eklemek igin kullanilr.

6 Ayarlar: Editor dilini ve temasini segmek igin kullanilr.

m
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Genel Ayarlar - E]

[Tiirkce &

|Dark .

Gorsel 1.19: AYARLAR komutu ile gelen pencere

Editor Ekrani

Bos ve yeni proje olusturmak icin YENI butonu tiklanir (Gérsel 1. 19). Proje, klasérii belli
olan bir yere uygun bir isim verilerek kaydedilir. Ekrana GMTSuite editori gelir (Gorsel 1. 20,
Tablo 1.4).

Bul Jeru_tro H Listele |

B Editor Alan
................ 'Opemnd izleme Alam

N PLC Ad:

Degisken kullanmi :0 /10104 Byte %0
Frogram boyutu :0 /196608 Byte %0

Firmware: Bootloader no:

PLC [zleme Alani
a VMI Server:agh dedi

Gorsel 1.20: GMTSuite programinin editor ekran gorintisi
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Tablo 1.4: GMTSuite Programinin Editor Ekran Goruintl Agiklamalari

10

11

12

13

14

15

16

17

18

Projeler: Bir onceki bolimde anlatilan agilis ekranina gegisi saglar.

Gegerli projenin adi: YENi butonuyla olusturulan proje, bu bar meniide gériiliir. Agilan diger
projeler de bu mentde bulunur. Projeler arasi gegis ise ilgili proje adi tiklanarak yapilir.

Ozellikler: Proje 6zelliklerinin belirlendigi pencerenin agilmasini saglar.

Konfigiirasyon: Projede kullanilacak PLC ve modil konfiglirasyon ayarlarinin bulundugu pen-
cerenin agllmasini saglar. Konfiglirasyon tanimlamasi yapilmadan LADDER komutlari gérilmez.

Operandlar: Projede kullanilacak operand ayarlarin bulundugu listeyi agar.
Cihazlar: PLC baglantisinin ayarlandigi pencereyi agar.
Kiime tanimlari: Kime tanmlarinin yapildigi pencereyi agar.

Log ayarlari: Proje, 496X tipi CPU ile hazirlanirsa bu botun goriinir. Log ayarlarinin yapildigi
pencereyi agar.

Mesaj tanimlari: Proje, 496X tipi CPU ile hazirlanirsa bu botun goriinir. Mesaj ayarlarinin ya-
pildigl pencereyi acar.

Alt programlar: Alt program/programlar kullanilirsa bu botun tiklanarak tanimlanir.

Editor butonlari: Program hazirlanmasinda kullanilan butonlardir.
Komut ekleme alani: Secilen komut bu alana yerlesir.

Editor alani: Komutlari ekleyerek ve bu komutlarin baglantilarini yaparak ladder diyagramlari-
nin olusturdugu program galisma alanlaridir. Bir satirda en fazla 10 komut kullanilir. Programda
alt programlar harig en fazla 1136 satir kullanilir.

Komut: GMTSuite programinda kullanilacak komutalarin bulundugu menuyd agar.

izleme: Simiilasyonda operand iceriklerinin izlenecegi alani agar. Tablo Ekle butonuyla ope-
rand icerikleri grup halinde izlenir.

Bul: Bliylik programlarin hazirlanmasinda operndlari bularak hazirlayan ve degistiren pence-
releri agar.

Operand izleme alani: izleme > Tablo Ekle butonuyla tanimlanan operandlarin izlendigi alandir.

PLCizleme alani: PLCile baglanti kurulduktan sonra kullanici bu alanda PLC’ye ait temel bilgileri
izler.
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[+ |-
- |-
B
.
=
¢ ]

Proje Ozellikleri

GMT_CNT _1
C:/Users/cem/GMT_CNT_1/GMT_CNT_1.gpf

23:01:06 11/09/18
23:01:06 11/09/18

Gaster

b iptal LELED]

8

Gorsel 1.21: GMTSuite programinin OZELLIKLER komutuyla gelen ekran gériintiisi

Tablo 1.5: GMTSuite Programinin OZELLIKLER Ekran Aciklamalari

24

10

11

12

13

Proje adi: Proje adi bu metin alaninda goralir. Kullanici bu metin alanindaki proje ismini de-
gistirebilir ve kaydet butonu ile kaydedebilir (Gorsel 1.21).

Dosya yolu: Projenin kaydedildigi dosya yolu bu alanda gorilur.

Yazan: Proje yazari bu alanda belirtilebilir.

Olusturma tarihi: Projenin ilk olusturuldugu saat ve tarih bilgisi bu alanda goérular.
Son revizyon tarihi: Projenin son kaydedildigi saat ve tarih bilgisi bu alanda gorlir.
Revizyon no: Projenin revizyon numarasi istege bagli olarak bu alana yazilabilir.

Geri yikleme: Bu o6zelligi aktif ederek, projeyi dosya olarak PLC hafizasindan bilgisayara geri
yuklenebilir. Devre disi birakilirsa geri yiiklemeye izin verilmez.

Geri yiikleme sifresi: Projenin, PLC hafizasindan bilgisayara yiklenebilmesi icin kayith sifre
kullanici tarafindan bilinmelidir.

Notlar: Proje hakkinda bilgi vermek igin bu alana not yazilabilir.

GMT port: Aktif kutucugu isaretlendiginde asagidaki GMT Port bilgi giris alanlari aktif olur.
Kullanici adi: GMT Port’a giris icin kullanilan kullanici adi bu alana yazihr.

Sifre: GMT Port’a giris icin kullanilan sifre yazilir.

Proje anahtari: GMT Port tarafindan uretilen proje anahtari bu alana yazilr.
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M-44R  GXM-80I GXM-0ST GXM ss.er -161 GXM-16T GXM-42A GXM-40A GXM-02A GXM-40U GXM-20U GXM-20L GXM-10L

.‘ n . M MuduHsr

1P3
P4

1Ps
1P6
P7

Giris tipi

Gorsel 1.22: GMTSuite programinin KONFIGURASYON komutu ile gelen ekran goriintiisii

Tablo 1.6: GMTSuite Programinin KONFIGURASYON Ekran Aciklamalari

CPU: Projede kullanilacak CPU 0. slota yerlesir. Her bir projede bir CPU kullanilir. CPU segilmeden

1 ladder komutlari gérilmez.
CPU / modiil segimi: Projede kullanilacak olan CPU ve modiuil se¢imi bu agilir mentiden yapilir.
Ekle: Secilen CPU ya da modiil, Ekle butonuna tiklamadan slot siralamasina alinmaz.
Sil: Slota yerlestirilen CPU ya da modiiller, mouse ile isaretlendikten sonra bu buton ile silinebilir.
5 Sola kaydir: Modyiillerin slot siralamasi degistirilebilir. Modlii sola kaydirmak igin bu buton kul-

lanihir. Fiziki yerlesim burada belirlendigi gibi olmalidir.
6 Saga kaydir: Moduli saga kaydirmak icin bu buton kullanilir.

Modiiller: Projenin ihtiyacina gore farkli modiiller bir ya da birden fazla kullanilabilir. Bu durum-
da modiiller 1. slotdan itibaren yerlestirilir. 14 adet modul kullanilabilir.

PLC CPU Konfigiirasyonu

Tum CPU modellerinin giris/cikis 6zelliklerinde Gorsel 1.23’te belitildigi gibi CPU sec¢imi yapilir, sonra
girilecek parametre ayarlari verilir.

Role |Transistor| Analog | Analog HSO0 Max.| WMI
Model Cilasi Cikisi Girig Cikis RTC Frekans | Destegi
GLC-196R|
GLC-296R o v
MR GLC396R| 7 & v v
0
GLC-496R W "y W o
GLC-496R.
GLC-196R GLC-196T o 20kHz
GLC-296R,
GLC_296R
: GLC-296T v v v 100kHz
GLC-296T
GLC-396T GLC-396T v v v v 100kHz
GLC-496T
GSR-164R
i GLC-496T v v v + | 400kHz v

Gorsel 1.23: PLC CPU o6zellikleri
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1.1.3. Veri Tipleri
BIT Veri Tipi: Bir bitin durumunu kaydeder. PLC’de 0 acik, 1 kapali anlamina gelir.
WORD Veri Tipi: 16 bitlik veri tipi veya 2 byte olarak da ifade edilir. 0 ile 65535 araliginda yer alir.

DWORD (DOUBLE WORD) VeriTipi: 32 bitlik veritipi veya 4 byte olarak da ifade edilir. Oile 4.294.967.295
araliginda yer alir.

INTEGER Veri Tipi: isaretli tam sayi degisken tipli ve 32 bit (4 byte) buyikligiindedir. - 2.147.483.648
ile +2.147.483.647 araliginda deger alir.

REAL (REAL OR FLOATING POINT) Veri Tipi: Ondahkli say tipi degisken ve 32 bit (4 byte) blyukligin-
dedir. -1.18x1038 ile +3.40x10**® araliginda deger alir. Bu degiskeni kullanirken ondalik kismi icin nokta
kullanilir (25.4).

1.1.4. Lojik Komutlar

Bu bolimde ladder diyagramda kullanilan temel kontak ve rélelerin 6zellikleri yer alir. Bu komutlar, GLC
ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanur. Programlarda lojik komutlari farkli baglantilarla kullanilir.
Direkt girise ya da ¢ikisa baglh olan kontaklarin, PLC'nin elektriksel baglantilarina uyumlu olmahdir. Yik-
sek hizda ¢alisan direkt ¢ikis rolelerinde transistor gikish PLC kullantlir.

Normalde Acik Kontak
Kisa adi : NO
Kisa yol no. : Enter>0
7
ikonu —
Operand tipleri : Bit, integer
— 1
START
0
Calismasi g — 1
MOTOR
0
[ o | [ o | [ [
START MOTOR START MOTOR.
Ornek uygulama : Atanan bit degeri 1’e esit oldugunda Normalde Acik Kontak kapanir ve sonraki
komutlarin yiritilmesine izin verilir. Operand tipi integer olarak belirlenmis ve
degeri 1 ve 1’den biiyik ise sonraki komutlar yuratalar.
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1.1. UYGULAMA: Normalde Acik Kontak

BASLAT isimli normalde agik kontak, FLC'nin CPU_QP4 gilisint kentrol ediyor. @ 001_NORMALDE_ACIK_KONTAK - g X

ModBus Adres Bilgileri: BASLAT=1 CPU_QP4=2
GMT PLCIP Adres |192.168.1.220

1} {F
/ BASLAT ModBus -1 [ ] Aktif Yaz (Write)
BASLAT | Ok
Bt | Kalici_0
FiAddr1__JAcikama CPU_QP4 ModBus 0 Oku (Read)
CPU_QP4 Ol
Addr 2 PLC' ye yazma basarili!
Structure Jll _\Welcome Page m
LR () 007_NORMALDE_ACTK_KONTAX i=a = B3|
w[] Form1 oo : i e g ST e e R
& Button GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
o T i T paModBusChentl - -
i R (]
:"_"I"‘B“‘ BASLAT ModBus. - |1 | [JAkUf | Yaz (Write)
=] Edit fe e Bty P e S e e et
3 Edit2 CPU_QP4 ModBus' |2 | Sonug | Oku (Read) -
=1 Ednt3 P : R e i
[na) IdModBusClient! - 1
ab Labell
aee Label2
s Label3
e Labeld

Gorsel 1.24: Normalde agik kontak ladder diyagrami ve Delphi tasarim araylzi

Jprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

var

~ SONUC: Boolean; // CPU_ QP4 isimli kontaktdrin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.

// CPU_QP4 isimli kontaktorin (bobin) ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then

// PLC okuma sonucu Labeld e atanir. True -1 False O
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
end;

‘procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IFP adresidir.
// BASLAT isimli NO kontagin ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!'
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

Gorsel 1.25: Normalde agik kontak program kodu
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Normalde Kapali Kontak

Kisa adi : NC
Kisa yol no. : Enter>1
7
Ikonu T —/F
Operand tipleri . Bit, integer.
— 1
STOP
0
Calismasi :
MOTOR
— 0
| I |

70 = /()

Ornek uygulama : Atanan bit degeri 1’e esit oldugunda Normalde Kapali Kontak acilir ve sonraki
komutlarin galistirilmasina izin verilmez. Operand tipi integer olarak belirlenmis
ve degeri 1 ve 1'den biiyiik ise sonraki komutlar ¢alistiriimaz.

BASLAT isimli normalde kapall kontak, PLC'nin CPU_QP4 cikisini kontrol eder.
ModBus Adres Bilgileri: BASLAT=1 CPU_QP4=2

CPU_QP4 Ok
T oot t Add .2. Kﬁg?'4
] 1 r
|/ I \ )_

BASLAT [OK (5) 001_NORMALDE_KAPALI_KONTAK ~ — m| X

Bit .- Kalci 0
Addr 1 [Aciklama GMT PLC IP Adres

Welcome P Unitl X
e o Reclldl BASLAT ModBus AKif | Yaz (Write)
2 ¢ ¢
001_NORMALDE_KAPALI_KONTAK 4
=] Form1 N I— EE PR TRR P Eg CPU_QP4 ModBus 0 Oku (Read)

= Buttonl ‘::::::
ea Button2 IdModBusClient1 - * PLC' ye yazma basanh!
CheckBox1 Yaz (Write) | - |p
= Edit] 2o
(== Edit2
e 020 QR im0 ool AREEREEERENL

7] IdModBusClient1 Bilgilendirme
abe Labell

m m

Gorsel 1.26: Normalde kapali kontak ladder diyagrami ve Delphi tasarim arayizi
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“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
~ SONUC: Boolean; // CPU_ QP4 isimli kontaktdrin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
/7 CPU_QP4 1isimli kontaktorun (bobin) ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then

/7 PLC okuma sonucu Labeld e atanir. True -1 False 0
Labeld4.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

end;

“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
// BASLAT isimli NO kontagin ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else

Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;
Gorsel 1.27: Normalde kapali kontak program kodu

Set Komutu
Kisa adi : ST
Kisa yol no. : Enter>4

ncll | )
: Bit

Operand tipleri
1
START |_|
—_— o

Calismasi g 1
MOTOR

Ci i) |mmm i
>—1I—(5)—>—1|—(5)—

Ornek uygulama : Atanan START aktif edildiginde MOTOR adli gikis rolesi enerjilenir. START kontagi
tekrar pasif yapildiginda gikis rolesi enerjili olarak kalmaya devam eder. SET edilen
role sadece RESET komutuyla pasif yapilabilir.
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1.3. UYGULAMA: SET Komutu

BASLAT isimli normalde agik kontak, PLC'nin CPU_QP4 gikisini kontrol ediyor.
ModBus Adres Bilgileri: BASLAT=1 CPU_QP4=2

C— | ——
BASLAT C}’IJ_QM
1|
11 {S )_
(%) 003 _SET_KOMUTU - O X

| | GMT PLCIP Adres |192.168.1.220

BASLAT ModBus [ Aktif
CPU_QP4 ModBus -1 Oku (Read)

PLC' ye yazma basarh!

Structure 2 X  WelcomePage m-
2 ¢ S

[Z] Form1
ea Button
ea Button2
CheckBox1
=1 Edit1
=] Edit2
=1 Edit3

(7] IdModBusClient1 gilgilendirme
auc Labell

sbe Label2 - =

abe Label3

Gorsel 1.28: Set komutu ladder diyagrami ve Delphi tasarim araylzii

Jprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
~ SONUC: Boolean; // CPU_QP4 isimli kontaktdrin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
S/ CPU_QP4 1isimli kontaktorin (bobin) ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
// PLC okuma sonucu Labeld4 e atanir. True -1 False 0
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
lend;

“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarilai!'’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.29: Set komutu program kodu
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Reset Komutu
Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

RT

Enter >5

—(R)—

Bit

1
STOP | |

1]

1
MOTOR

[1]
B (] |

STOP STOP MOTOR

Daha 6nceden SET komutu ile aktif edilen MOTOR adli ¢ikis rolesi, STOP komutu-

nun aktif edilmesiyle pasif olur.

1.4. UYGULAMA: RESET Komutu

BASLAT isimli normalde agik kontak, PLC'nin CPU_QPS5 cikisini kontrol ediyor.
ModBus Adres Bilgileri: BASLAT=1 CPU_QP4=2

cture

LX &%

3 Form1

= Button]

= Buttond

[7] CheckBox1

=3 Edit]

=2 Edit2

=2 Edit3

na] idModBusClient]
s Labell

e Label?

I
BASLAT C; J_QP4
] L
I (R}
@ 004_RESET_KOMUTU - O x

GMT PLCIP Adres 192.168.1.220

BASLAT ModBus Aktif | Yaz (Write)

CPU_QP4 ModBus |2 0

PLC' ye yazma basanl!

Oku (Read)

CPU_QP4 ModBus, |2

Biigdendirme

Wielcome Page Unitl %

Q o4 pESET oMY & |[@ =
GMT PLC IP Adres [192.168.1.220 |

BASLAT ModBus. - |1 | CIAMH - Yoz (Write) o

a

Gorsel 1.30: Reset komutu ladder diyagrami ve Delphi tasarim araylzi
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procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

var

~ SONUC: Boolean;

begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
// CPU_QP4 isimli kontaktdorin (bobin) ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then

// PLC okuma sonucu Labeld e atanir. True -1 False €
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

end;

procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
// BASLAT isimli NO kontagin ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.31: Reset komutu program kodu

Yiikselen Kontak

Kisa adi : YK
Kisa yol no. : Enter>2
22
lkonu ; tteseengy 1
Operand tipleri . Bit
1
START —|
= e L]
Calismasi : 1
OUTPUT
0
| BN EEliaTaaTa.
START ouTPUT START OuUTPUT

o]
ouTPUT_1 OUTPUT_1
B g )_ I S )_
Ornek uygulama : START aktif edildiginde; START'In yiikselen kenarinda OUTPUT aktif olur (prog-

ramin tek déngu slresinde) sonra tekrar pasif olur. Bu islem ¢ok hizli oldugu igin
OUTPUT pasif ancak SET komutu ile kullanilan OUTPUT_1 ise aktif kalir.
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1.5. UYGULAMA: Yuikselen Kontak

== E = . BASLAT isimli yiikselen kontak, PLC'nin CFU_QP4 ve CPU_QFS gikisini kontrol ediyor.
wecomerroe [N Moo s gt AoSLAT . CPU QP CP QPocs
B ¢
0 005_YUKSELEN_KONTAK
] Form1 T ey
BASLAT CPU_QP4

=a Buttonl 1.5} {

ua Button2 L N

CheckBox1

=1 Edit1

 ——

=1 Edit2 CPU_QP5

= Edit3 = L( S+

=1 Editd

(&) 1dModBusClient1 ; (%) 005_YUKSELEN_KONTAK m] X

b Bilgilendirme

abe Label2 o 5 GMT PLC IP Adres 192.168.1.220

abe Label3

sse Labeld BASLAT ModBus AKif | Yaz (Write)

sbe Label5

sic Label6 CPU_QP4 ModBus 0 Oku (Read)

abe Label7 -

CPU_QPS5 ModBus 1
PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.32: Yikselen kontak ladder diyagrami ve Delphi tasarim arayizi

procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

~ SONUC: Boolean; // CPU QP4 isimli kontaktérin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.

/7 CPU_QP4 isimli kontaktdrin (bobin) ModBus adresi Edit3 bilesenindedir.

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then

// PLC okuma sonucu Labeld e ataniyor. True -1 False 0
Labeld4.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else

Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

’

lend;

'procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarilai!’

else
Label5.Caption

'PLC' 'ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.33: Yikselen kontak program kodu
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Diisen Kontak
Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

DK

Enter > 3

el

Bit

1
STOP I_

0

1
oUTPUT

0
o O

STOP

—]

STOP pasif edildiginde; STOP’un diisen kenarinda OUTPUT aktif olur (programin
tek dongu sliresinde), sonra tekrar pasif olur. Bu islem c¢ok hizli oldugu i¢in OUT-
PUT pasif ancak SET komutu ile kullanilan OUTPUT_1 aktif kalir.

ouTPUT ouTPuT

- v =

QUTPUT_1

Sy | méjT)—

1.6. UYGULAMA: Dusen Kontak

Structure
X 4O
] Form
wa Buttonl
= Button2
[+] CheckBex1
=73 Editt
= Edi2
E=2 Edit2
=2 Edind

[as] IdMcdBusClient]

ase Labell
e Label2
e Label3
nie Labeld
wne Labeld
use Labell
s Label7

Welcome Page l.lni1 x

g Sy
GMT PLC IP Adres :i_gn'é'._iss'.'igiii"].
e e e B

BASLAT Mod8us - (1 DAk | Yaz (Write)

a
CPU_QP4ModBus |2 | Sonug ~ Oku(Read)
CPU_QPSModBus |3 | Somug -
N L-_-.Etl-l:_mlendlrmé.
a a

Gorsel 1.34: Dusen kontak Delphi tasarim araytzi
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BASLAT isimli ydkselen kontak, FLC min CPU_GP4 ve CPU_QPS qlegans kondrod ediyor.
ModBus Adres Bilgileri: BASLAT=1 CPU_QP4=2 CPU_QP5=3

=)
e
B
E ]
CPU_QPS.
k- _.{ S }_
(%) 005_DUSEN_KONTAK - O »

GMT PLC IP Adres |192.168.1.220 |

BASLAT ModBus _| 1 Akdtif Yaz (Write)

CPU_QP4 ModBus 2 | O Oku (Read)
CPU_QPSModBus (3 | -1

PLC' ye yazma basanli!

Gorsel 1.35: Disen kontak ladder diyagrami

Jprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
~ SONUC: Boolean; // CPU QP4 isimli kontaktdrin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrTolInt(Edit3.Text), SONUC) then
Labeld4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
‘end;

‘procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IFP adresi.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

'end;

Gorsel 1.36: Disen kontak program kodu
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Direkt Cikis Rolesi

Kisa adi DC
Kisa yol no. Enter>6 25
ikonu { ) Direkt cikis _( )_
Operand tipleri Bit
— 1
START
0
Calismasi — =
MOTOR
0

Ornek uygulama

B N (]
}—H—()—}—(ml—(m)—

START pasif edildiginde MOTOR cikis rolesi pasif olur. START aktif edildiginde MO-
TOR c¢ikis rolesi aktif olur.

Degil Cikis Rol

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

e

si
IC

Enter>7

—/

{7} Dedil

Bit

STOP

MOTOR

T e [
STOP MOTOR STOP MOTOR
e P =={/)=
STOP pasif edildiginde MOTOR cikis rolesi aktif olur. STOP aktif edildiginde MO-
TOR cikis rélesi pasif olur.
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1.7. UYGULAMA: Direkt Cikis ve Degil Cikis Roleleri

0E 4 &
5 Fomt ( 007_DIREK_CIKIS_DEGIL_CIKIS ROLELERI = || @ ][ 8
VRt | e
@ Button] | GMT PLCTP Adres: :[192.168.1.220 |22 [qg]| 10 0iiii
= Button2 B e L T S
[+] CheckBox1 R o e T §
e bl ML
mee2 000000 NEoiiaae R o
: ‘CPU_QP4 ModBus: Sonug - Oku (Re: S
=1 Edit3 ::::::::El::::‘::(::m)::‘::
= Editd - CPU_QP5 ModBus: SOMUC - - : ot
(8] ldModBusClient1 | B”'g”'endi;mé """""
se Label1
El o

abe Label2
abe Label3

Gorsel 1.37: Direkt cikis ve degil ¢ikis roleleri Delphi tasarim araylzi

BASLAT esimill normalde apk kontak, PLCnin direk glog rides CPU_ QP4 we dedil plog rides CPU_QPS plapn kontrod ediyor,
ModBus Adres Bilgilen: BASLAT=1 CPU_QP4eZ CPU_QF5s3

BASLAT CPU_QP4

1 L B

1 T \ }_

=

CPU_GPS

M ’/}_
(5) 007_DIREK_CIKIS DEGIL_CIKIS ROLE.  — O H

GMT PLCIP Adres [192.168.1.220 |

BASLAT ModBus |1 | [lAKSF  Yaz (Write)
CPU_QP4 ModBus (2 | -1 Oku (Read)

CPU_QPSModBus 3 | 0
PLC ye yazma bagsanll

Gorsel 1.38: Direkt ¢ikis ve degil ¢ikis roleleri ladder diyagrami

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

var
SONUC: Boolean; // CPU_QP4 isimli kontaktdrin DURUM bilgisinin atanacagi degisken.

lbegin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then

Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';

|lend;

“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!'

else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.39: Direkt gikis ve degil ¢ikis roleleri program kodu
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Set/Reset Gegis Rolesi
Kisa adi : SR
Kisa yol no Enter > 8 o
ikonu () SM _(S!R)_
Operand tipleri Bit
1
TOCCLE
0
Calismasi 1
PISTON
— — — o
I e )

H —6R—

(1

R

(2)

- = e
— —6R- | —6R-
(3) (4)

Ornek uygulama

alintidir.

TOGGLE aktif edildiginde PISTON adli S/R cikis rolesi enerjilenir. TOGGLE pasif ya-
pildiginda PISTON adli S/R cikis rélesi konumunu korur. Bu sekilde rélenin her aktif
edilmesinde bit degeri degisir. Bu EKRAN gorintisi PLC YAZILIM indaki HELP ten

38

1.8. UYGULAMA: SET/RESET Gegis Rolesi

Structure
0 4 &
] Fermi

s Button
=n Button2
[+] CheckBox1
E=1 Editl
7 Edit2
=1 Edit3
[&] IdModBusClient
wa Labell
sss Label2

Welcome Page Unitl
(3 002 SET_RESET GEC!S_HOLES! [e[®@]=
GMT PLC IP Adres ([192.168.1.220 |
= o e
. BASLAT ModBus . :[1 | [JAkif .| Yez(wrte) | - |a
CPU_QP4 ModBus' |2 | Sonug | Oku (Read)
Bilgilendirme
(=] =]

BASLAT fstrmdi normalde sk keetnk, PLOSIn SET/RESET gedis rales clarsk Eullseadan ve konfigurasyon Balimonds FISTON olarsk tarermianan CPU_QPS gloges kontrol eder.
ModBus Adres Bigilen: BASLAT=1 FISTON=CPU_QP4=2

BASILAT

] ]
L}

SR

J (=) 008_SET_RESET_GECIS_ROLESI

GMT PLC IP Adres |192.168.1.220 |

BASLAT ModBus 1 =] Aktif Yaz {(Write)
u_qpaModbus [2 | 1

PLC ye yaama bagamnld

- [m] £

Gorsel 1.40: SET/RESET gegis rolesi Delphi tasarim araytizti ve ladder diyagrami
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/procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

~ SONUC: Boolean;
begin
IdModBusClientl.Host
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text),

Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
SONUC) then

Labeld4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
|end;

'procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host Editl.Text;

if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text),

CheckBox1l.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarilyi!'’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’;
end;

Gorsel 1.41: SET/RESET gegis rolesi program kodu

1.1.5. Matematik Komutlari

Bu boélimde agiklanan komutlar, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. Bu komutlar veri lize-
rinde temel matematik islemlerini yapmaya yarar.

Esitle Komutu

Kisa adi ET
b ESITLE
Kisa yol no. Enter >9 OprA
X E Opr BIINE
konu X 4
>

Operand tipleri Word, double word, integer, real.

?

. —

ESITLE
Opr A 2

& n‘ OprA
lr— OprB

Opr B

»

Calismasi

1  Opr A: Esitleme islemi icin hedef olan operand adi yazilir.

2 Opr B: Esitleme islemi igin kaynak sabit deger ya da operand adi yazilr.

Pi_Const aktif edildiginde; Opr A icerigine
(Pi), Opr B icerigi (3.14) tasinir. Opr B ice-

5 —

ESITLE L rigi tasima islemiyle degismez. 3.14 real
. Opr A Pi bir degerdir. Bu sebeple hedef operandin
Ornek uygulama : = tipi real olarak segilir. Aksi durumda kay-
Opr BSSS nak operand degerinin tam kismi tasina-

caktr.
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ILERI PLC UYGULAMARI

v} KE

PLC’de MODBUS haberlesme kullanildiginda degisken adresleri 40.000 eksiltilerek yazilir. 42.001 olan
adresten bilgi okurken 2001 yazilir. 40.001 olan adresten bilgi okurken 1 olarak yazilir.

40.000 gibi bliytk sayilari iglt ifade etmek icin ya aralarina nokta ya da bosluk birakilmasi 6nerilir.

1.9. UYGULAMA: Esitle Komutu

srocure = JUCCUT v

X = O

s O s Cicicy
w= Biston MTPLCP Adees 1920681220 | R
= Button2 b s et e MM o el
7] CheckBos? SoEi
-_-Eem .F.'-S"f'mm-[l_ | DCoake 2:oiiiiiil ] v (Wiite) i
= Edit? Opr A ModBus - (2001 | Sonug = e
= Editd SR Rand)
(3] idModBusClientt PRV SOl RO :
sax: Likul] Bilgilendirme
e Laball
i L abhell

=]

Gorsel 1.42: Esitle komutu Delphi araylzi

KAT_SAYT isimli ylkselen kontak ile Opr A dediskenine, Opr B dediskeninde verilen deder atanir.
ModBus Adres Bilgileri: KAT_SAYI=1 SAYI=0Opr A=42001

ml'r_sa;a
. ESITLE
o . Opr A SAYI
OprB 45
[ (®) 009_ESITLE_KOMUTU - O x
GHT PLC P Adres
H KAT SAYI 1| 2 akif Yaz (Write)
Ondalikh Sonug 4,5
] PLC' ye yazma basanli!

Gorsel 1.43: Esitle komutu ladder diyagrami

v} KE

PLC’den gelen bilgi, ondalikli bir sayiya karsilik gelen heksadesimal sayi olarak génderilir. Gonderilen
bu deger, IEEE754 standardina gore ondalikl saylya dontstirulebilir.
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ISLEMSEL FONKSIYONLAR

“function TForml.HexToIEEE754(hexVal: String): Real;
var
sign,exponent,mantissa,position,currentBit:Integer;
value:Real;
begin
if (Length(hexVal) < 8) or (mot TryStrToInt('$' + hexVal, mantissa)) then
begin
ShowMessage('8 haneli hex sayi giriniz.');
HexToIEEE754 := 0.0;
Exit;
lend;
//0ndalikli sayiya dondstirilmek istenen onaltili sayi labeld 'ten alinir.
if (StrToInt('$'+ hexVal) and $7FFFFFFF) = 0 then

begin
HexToIEEE754 := 0.0;
Exit;

lend;

if StrTolnt(LeftStr('s' + hexVal, 2)) >= 8 then
sign := -1 // sayi negatif

else

sign := 1; // sayi pozitif
// Sayinin tam sayi kismi hesaplanir.

exponent := StrToInt(LeftStr('$' + hexVal, 4));
exponent := exponent and $7FF;

exponent := exponent shr 3;

exponent := exponent - 127;

/7 Sayinin ondaklik kismi hesaplanir
mantissa := StrTolnt('$' + RightStr(hexVal, 6));

mantissa := mantissa or $800000;

value := 0.0;

for position := 0 to 23 do

begin
currentBit := (mantissa shr position) and 1;
value := value + (currentBit * Power(2, exponent - 23 + position));
end;

HexToIEEE754 := sign * value;

end;

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;// Birden fazla data okunacak olursa buradaki deger degistirilir.
if (okuma_sayisi > 0) then

begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
label6.Caption := FloatToStr(HexToIEEE754(labeld4.Caption));
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
lend;

lend;

rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin baglz oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!'
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

|end;

Gorsel 1.44: Esitle komutu program kodu



ILERI PLC UYGULAMARI

Bir Artir Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

JCLEN— e

BA
Enter > 10

Word, double word, integer, real.

SENS_1 7 |—n| Operand
F {2t —

1 Operand: Bir artirilacak olan operandin adi yazilir.

Word igin deger araligi = 0 - 65.535

Double Word igin deger araligi = 0 - 4.294.967.295
Integer igin deger araligl = -2.147.483.648 - 2.147.483.647
Real igin deger aralig1 = -1.7976931348623158e+308 -
1.7976931348623158e+308

e [ 4 1 | e
SAY SENS_1

SEMS_1 SAY
Fp—{r11)— (1)~

: Arttirma komutunun aktif olmasiyla SAY adli operandin igerigine 1 eklenir. Komu-

tun yiikselen kenar kontak ile kullaniimasi 6nemlidir.

Bir Azalt Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

BZ
Enter > 11

JROETI R

Word, double word, integer, real.

SEMS_1 77 I-—-n‘ Operand
_‘FI_(.:“F Sm—

1 Operand: Bir azaltilacak olan operandin adi yazilir.

B s | (] [
SENS_1 SAY

(= ()

: Azaltma komutunun aktif olmasiyla SAY adli operandin igeriginden 1 ¢ikarilr. Ko-

mutun yikselen kenar kontak ile kullanilmasi 6nemlidir.
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ISLEMSEL FONKSIYONLAR

: Bir Artair ve Bir Azalt Komutlar

: s [@]&]
] B R
IdModBusChent 1
st h  Jriaee i Yaz (Wirke) !
sam (201 | somug Ok (Read)
sam. (a0 | sonug
(5] 1dModBusChent! " sigilendirme
e Labell -
v oam n o
SENS isimill yilkselen kontak ile bir artir komutundak SAYTL dedigheni bir artenler, SAYT2 dedighen) 1 azaltdr.
ModBus Adres Blgiler: SENS=1 SAYII=42001 SAYII=42003
% }I—"_ml.u—l (® 010_BIR_ARTIR_BIR_AZALT KOMUTLARI - O ¥
1-F1 \."“}_ GMT PLC IP Adres |192.168.1.220 |
SENS 1] = aw Yaz (Write)
e SAYT1 foal 00000008 Oku (Read)
- - 1 savi2 2003 | 00000009
PLC' ye yvazma basanilil

Gorsel 1.45: Bir artir ve bir azalt komutlari Delphi araylzi ve ladder diyagrami

‘procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;// Birden fazla data okunacak olursa buradaki deger degistirilir.
if (okuma_sayisi > @) then

begin

IdModBusClientl.Host := editl.Text;

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
ﬁabel4.€aption:=IntToHex(Data[1])+IntToHex(Data[0]);
end;

lend ;

~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
ﬁabel?.Cuption:=IntToHex(Data[1])+IntToHex(Data[B]):
end;

'lend

else
ShowMessage( 'PLC' 'den okuma basarisiz!');

lend;
end;
procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.46: Bir artir ve bir azalt komutlari program kodu
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Topla Komutu

Kisa adi : TP ——— |
Kisa yol no. : Enter>12 R

OprBl 22
ikonu g TOM sener
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.

START
— Opr ATOPLA?? t-—m OprA

+
Opr B 2

Senuc 7 e

q‘
o
=
m

Caligmasi : 1 Opr A: Toplama isleminin yapilacagi sabit deger ya da operand adi yazilr.

2  Opr B: Toplama isleminin yapilacagi sabit deger ya da operand adi yazilir.
3 Sonug: Sonucun kaydedilecegi operandin adi yazilir.

Not: Sonug operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmaldir
(word, double word, integer, real).

START START
] o} | o
OprA  sav_i Opr A sav_i
+ +
OprB  sav 2 OprB| savw2
5 =
Sonug _ TOPLAM Sonug_ TOPLAM
| N

Ornek uygulama Topla komutunun aktif olmasiyla Opr A degeri (SAYI_1) ile Opr B degeri (SAYI_2)

matematiksel olarak toplanir. Toplama sonucu, Sonug operandinin icerigine (TOP-
LAM) yazihr.

1.11. UYGULAMA: Topla Komutu

Welcorne Page Unit] %

X &0 — -
= Foemi (€ BB slels 1:

- utiod! GMT FLC TP Adres |[192.168.1.220
= Button? §
- EE
s il (1| som o (ress) | |
=3 Editd SAYRZ 2| sonug
(= b e T T
%‘ :.‘:’;‘:‘:BM - Bilgilandirma ‘
s Liabel2 a8 o

s Labeid
e Labebd
s Labutd
o Labeth

Gorsel 1.47: Topla komutu Delphi arayizi



ISLEMSEL FONKSIYONLAR

BASLA isimli yiikselen kontak ile TOPLA komutundaki SAYIL isimli dedisken ile SAYIZ isimli dedisken dederleri toplanir ve SONUC isimli dedikene yazilir.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=40001 SAYI2=40002 SONUC=40003

BASLA (® 011_TOPLA KOMUTU - o X
:_f'= TOPLA -
OprA__ SAYIL GMT PLC IP Adres |192.168.1.220
+
OprB_ sav I

= BASLA Aktif Yaz (Write)
Sonu¢_ SONUC
e ]

L SAYIL DOOSRO0S
| sav2 00090004

SONUC 00000009

PLC' ye yazma basanili!

Gorsel 1.48: Topla komutu ladder diyagrami

procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

Data: array[0..10] of Word;

sLine: String;

okuma_sayisi,i: Integer;

begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > @) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
end ;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrTolInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
end;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage( 'PLC' ‘den okuma basarisiz!');
lend;
end;

rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

Gorsel 1.49: Topla komutu program kodu
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Cikart Komutu

Kisa adi : CK
- CIKART -
Kisa yol no. : Enter>13 R
OprB ”
ikonu . {-)o T
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
START
£ CIKART -
_l Opr A ” t—g Cpr&
OprB 7. OprB
Sor;ut; 7. Sonuc
Caligmasi : 1 Opr A: Cikartma isleminde gikarilan sabit deger ya da operand adi yazilir.

2 Opr B: Cikartma isleminde ¢ikaran sabit deger ya da operand adi yazilir.

3 Sonug: Sonucun kaydedilecegi operandin adi yazilir.

Not: Sonug operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmaldir
(word, double word, integer, real).

START START
e T ) o I o S
OprA  sAv 1 OprA  savi
OprB _ savi2 OprB_ saviz
- - 3
Sonug __ FARK Sonuc  FARK
- o | | 7

Ornek uygulama : Cikart komutunun aktif olmasiyla Opr A degerinden (SAYI_1), Opr B degeri (SAYI_2)
matematiksel olarak gikartilir. Cikartma isleminin sonucu, Sonug operandinin ige-
rigine (FARK) yazilir.

1.12. UYGULAMA: Cikar Komutu

B 4% @ 012_CIKAR KO
[T] Form1 L

= Buttonl

=@ Button2 b : ~=
CheckBox1 o p

Edit] S

Edit2 | SAYIL b
=1 Edit3 = g :
=1 Edit4

=1 Edits - SONUC

[a] IdModBusClient] |ttt T s
Labell Bilgilendirme
ape Label

abe Label2 @ o
abe Label3

. BAS

Gorsel 1.50: Cikar komutu Delphi arayizi



ISLEMSEL FONKSIYONLAR

BASLA isimli ylikselen kontak ile CIKART komutundaki SAYI1 isimli degiskenden SAYI2 isimli degisken degeri ¢ikarilir ve SONUC
isimli degiskene yazilir. islem yapilacak degerler sonucu alinabilecek degere gére degisken tipi secilmelidir.

ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=42001 SAYI2=42003 SONUC=42005

BASLA
{5} GIRART -
e ——— —
p_r bt (®) 012_CIKAR_KOMUTU - w ] *
OprB_ saYR e riararwne
i E:D GMT PLC IP Adres !192,163.1,220 |
o o
E L | Ak Yaz (Write)
SAYI1 2001 | 00000003 Oku (Read)
SAYI2 2003 | 00000002
SONUC 2005 | poooooot

PLC ye yazma basanlil

Gorsel 1.51: Cikar komutu ladder diyagrami

~procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do

begin
@abeld.Caption:=IntToHex(Data[1])+IntToHex(Data[0]);
end;
end ;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
end;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

lend;
lend;

rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.52: Cikar komutu program kodu
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ILERI PLC UYGULAMARI

Carp Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

CR o
QOpr A ?7?
Enter > 14 .
OprB 22
(X)Qa: ‘ Sonug ”
Word, double word, integer, real.
START
S 0 AQARP i n OprA
pr LR pr
3
OprBI % .—n OprB
Sonug N & ‘ Sonug

1
2
3

Not: Sonug operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmaldir

(word, double word, integer, real).

Carpma komutunun aktif olmasiyla Opr A degeri (SAYI_1) ile Opr B degeri (SAYI_2)
matematiksel olarak carpilir. Carpim sonucu, Sonug operandinin igerigine (CAR-

PIM) yazilir.

Opr A: Carpim isleminin yapilacagi sabit deger ya da operand adi yazilir.
Opr B: Carpim isleminin yapilacagi sabit deger ya da operand adi yazihr.

Sonug: Sonucun kaydedilecegi operandin adi yazilir.

START START
—] 4+ — CARP ] CARP.
OprA  sayi 1 OprA  say i
X X
OprB say 2 OprB say 2
- -
Sonug_ CARPIM Sonug __ CARPIM

1.13. UYGULAMA: Carp Komutu

Unit1 X

X 4+ &
1 Form1

e Button
e Button2
CheckBox1
Edit1
=1 Edit2
= Edit3
=] Editd
E=D EditS
[#] IdModBusClient1
abe Labell

ol

1110001 [ IdModBusCientl

VBiIgliern;.‘lirrllne

Yaz (Write)

Oku (Read) -

Abe Label2
ape Label3
abc Labeld
abe Label5

=]

Gorsel 1.53: Carp komutu Delphi arayizi
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ISLEMSEL FONKSIYONLAR

BASLA isimli yikselen kontak ile CARP komutundaki SAYIL isimli dedisken ile SAYIZ isimli dedisken carpilir ve SONUC isimli dedikene yazilir.
Islem yapialacak degerler ile sonucu alianabilecek dedere gére defigken tipi secilmelidir.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=42001 SAY[?=42003 SONUC=42005

BASLA
o Cr—
OprA_ SAYIL
X
OprB _ SAYDR
=
Sonu¢ _ SONUC
(%) 013_CARP_KOMUTU - O X

GMT PLCIP Adres |192.168.1.220

BASLA Aktif Yaz (Write)
SAYI1 2001 | 00000002 Oku (Read)

B SAYI2 2003 | 00000003
SONUC 2005 | poooooo6

PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.54: Carp komutu ladder diyagrami

Fprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
okuma_sayisi,i: Integer;

begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrTolnt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
lend;
lend ;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
lend;
lend;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=IntToHex(Data[1l])+IntToHex(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
lend;
‘lend;
rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.55: Carp komutu program kodu
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ILERI PLC UYGULAMARI

Bol Komutu
Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

BO
Enter > 15

Word, double word, i

START

BOL -

Opr A
Opr B

Sonug

”

ks

”

nteger, real.

5

o 0O
= b -
S~
w =
|
i 5
"> -
[

v
=]
=
(=

¥

o
1
.

n‘ OprA
—@ OprB
— | Sonug

1  Opr A: Bolim isleminde béliinen sabit deger ya da operand adi yazilir.
2  OprB: Bolim isleminde bélen sabit deger ya da operand adi yazilir.

3 Sonug: Sonucun (bolim) kaydedilecegi operandin adi yazilir.

Not: Sonug operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmalidir
(word, double word, integer, real).

START
—|_‘F |— BOL BOL
Opr A savii Opr A sAvI 1
/ /
OprB  sav 2 OprB  say2
= =
Sonu¢  BOLUM 1 Sonu¢ BOLUM 2
i

Bolme komutunun aktif olmasiyla Opr A degeri (SAYI_1) ile Opr B degeri (SAYI_2)
matematiksel olarak béliintr. Bolme isleminin sonucu, Sonug operandinin igerigi-
ne (BOLUM_X) yazilir. BOLUM_1 operandinin tipi word olarak, BOLUM_2 operan-

dinin tipi ise real olarak tanimlanir.

nbe Label2
Abe Label3

Gorsel 1.56

1.14. UYGULAMA: Bol Komutu

b5 & ¢ —
@ 014 8oL _xomuTy o|®@]=
] Formi s 500 B RSN
@ Button! GMT PLC IF' Agres 192.168.1.220
@ Button2 G SR IdModBusClient1 :
[7] CheckBox1 S P S
BASLA -0 .C 1 i i
=3 Edit! L :D?‘k"f m(w,m,e),
= i SAVIL - [2001 | Sonug Oku (Read)
= Edit3 e S T
=1 Editd S ,s°,""9
E it SONUC -+ *[2005 | sonug
[ [dModBusClient1 B Ly o
Bilgilendirme
Abe Labell

O

: Bol komutu Delphi araylzi




ISLEMSEL FONKSIYONLAR

Yaz (Write)

BASLA isimli yiikselen kontak ile BOL komutundaki SAYI1 isimli defjisken SAYI2 isimli degiskene bélinir ve SONUC isimli dedikene yazilir.
Islem yapialacak degerler ile sonucu ahanabilecek dedere gire defisken tipi secilmelidir,
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=42001 SAY[2=42003 SONUC=42005
(5) 014_BOL_KOMUTU
BASLA
=_+-= 0L L GMT PLCIP Adres 192.168.1.220
OprA  sAYD
/ BASLA 7] Akt
OprB sayR
- SAYTL 2001 | 20
Sonu¢  SONUC
2003
L ] I
SONUC 2005 | 6,66666650771
PLC' ye yazma bagarill!

Gorsel 1.57: Bol komutu ladder diyagrami

-procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label4.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label4.Caption));
end;

end ;

begin

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do

begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0Q]);
label7.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label7.Caption));
end;

end;

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label9.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(1label9.Caption));
end;

end

else

ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

lend;
end;

“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text:
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.58: Bol komutu program kodu

‘AA

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
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Lineer Fonksiyon Komutu

Kisa adi : LN
TNEER FONKSYONU |
Kisa yol no. : Enter>15 ;
ikonu : Vo Line i
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
—_— INEER FONKSIYONU -
Y2 n| e 2 v
- 7 Y |+
- |
e 7 Y1 e
Y1 | X1 X %2
— a? e a”
: | i

! | |
d 3 O
X1 X X2

Y2: Y2 Operand adi ya da sabit degeri yazilir.

Y: islem sonucunun kaydedilecegi operandin adi yazilir.
Y1: Y1 Operand adi ya da sabit degeri yazilir.

X1: X1 Operand adi ya da sabit degeri yazilr.

X: Hesaplanacak olan operand adi yazilir.

D U1 A W N =

X2: X2 Operand adi ya da sabit degeri yazilr.

Calismasi : Lineer fonksiyon X operandinin degeri ile k faktoriintin [k = (Y2-Y1)/(X2-X1)] degeri
carpilir ve Y operandinin igerigine yazilir (Y = k X). Hesaplanan deger X operandinin
icerigine yazilir. Y_Degeri operandinin tipi, islem sonucunu kaydedilen operand ti-
pinde olmalidir (word, double word, integer, real).

CEVIR
—l I— LINEER FONKSIYONU r
470 ¥ T T .
¥ _Degeri Y
0 Y1 o
10 ¥X_Degeri 100

Ornek uygulama : Y1=0,Y2 =470, X1 = 10, X2 = 100 ve X_Degeri = 20'dir. Lineer fonksiyonu komu-
tunun aktif edilmesiyle komut tarafindan Y degeri 52 olarak hesaplanir. X_Degeri,
X2 degerinden biylk veya X1 degerinden kiiglik degerde yazilabilir. Bu durumda
Y_Degeri hesaplanir. Hesaplama sonucunun 0’dan kii¢lik bir sayi ¢ikmasina karsin
Y_Degeri operandinin tipi real olarak tanimlanir.

_
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1.15. UYGULAMA: LINEER FONKSIYON Komutu

B ¢+ &
@ 015_LINEER_FONKSIVON_KOMUTU (e [@][=
1 Form1 .
@ Button1 GMT PLC IP Adres’ [192.168.1.220 E‘
@ Button2 <. 1dVodBusClent1
CheckBox1 N y
e BASLA DAkt Yaz (Write)
= Edit2 X_DEGERI 2001 | Sonug Oku (Read)
= Edit3 -
o s Yobecat sz
[@] ldModBusClient1 :
Abe Labell 2
silgilendirme
sbe Label2

abe Label3

o

Gorsel 1.59: Lineer komutu Delphi araylzi

BASLA isimli normalde agik kontak ile LINEER FONKSIYONU hesaplamasi yapilir. Girilen dederler ile lineer fonksiyon formiiliindeki islemler yapilir.
Girilen deder ve elde edilen Y_DEGERI dedigkenlerine uygun tip secilmelidir.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 X DEGERI=42001Y DEGERI=42003

BASLA
] |

LINEER FONKSIYONU F
500 Y2 (® 015_LINEER_FONKSIYON_KOMUTU - o X
GMT PLCIP Adres
Y_DEGERI Y |+ 'y
26.3158 / BASLA [ Akif Yaz (Wite)
o Y1 | X_DEGERI 20
%1 % W2 | Y_DEGERI 26,3157901763
10 X_DEGERI 200

PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.60: Lineer komutu ladder diyagrami

Cprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

var
Data: array([0..10] of Word;
sLine: String;

~ okuma_sayisi,i:

begin

okuma_sayisi :=2;

if (okuma_sayisi > 0) then

begin
IdModBusClientl.Host

Integer;

begin
begin
end;

end ;

begin
begin
end;

lend
else

lend;
lend;

r= editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text),

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do

ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

begin
IdModBusClientl.Host

:= Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text),

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!

else
Label5.Caption
end;

:= 'PLC''ye yazma basarisiz!’';

label4.Caption:=IntToHex(Data[l] )+IntToHex(Data[0]);
label4.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label4.Caption));

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text),

label7.Caption:=IntToHex(Data[l] )+IntToHex(Data[0]);
label7.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label7.Caption));

CheckBox1l.Checked) then

Gorsel 1.61: Lineer komutu program kodu

okuma_sayisi, Data) then

okuma_sayisi, Data) then
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1.1.6. Matematik Komutlar 2

Bu bolimde aciklanan komutlar, GLC serisinin PLC modellerinde kullanilir. Bu komutlar veri lizerinde
ileri matematik islemlerini yapan fonksiyonlardir. Fonksiyon sonuglari icin real tip operand tanimlanir.

Mod Alma Fonksiyonu

Kisa adi : MO 1 MOD AL i
77
Kisa yol no. : Enter>105 Deger N
r Balen 7
Sonug 77
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.

»

—I_FI— MOD AL L

Deger 7 W

n| Deger

Bélen 2 .7E| Bolen
Sonug FZ
Calismasi : 1 Deger: Mod Alma isleminde béliinen operandin adi yazilr.

2 Bodlen: Mod Alma isleminde bdlen operandin adi yazilir.

3 Sonug: Mod Alma isleminde kalan sonucu kaydedilen operandin adi yazilr.

Not: Sonug operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmaldir
(word, double word, integer, real).

n| Deger (SAY_1)
.| Bolen (SAY_2)

| —
@%H

— El Mod Sonug
Bl| (Kalan)

MOD_AL
—I_f' I— BOL MOD AL .
Opr A sAY 1 Deger  SAY 1
/
OprB_ sar 2 Bdlen SAY_2
-
Sonug _ BOLUM Sonug MOD
-

Ornek uygulama  : Mod al komutunun aktif olmasiyla, Deger degeri (SAYI_1), Bélen (SAYI_2) degeriy-
le bollinlr. Bolme islemi sonucundan kalan deger, Sonug operandina (MOD) yazilir.
Ornek uygulamada BOL komutu ile béliim isleminin tam kismi alini. MOD AL ko-
mutu ile sonucun kalan kismi alinir.

54




ISLEMSEL FONKSIYONLAR

1.16. UYGULAMA: Mod Alma

HE & ¢ [
= Form1 @ 016_MOD_ALMA_FONKSIYONU = 2
S e,
ik :

oty 1

ua Buttonl
ua Button2
CheckBox1
=1 Edit1

=1 Edit2

=1 Edit3

5w IdModBusClient1 Bilgilendirme
abe Labell
abe Label2
Abe Label3
Abe Labeld
abe LabelS

a a

Gorsel 1.62: Mod alma komutu Delphi araylzi

MOD AL fonksiyonu bir sayinin baska bir sayiya bélimiinden kalan verir. 127 dederi 100 ile mod alma islemine tabi tutulursa sonug 27 olacaktir.
ModBus Adres Bilgileri: MOD_AL=1 SONUC=40001

@ 016_MOD_ALMA_FONKSIYONU -
MOD_AL
[ 1 -
. MOD AL | GMT PLCIP Adres [192.168.1.220
Deger 127

O X
Bslen 100 MOD AL Aktif Yaz (Write)

Sonug  SONUC SILE 24 Oku (Read)

PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.63: Mod alma komutu ladder diyagrami

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

Data: array[0..10] of Word;
~ sline: String; okuma_sayisi,i: Integer;
begin

okuma_sayisi :=2;

if (okuma_sayisi > 0) then

begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=Inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage( 'PLC' 'den okuma basarisiz!');
lend;
~end;
“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’';
end;

Gorsel 1.64: Mod alma komutu program kodu
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Ust Alma Fonksiyonu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

UA - x=y" 7
X 22
Enter > 139
. 22
roen ’
m 22
Word, double word, integer, real.

?

2 =y -
_I I_ )l{x g L | g—'x Degeri
yiiEmTe y Degeri
m m Degeri

1 x: Ust alma isleminde sonuc kaydedilen operand adi
2 y: Ust alma fonksiyonunun taban sayisi

3 m: Ust alma fonksiyonunun kuvvet sayisi

Not: X operandinin tipi, islem sonucu kaydedilen operand tipinden olmalidir (word,
double word, integer, real).

LUST_ALMA. LIST_ALMA
e T N =
X UST_SONUC X UST_SONUC
Vi SAYI1 ¥ SAYI1
m SAYI2 m SAYI2
= ! 3 | [ I 3 |

Ust Alma Komutunun aktif olmasiyla 10’un 3. kuvvetinin sonucu UST_SONUC ope-
randina yazilir.

56

1.17. UYGULAMA: Ust Alma Komutu

b ¢3¢
] Form1 Ty

w Button? | GMT PLC IP Adres: :[192.168.
@ Button2 dhian s
CheckBox1

o faa
B T e
=y L omet  Yer e | e
b il soms ] ok Read)
B i e b R e o e e s
[84] [dModBusClient1 Bilgilendirme
ase Labell
Abe Label2
Abe Label3
e Labeld
abc Label3

5] o

Gorsel 1.65: Ust alma komutu Delphi arayiizii
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ModBus Adres Bilgileri: US_AL=1 x=40001

Us alma fonksiyonu ile girilen taban ve iisse giire islem yapar ve sonucu yeni bir defiskene yazar

rEmmmmmm——————— ]
iCSet1Rst]] i
| USLAL
A =
; ; X SONUC
Hecroomoooooooo ; y 4

m 3

@ 017_US_ALMA_FONKSIYONU -

GMT PLCIP Adres {192.168.1.220 |

Us AL Aktif

Yaz (Write)

SONUC 64

Oku (Read)

PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.66: Ust alma komutu ladder diyagrami

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

Data: array[0..10] of Word;

sLine: String; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin

IdModBusClientl.Host := editl.Text;

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=Inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
end;
lend;
procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!'
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Goérsel 1.67: Ust alma komutu program kodu

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then

if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
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Siniis Fonksiyonu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

Sl
Enter > 129 L x = sin(m) -
Real

7

_‘Fl— X =sin(m) __F

X 2 .--—n|xDegen'
m 7 & —E|mDe;‘;en’

1  x:Sinls alma isleminde sonug kaydedilen operandin adi yazilir.

2  m: Degeri, derece bicimindedir.

o]
SIN_AL SIN_AL
£ Esmm_} F I Esmm_}
X SIN_SONUC X SIN_SONUC
m 90 m 50

Sinls fonksiyon komutunun aktif olmasiyla 90°nin sinlisii SIN_SONUC operandina
yazilir.

Cosiniis Fonksiyonu

Kisa adi

Kisa yol no.
ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

(0]

Enter > 130 I w=ces
'fooe CQM i me
Real

”
_F'— X=cos(m) F
X Bl .——!’x Degen

ml# . —ﬂlmDeQen'

1 x: Cosinis alma isleminde sonug kaydedilen operandin adi yazilr.

2 m: Degeri, derece bigcimindedir.

COS_AL COS_AL
e A —{—x=costml__}
X COS_SONUC X COS5_SONUC
m 45 m 45

Cosinis fonksiyon komutunun aktif olmasiyla, 45°nin cosintisi COS_SONUC ope-
randina yazilir.
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Tanjant Fonksiyonu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

TA
Enter > 131

Real

7

&=

X = tan

2

x = tan(m) F
x .——n|x Degeri
m » ‘.——ﬂ| m Degeri

1 x: Tanjant alma isleminde sonug kaydedilen operandin adi yazilir.

2  m: Degeri, derece bicimindedir.

Ornek uygulama

o]
TAN_AL TAN_AL
_‘FI— X = tan[m) _‘FI— X = tan(m)
X TAN_SONLC X TAN_SONUC
m 4 m 4

Tanjant fonksiyon komutunun olmasiyla 45°nin tanjanti TAN_SONUC operandina
yazilir,

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

Karakdk Fonksiyonu

KK
Enter > 135 =
fsqrt Ka:eu b
Real

=

n| x Degeri

m 77 .-—H|mDeQeri

1 x: Karekok alma isleminde sonug kaydedilen operandin adi yazilr.

2 m: Karekok fonksiyonu icin operand adi ya da sabit deger yazilir.

Karekok fonksiyon komutunun aktif olmasiyla 49 sayisinin karekokii KOK_SONUC
operandina yazilir.
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Mutlak Deger Fonksiyonu

Kisa adi
Kisa yol no

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

MD
Enter > 136

+1__x = abs(m) o

X ?

x = abs(m) 0
X 7 .——g'x Degen
m 72 .——mDeg‘jen'

1 x: Mutlak deger alma isleminde sonug kaydedilen operandin adi yazilr.

2  m: Mutlak deger fonksiyonu icin operand adi ya da sabit deger yazilr.

ABS_AL
F—

ABS_AL
x=abs(m] __} A ——=absm_}
X ABS_SONUC X ABS_SONUC
m -10 m -10

Mutlak deger alma (abs) komutunun aktif olmasiyla, -10’'un mutlak degeri

ABS_SONUC

operandina yazilir.

.18. UYGULAMA: Sinus, Kosiniis, Tanjant, Karekok ve Mutlak Deger Komutlari

Wacome age [UBRI 8
=] Form1
wa Buttonl

wa Button2
CheckBox1

=1 Edit1

= Edit2

=1 Edit3

=] Editd

=1 Edits

=1 Edit6

=1 Edit7

[a) IdModBusClient1

Abc

Abe

13

Abe

3

Abc

g

Abc
< Label2
< Label3
< Labeld
< Label3
< Labelé
< Label7
< Label®
< Label9

g

=
g

>
13

>
3

»
g

>
g

>
13

>
13

>
g

Labell

Label10
Labell1
Label12
Labell3

-

o 018_SIN_COS_TAN_KAREKOK

7 VBri\rglle'ridn;rr'\er 7

a =]

Gorsel 1.68: Sinus, kosinis, tanjant, karekok ve mutlak deger komutlari Delphi araytzi
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tiprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
| IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
labeld4.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label4.Caption));
end;
end ;
~ if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label7.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754 (label7.Caption));

end;
lend;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin

label9.Caption:=IntToHex(Data[l] )+IntToHex(Data[0]);
label9.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754 (1label9.Caption));

end;
lend ;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit6.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do

begin

labelll.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[@]);
labelll.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(labelll.Caption));
end;
end ;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrTolnt(edit7.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labell3.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
lend
else

L ShowMessage('PLC' "den okuma basarisiz!');
end;
lend;
“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.69: SinUs, kosinis, tanjant, karekdk ve mutlak deger komutlari program kodu
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Siniis, kosiniis, tanjant ve karekdk fonksiyonlar girilen dederlere gére sonucu verir.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SIN_SONUC=42001 COS_SONUC=42003 TAN_SONUC=42005 KAREKOK=42007 MUTLAK=42009

1rl
| x=sin(m) F _
-1 X = sin(m () 018_SIN_COS_TAN_KAREKOK O X
X SIN_SONUC
m 30 GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
B x=cosiml 1 | BASLA Aktif Yaz (Write)

XCOS_SOMNUC

m? SIN_SONUC 2001 | 0,5 Oku (Read)
| || cos_sonuc 2003 | 0,86602538824
= I-' Xx=tan(m) __}

XTAN_SONUC TAN_SONUC 2005 | p,57735031843
(0.57735 |
m 30 KAREKOK 2007 | g

MUTLAK 2009 | 5

X KAREKOK

PLC' ye yazma basaril!

- [ x=absim] _}

X MUTLAK

m_NEG_SAYI
-5

Gorsel 1.70: Sinus, kosinis, tanjant, karekok ve mutlak deger komutlari ladder diyagrami

1.2. ANALOG VE KARSILASTIRMA iSLEMLERI, CEVIRME ISLEMLERI
Analog degerlerin okunmasi ve karsilastirilmasi islemleri bu bolimdeki komutlarla yapilir.

1.2.1. Analog Komutlar

Bu béliimde agiklanan komutlar, 296X ve Ustli GLC serisinin PLC modellerinde kullanilir. Bu model
CPU’larda bir analog giris ve bir de ¢ikis bulunur. Giris tipleri 0-10V DC, 0-20mA ve 4-20mA’dir. Cikis
tipleri 0-10V DC ve 0-20mA’dir. Analog ¢ikis lineer olarak 0 ... 16.383 degere karsilik sinyal Gretir. Analog
girisin skala degeri ise 0 ... 4.095 arasinda ayarlanir.

Yineleme hizi PLC ladder tarama hizi ile aynidir. Birden fazla giris/cikisa ihtiya¢c duyulmasi halinde ek
analog modul kullanilir ve “konfigiirasyon” kisminda bu modil/moduller tanimlanir. Band ¢ikis komutu,
Universal ve loadcell moddllerle uyumludur. Analog verinin (sicaklik, agirlik, basing, hiz, mesafe vb.)
algilanmasinda ve analog cikisla kontrol edilen otomasyon uygulamalarinda bu komutlar kullantlir.

Ornek

Set =100

Band =10

Band/2 =10/2=5

Ust Band = Set + 5=100+5 = 105
Alt Band = Set — 5 = 100-5 = 95




ISLEMSEL FONKSIYONLAR

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

Analog Band Komutu

AB
Enter > 37

Word, double word, integer, real.

FRALGS BAND GIRIST

START
— ANALGG BAND CIRIS!

Band n

Ax
Y ST T B Set 7
! Sinyal 2

-

— —n Band

— Set
7 Sinyal

-

°

1  Band: Komutun cikis verecegi band araligi yazilir.

sonraki komut ¢ahstirihr.

3 Sinyal: islem sonucunun kaydedilecegi operandin adi yazilir.

Set: Sinyal operandi, Set - Band/2 degeri ile Set + Band/2 degeri arasindaysa

START POMP_MOT
—l I— ANALOG BAND GIKISI _( )—

Band &0

i
LR B Set 70
[

(70-60/2=40)  (70+60/2

POMP_MOT adli direkt ¢ikis rolesi, SEVIYE operandinin 40 ile 100 degerleri arasin-

da calisir.

= 100)

1.19. UYGULAMA: Analog Band Komutu

B 4 ¢ f

1 Form1

wa Buttonl
wa Button2
CheckBox1

=1 Edit1
= Edit2
=1 Edit3
1 Editd
Edit5

@ IdModBusClient1

be Labell
abe Label2
abe Label3
abe Labeld
abe Label5
ane Labelf

Unitl @

Yaz (Write)

Ok (Read) |-

Bilgilendirme

=] =]

Gorsel 1.71: Analog band komutu Delphi arayizi
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~procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
sLine: String;
~ okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=IntToHex(Data[1l])+IntToHex(Data[0]);
label4.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754 (label4.Caption));
end;
end ;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label7.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label7.Caption));
end;
end;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label9.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label9.Caption));

end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
lend;
end;
procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

Gorsel 1.72: Analog band komutu program kodu

ANALOG BAND komutunda girilen Set degerinden band degerinin yaris ¢ikartilarak alt limit belirlenir.

Set degerine band degerinin yanisi eklenerek tst limit belirlenir. Girilen sinyal de@eri bu iki deger aralidinda ise CPU_QPS gikigi aktif olur
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=42001 SAYI2=42003 SINYAL=42005 CPU_QP5=2

| —— C
BASLA CPU_QPS
] 1
| | ANALGG BAND CIKIST
Band_ SAYIL
£ o
\"{ Sel__SAYD
Czm
i Sinyal __SINYAL
L : 62
@ ANALOG_BAND_KOMUTU - [m| X

B GMT PLCIP Adres [192.168.1.220

BASLA Aktif Yaz (Write)

L SAYIL 2001 | 20 Okt (Read)
SAYI2 2003 | 70

SINYAL 2005 | 62

PLC' ye yazma basarilil

Gorsel 1.73: Analog band komutu ladder diyagrami
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Rampa Komutu

Kisa adi : RM = RampUpD/A__F
Deger 7
Kisa yol no. : Enter >32 ¢
- Artis 7
ikon LT
| Toplam 7
Artig
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
START
—I I— Ramp Up DiA p
Deger 2 [ 3 n‘ Deger
Artis 2 .—n‘ Artis | San.
/san.
Toplam 7 8l ‘ Toplam Artis
1 Artig J
Calismasi : 1 Deger: Rampa komutunun uygulandigi operandin adi yazilir.

Artig/sn. : Bir saniyedeki artis miktari yazilir. Ornegin, Toplam Artig (hedef)
2 degeri 10 ve bu degere 20 sn.de ulasilirsa Artig/sn. degeri
(10/20=0,5) girilir.

3 Toplam Artis: Ulasilacak hedef deger, operand adi veya sabit deger yazilir.

o ]
START QUTPUT
_I I_ Ramp Up D/A _( )_
Deger  SAYI
Artis 1
Isan.
Toplam 12
Artis

START QuUTPUT
_I I_ Ramp Up DIA _( )_
Deger  SAYI
Artis 1
/san.
Toplam 12
Artis

Ornek uygulama : Rampa komutunun aktif olmasiyla Deger icinde belirtilen operand, her bir sani-
yede Artig/sn. de belirtilen deger kadar artarak Toplam Artista belirtilen hedefe
ulasir. Ve hedef degere ulastiginda sonraki komutlar yaratilir. Artig/sn. icin Oile 1
arasinda bir deger secilerek ¢cok hassas bir artis elde edilir (6rnegin 0.0001).

m
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1.20. UYGULAMA

B 4 $
O rRAMPA_KOMUTU o |[8][=
0 Form1 5 : . .
@ Button! GMT PLC IP Adres’ ||192.168.1.220 | ©: E‘ :
wa Button2 H X IdModBusClient1 =
CheckBox1 2 - :

BASLA 1 i
men [ A O T S Yoz (Wrie)
=1 Edit2 SAYIL 2001 | Sonug Oku (Read)
=1 Edit3 : R
= Editd QFs [z | sonug
(] IdModBusClient1 : :

e Labell Bilgilendirme

abe Label2
abe Label3

o

Gorsel 1.74: Rampa komutu Delphi araytzi

Fprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array([0..10] of Word;
sLine: String;
okuma_sayisi,i:
~ SONUC: Boolean;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data)
begin
for i
begin
label4.Caption:
label4.Caption:
end;
end ;
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text),
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!’

Integer;
:= 0 to (okuma_sayisi - 1) do
=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
=FloatToStr(HexToIEEE754 (labeld4.Caption));

SONUC) then

):

lend;
lend;
‘procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin
IdModBusClientl.Host Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text),
Label5.Caption '"PLC'' ye yazma basarili!
else
Label5.Caption

CheckBox1l.Checked) then

'"PLC' 'ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.75: Rampa komutu program kodu

then

RAMPA komutu ile girilen dedisken ya da sabit say), saniyedeki artis miktarina gére artar.

(Artig/san) Islem sonunda baslangic dederi toplam artis dederi kadar artris olur. SAYT1 deferi toplam artis miktarini gectifinde QPS5 cikisi aktif olur.

ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI1=42001 CPU_QP5=2

PLC' ye yazma basarili!

BASLA CPU_QP5
: : Ramp Up DIA
Deger  SAYIL
1w | (%) RAMPA_KOMUTU - | X
Artig 0.5
[EETE GMT PLC 1P Adres |192.168.1.220
Toplam 16
Artis
[~ BASLA Yaz (Write)
SAYI1 Oku (Read)
QPs

Gorsel 1.76: Rampa komutu ladder diyagrami
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1.2.2. Karsilastirma Komutlari

Bu bolimde aciklanan komutlar, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. GMTSuite progra-
minda yedi cesit karsilastirma komutu bulunur. Temel karsilasirma komutlari iki bellek konumunda
saklanan degerleri karsilastirir. Bu iki deger, iki farkli operand olabilir veya biri operand digeri sabit bir
deger olabilir. Sartin gerceklesmesi halinde sonraki komutlari cahistirir.

Esittir Komutu

Kisa adi : ET
Kisa yol no. : Enter>16 =
Ikon R o —=
7
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
Fr n‘ Ust Operand
L --E|Alt Operand
Calismasi . 1 Ust Operand: Sorgulanan operandin adi yazilir.

2  Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

| | | Lo | [ o |
PISTDN SAYAC PISTON
12

Ornek uygulama  : (st operandin degeri, alt operandin degerine esitse bir sonraki komutu galistiran
islemdir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.

Esit Degil Komutu

Kisa adi : ED
Kisa yol no. : Enter>17
7
ikonu b — # -
27
Operand tipleri :  Word, double word, integer, real.
? n‘ Ust Operand
_I # I_
2 H‘ Alt Operand
Calismasi : 1 Ust Operand: Sorgulanacak olan operand adi yazilir.

2  Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

T | = ] | u |
SAYAC SAYAC

I—()— #I—()—

Ornek uygulama  : (st operandin degeri, alt operandin degerine esit degilse bir sonraki komutu calis-
tiran islemdir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.
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1.21. UYGULAMA: Esittir ve Esit Degildir Komutlar

X ¢ ¢
3 ESITTIR_ESITDEGILDIR_KOMUTLAR! ===
[0 Form1 P e e e e e e
wa Button MT PLC IP Adres ZZ A
& Button2 L e L Rt

CheckBox1

aaSLAT wodeus. [1 | Dt | vaz(wore) |-

= Edit]
e A e L s R e s flm
[ Edit2 e e h b
= Editd CPU_QP5 ModBus sonug " {_Oku (Read)
o Bt . u QMM .d.Bi i Sn o
) IdModBusClient1 Brirendti 0 . “5 I nu(,‘ .
N ::a:E:; - él\glléﬁd!rﬁ\é -
Abc Label
abe Label3 o =]

Gorsel 1.77: Esittir ve esit degildir komutlari Delphi araylzi

Cprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

~ SONUC: Boolean;

begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';
end;

procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked)
Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’;

end;

Gorsel 1.78: Esittir ve esit degildir komutlari program kodu

then

ESITTIR komutu alt dediskene verilen sabit deder ile list degiskendeki deger program galistiktan sonra ayni olursa CPU_QPS gikisi aktif olur.

ESITTIR DEGILDIR komutu alt degiskene verilen sabit deger ile iist defiskendeki defier program aligtiktan sonra farkli olursa CPU_QP4 gikigi aktif olur.

ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 CPU_QP4=3 CPU_QP5=2

III @ ESITTIR_ESITDEGILDIR_KOMUTLARI - O
BASLA SAYT CPU_QPS
_I | ] = 1| { ) GMT PLCIP Adres 192.168.1.220
I 171 \
7

SAYT CPU_QP4
{

. I
LI f' ( r CPU_QP4 ModBus 1

PLC' ye yazma baganl!

X

BASLAT ModBus AKtf | Yaz (Write)
e il [om st |
CPU_QP5 ModBus 0 Oku (Read)

Gorsel 1.79: Esittir ve esit degildir komutlari ladder diyagrami
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Buyliktiir Komutu

Kisa adi : BU
Kisa yol no. : Enter > 18 "
r >
onu : il e
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
7 O n‘ Ust Operand
| | —
1 > |
g 78— H‘ Alt Operand

Ust Operand: Sorgulanacak olan operand adi yazilir.

2  Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

(=N [ [ = ] [

SAYAC PISTON SAYAC PISTON
.. sE=={ = =)
Ornek uygulama 12 12

Ust operandin degeri, alt operandin degerinden biiyiik ise bir sonraki komutu calis-
tinir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.

Kiigliktiir Komutu

Kisa adi : KC
Kisa yol no. : Enter>19 »

. _| < |_
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.

% l—n|l:lst Operand
e

7 .—H| Alt Operand

Calismasi : 1  Ust Operand: Sorgulanacak olan operand adi yazilir.
2 Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

| 11
SAYAC

IlPlS]j:{“I |5Aj\-'2ﬂ£ I |PIS?{NI
;I—( = =i =
12

Ornek uygulama : Ust operandin degeri, alt operandin degerinden kiiciik ise bir sonraki komutu ca-
listirir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.
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Buylik veye Esit ise Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

BE
Enter > 20

Word, double word, integer, real.

# I—n‘ Ust Operand
—p =
7 8 H‘ Alt Operand

1 Ust Operand: Sorgulanacak olan operand adi yazilir.

2  Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

[T [T | [T [T
SAYAC PISTOM

SAYAC PISTOMN
>=— =BG
11

Ust operandin degeri, alt operandin degerinden biiyiik veya esit ise bir sonraki
komutu gahistirir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.

Kiigiik veye Esit ise Komutu

Kisa adi

Kisa yol no.
ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

KE
Enter > 21 =
. e L ”

Word, double word, integer, real.

#? .—n| Ust Operand
—f
72 .—n| Alt Operand

1 Ust Operand: Sorgulanacak olan operand adi yazilir.

2 Alt Operand: Sorgulamada baz alinacak sabit deger veya operandin adi yazilir.

Ust operandin degeri, alt operandin degerinden kiigiik ya da esitse bir sonraki
komutu cahstirir. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.

70




ISLEMSEL FONKSIYONLAR

.22. UYGULAMA: Buyuktur, Klgtikttir, Buyuk Esit ve Kuguk Esit Komutlari

o BUYUKTUR_KUCUKTUR_BUYUKESIT_KUSUKESIT_KOMUTLARI (=1 = 4

g
§ 2 &%
[T Form1 s i

=a Buttonl

wa Button2
CheckBox1
= Edit1

= Edit2

Edit3

=1 Editd

E1 Edit5

=1 Edith

[a] IdModBusClient1
Labell
Label10
abe Label11

< Label2
Label3
Labeld
Label5

Abc

g

Abc

3

3

Bilgilendirme

Al

3

Abc o =]

3

Abe

g

Abe

3

Gorsel 1.80: Buyuktar, kiiguktur, buyik esit ve kiiglk esit komutlari Delphi arayiizi

cprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var

~ SONUC: Boolean;

begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text:

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label8.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Labell0.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit6.Text), SONUC) then
Labelll.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
‘end;
“jprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’';

'end;

Gorsel 1.81: Buyuktur, kiigktlr, blyuk esit ve kigik esit komutlari program kodu
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Blyktadr, kligtktdr, baylk veya esittir, klicUk veya esittir islemleri yapilir. Sart saglandiginda ¢ikista aktif olur.

ModBus adres bilgileri: BASLA=1 CPU_QP3=5 CPU_QQP4=4 CPU_QQP3=3 CPU_QQP2=2

méu\ Si?q CPUiQPS @ BUYUKTUR_KUCUKTUR_BUYUKESIT_KUSUKESIT_KO... - O X
{ | {>| { r
2 GMT PLC IP Adres |192.168.1.220
\_l_? BASLAT ModBus AKHE  Yaz (Write)
- <b——
30 CPU_QPS ModBus [5 | -1 Oku (Read)
CPU_QP4 ModBus |4 -1
SAYT CPUﬁQPEI)_
B —>=—
= CPU_QP3 ModBus E -1
LA g
SAYT CPU_QF2
- —|<=|—( )_ PLC' ye yazma bagarli!
25

Gorsel 1.82: Buyuktar, kiigtktur, buyik esit ve kiiglik esit komutlari ladder diyagrami

Aralik ici Komutu
Kisa adi : Al
Kisa yol no. : Enter>104

Operand tipleri : Word, double word, integer, real.

ARALIK |¢|NDE I-
Deger e .!7“| Deder

Alt » .7n| Alt Limit
limit

Ust » --—-| Ust Limit
limit —

Calismasi : 1 Deger: Komutun sorguladigi operandin adi yazilir.
2 Altlimit: Kargilastirma islemi igin alt limit degeri yazilir.

3 Ust limit: Karsilagtirma islemi igin Gst limit degeri yazilir.

OUTPUT
=~ ARALIK ICINDE | {
ARALIK ICINDE \ )—
Deger  SAYAC
Alt 10
limit
Ust 15
limit

Ornek uygulama : Deger, islenen degerin Alt limit ve Ust limit arasinda ise veya bunlara esitse, son-
raki komut yiratalar. Aksi takdirde sonraki komut ¢alismaz.
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1.23. UYGULAMA: Aralik I¢i Komutu

H Welcome Page [N
2 HY ¢ ¢
3 LIK_ICI_KOMUTU o [@]=]
[ Form1 3 74 R
wa Buttonl © GMT PLC IP Adre e
= Button2 3 i

CheckBox1

=1 Editl

=1 Edit2

=1 Edit3

(28] IdModBusClient1
abe Labell

b Label2 B =

Bilgilendirme

Gorsel 1.83: Aralik i¢i komutu Delphi arayiizi

Fprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
if (okuma_sayisi > 0) then
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
label4.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754 (label4.Caption));

end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
lend;
lend;
iprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 1.84: Aralik ici komutu program kodu

ARALIK ICINDE komutu program galistiktan sonra girilen defjer alt limit ve iist limit aralifinda ise CPU_QPS gikisi aktif olur. (Alt limit ve st limit sinirlara dahildir. )
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYI =42001 CPU_QP5=2

BASLA CPU_QP3
——4 F———————————— ARALIK IGINDE _|
Deger _ SAYI
A (®) ARALIK_ICI_KOMUTU - O X

limit

Ust 30 GMT PLC IP Adres |192.168.1.220

limit
BASLA Aktif Yaz (Write)
SAYI1 2001 |15 Oku (Read)

PLC' ye yazma basarili!

Gorsel 1.85: Aralik i¢i komutu ladder diyagrami
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1.2.3. Zaman Roleleri

Bu bolimde agiklanan komutlar, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. Zaman réleleri oto-

masyon sistemlerinde yaygin olarak kullanilir. GMTSuite programinda doért farkli zaman rélesi kullanilir.

Cekmede Gecikme (Diiz) Zaman Rolesi

Birakmada Gecikme (Ters) Zaman Rolesi

Puls Zaman Rolesi

PWM Zaman Roélesi (Darbe Genislik Moddlasyonu)

Bu zaman réleleri bes farkli zaman biriminde (milisaniye, saniye, dakika, saat ve giin olarak) calisabilir.

Kisa adi

Kisa yol no.
ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Aciklama

Ornek uygulama

74

Cekmede Gecikme

CG
Enter > 22

Word, double word, integer, real.

=___TONTIMER =
Timer 77
Sire Fid
Sayag 7
Birim 7”7
Kalic 7

Timer Gisig

y :

0

Timer Cikss

= :

t

Sore

TON Timer, aktif olmasindan itibaren ayarlanan Siire degerinden sonra ¢ikisi 1 ya-
par. Bu slire tamamlanmadan timer girisi pasif olursa ¢ikisi aktif olmaz.

START

0
<t

—

2 Siire: Timer siresi, sabit deger ya da operand adi olarak yazilir.

4 Birim: Milisaniye, saniye, dakika, saat veya giin segeneklerinden biri segilir.

Kalici: Kalici ve Resetli olmak tizere iki segenek vardir. Kalici olarak belirlendigin-
de, timer pasif oldugunda Sayag icindeki deger silinmez. Resetli olarak segilmis
ise timer pasif oldugunda Sayag degeri silinir. TON timer tekrar aktif oldugunda
Sayag¢ 0’dan saymaya baslar.

Sire

Kalict

n|Tlmer
TON TIMER B —
Timer ZAMAN_ROL &
Bt n| Sire
Sare a0 N ==
Sayac | savac W |Saya§
Birim  Saniye @f — n|5mm
Kaliel ' Kala @)
H| Kalici

Timer: TON timer igin tanimlanan isim yazilir. Timerin kontrol edildigi kontaklar
bu isimle tanimlanir.

Sayag: Zaman sayimi icin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger sayim peri-
yodu iginde kullanilir.

[3
Timer IAMAN_ROL_1

10

Sayag  SAYAC

Birim  saniye

Kalha

.

MOTOR ve LAMBA, TON timerin enerjilenmesinden
10 sn. sonra aktif olur. TON timer pasif ise bu ¢ikislar
da pasif olur.
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g Structure -
EbD ¢@
1 Formt
wa Buttonl
ea Button2
CheckBox1
=1 Edit1
[ Edit2 | ZMNRO : Sonug Oku (Read)
= Edit3 B nantETEIEEEERERRREE Wit A )
=1 Editd
= Edits
@ IdModBusClient1
o S giengime
Abe Label2
ave Label3
abe Labeld
Abe Label5
abe Label6
abe Label7
Abc Label8
Abe Label9

= Timerl

IdviodBusClientl Tamer1

Yaz (Write)

Timer1 TTimer

Properties  Events pel
Enabled [ Fakse
Interval 500
LiveBindings De: LiveBindings Designer
Name Timer1
Tag 0

Gorsel 1.86: Cekmede gecikme rolesi Delphi arayiizi

Uygulamada timerl interval degeri 500 mS olarak ayarlanir. 500 mS’de bir modbus degeri okunur.
GMT slite uygulama ekrani ile program ekrani arasinda sayisal deger farki olur. Bunun sebebi PLC'de
islemlerin 500 mS’den daha hizli olmasidir.

iprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

begin
Timerl.Enabled:=TRUE;
lend;
Jprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;
Fprocedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var

Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
//SAYAC degeri alinir
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Datal0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
// ZAMAN ROLESI bilgisi alinir.
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e e m g e i n

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then

Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else

Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
‘lend;

Gorsel 1.87: Cekmede gecikme rolesi program kodu

TOMN TIMER rélesi ile BASLA kontagina basildiktan sonra sire olarak girilen deder kadar sonra CPU_QP5 gikisi aktif olur.
(Siirenin birimi saniye olarak belirlendigi icin 15 saniye sonra aktif olur.) Sayag dediskeni calisma aninda bekleme siiresinin hangi dederde oldugunu gasterir.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYAC=42001 ZMNROL=3 CPU_QP5=2

BASLA CPU_QPS

Timer ZMN_ROL

N— | sure 15 (%) CEKMEDE_GECIKME_ROLES| - ad X

Saya¢  SAYAC
B GMT PLC IP Adres |192.168.1.220

Birim Saniye

Kalict  Kaha
BASLA Aktif Yaz (Write)
ZMNROL 0 Oku (Read)

SAYAC 8294
CPU_QPS 0

= PLC' ye yazma basarilil

Gorsel 1.88: Cekmede gecikme rolesi ladder diyagrami

Birakmada Gecikme

Kisa adi : BG — TOF TIMER
Timer 7
Kisa yol no. : Enter>23 a
Shre’ 77
4 Saya 7
ikony O sl -
Birim 7
Kalici ”?

Operand tipleri :  Word, double word, integer, real.

1
Timer
Girigi

o

1
Timer
Cikigi |_

0

t t
Calismasi : TOF timer, pasif olmasindan itibaren ayarlanan Siire degerinden sonra ¢ikisi 0 ya-

par.
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Agiklama

Ornek uygulama

START

— | ormER n =
Timer ZAMAN ROL &1 J

i Siire
Sdre S n

=N Saya

Sayagc  SURE % . o

= i S n Birim

Birim saniye @&
Kalici ' Kala @) - H Kalict

Timer: TOF timer igin tanimlanan isim yazilir. Timer ile kontrol edilen kontaklar
bu adla tanimlanir.

2 Siire: Timer suresi, sabit ya da operand adi olarak yazilir.

Sayag: Zaman sayimi icin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger sayim peri-
yodu icin de kullantlir.
4 Birim: Milisaniye, saniye, dakika, saat veya gilin segeneklerinden biri segilir.

Kalici: Kalici ve Resetli olmak tizere iki secenek vardir. Kalici olarak belirlenmis-
se timer pasif oldugunda Sayag icindeki deger silinmez. Resetli olarak secilmis
ise timer pasif oldugunda Sayag degeri silinir. TOF timer tekrar aktif oldugunda
saymaya 0’dan baslar.

o ]

START
— | _TorTmER
Timer IAMAN_ROL_2
i
Sire 10

Sayac  SURE
Birim  saniye
Kalici  Resetli

. e

TAMAN_ROL_2 PISTON_1
f
({

TOF timer rolesinin aktif edilmesiyle ayni isimle tanimlanmis olan kontak pozisyon
degisir ve PISTON_1 aktif olur. TOF timerin pasif edilmesinden itibaren 10 sn. daha
PISTON_1 aktif ve sonrasinda pasif olur.
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1.25. UYGULAMA: Birakmada Gecikme Rolesi

B 4 ¢

D I3 1 O BIRAKMADA_GECIKME_ROLESI o = b
ol I, e
= Button! GMT PLCIP Adres’ [192.168.0.220 |1 ] 1 e
. Bution? S T aModiecientl ! [ Mimarty L1
| CheckBox1 2 < 4 H 9 . 2 : 4 2 ]
Shivas won D e
. M i e
=3 Edit3 g = N = : ¥ : ¥ 5 8 8 8
o SAYAC :© 11 [2001 | Sonug
=) EditS W OPS - 2 g
(2] IdModBusClient1

TOF TIMER rolesi ile BASLA kontag! akti olduktan hemen sonra role akif olur ve CPU_QPS gk 2Kt olur.
BASLA kontag pasif olduktan sonra ise Sire eger kadar beklenir ve daha sonra CPU_QPS gikist pasif olur.
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYAC=42001 ZMNROL=3 CPU_QPS=2

e (® BIRAKMADA_GECIKME_ROLES - O X
Timer ZMN_ROL GMT PLC IP Adres |192.168.1.220
 ——
Sire 5
oy spc BASLA [ Aktif Yaz (Write)
Birim Sanie ZMNROL -0 Oku (Read)
Kalier  Kaliar
SAYAC 2001 | 3570
1
ZMN_ROL CPU_QP5 CPU_QP5 1
[ { )_
1 | \

PLC' ye yazma basanli!

Gorsel 1.89: Birakmada gecikme rolesi Delphi arayiizi ve ladder diyagrami

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
begin
Timerl.Enabled:=TRUE;
end;
procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’

else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;
‘procedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var

Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
/S ZAMAN ROLESI bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’';

end;

Gorsel 1.90: Birakmada gecikme rolesi program kodu
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Puls Zaman Rolesi

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Aciklama

Ornek uygulama

o el

Pz -
Enter > 24

Word, double word, integer, real.

Timer

Girigi
0
1

Timer

Cilkag
0

t t
Siire Siire

Pals zaman rolesi, aktif olduktan sonra 6nceden ayarlanan bir genislik stiresiyle
darbe uretir.

START
— |—{FuETmER _F
Timer ZAMAN ROL @1 n| Timer
Siire IS .—ﬂ| Sure
Sayac|  SURE .—| Sayac
B Birim Saniye g | n| Birim

Timer: TPL timer igin tanimlanan isim yazilir. Timerin kontrol ettigi kontaklar bu
isimle tanimlanir.

2 Siire: Timer suresi, sabit deger ya da operand adi olarak yazilir.

Sayag: Zaman sayimi icin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger sayim peri-
yodu iginde kullanilir.

4 Birim: Milisaniye, saniye, dakika, saat veya giin segeneklerinden biri segilir.

Co ] C o 7]

START LAMEA_1

Timer IAMAN_ROL 3

1
Sure 3

Saya¢c  SURE

Birim Saniye

[ | 1]
TAMAM_ROL_3 LAMBA_2

sl st =

TPL timer rélesinin aktif edilmesiyle LAMBA_1 ile ZAMAN_ROL_3 pozisyon degistirir
ve LAMBA_2 aktif olur. TPL timerin pasif edilmesinden itibaren 3 sn. daha LAMBA_2
aktif ve sonra pasif olur. Ancak LAMBA_1 ile TPL timerin durumu aynidir. Ayni anda
aktif/pasif olur.

m
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1.26. UYGULAMA: PULS Zaman Rolesi

2 b ¢ &
8 © PULS_ZAMAN_ROLES! o @)=
1 Form1 S
@ Button! GMT PLC P Adres:
= Button2 B IdModBusClent1’  Timer1
CheckBox1
=5 BASLA. [ Akt Yaz (Write)
2 Edi2 ZMNROL: Sonug Oku (Read)
i SAYAC ::1:: 2001 | Sonug AT
= Editd |
) PULS TIMER rolesi BASLA kontad1 aktif hale geldiginde CPU_QP4 ve CPU_QPS cikislann akiif eder. BASLA kontad! pasf hiale geldigi anda CPU_QPS pasi olur,
Edits
i CPU_QP4 [+ |sonug  cPU_op4 ise Sayac degerinin son durumuna gore siie biti anda pasi olur. (Sire degiskeninde belirtlen degere gore 1 fle degisken degeri aral: kadar gecikme olur.)
2 it ModBus Adres Blgileri: BASLA=1_SAYAC=42001 ZMNROL=3 CPU_QP5=2 CFU_QP4=4
&) ModBusClientt cPu_QPs 2| sonug
= tl:e::o Bilglendin ‘Ilmsm |I|cw = (® PULS_ZAMAN_ROLESI - o X
s Label L
TR —] EEmmEE—
Timer ZMN_ROL GMT PLCIP Adres |192.168.1.220
Siure 5
Sayag % BASLA --1 Aktif Yaz (Write)
= [ 3533 ]
Birim  sanye ZMNROL 1 Oku (Read)
SAYAC 2001 | 3430
| | |
ZMN_ROL =R CPU_QP4 -1
1 |
UL ( cPU_QPS 1
PLC' ye yazma baganli!

Gorsel 1.91: Puls zaman rolesi Delphi araytizli ve ladder diyagrami

procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

begin
Timerl.Enabled:=TRUE;
|end;
‘procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrTolInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

procedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
//SAYAC degeri alinir
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
// ZAMAN ROLESI bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP4 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit6.Text), SONUC) then
Labelll.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.92: Puls zaman rolesi program kodu
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PWM Zaman Roélesi

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Aciklama

Ornek uygulama

PW o |
Enter > 36 ansirel 72
Off Sire. 7
QPN | —
Birim ??
Word, double word, integer, real. Kl

1
Timer Girigi |

0

1
Timar Ciag I | I |

0

t1 2 t1 12

On Of On OF
Sire  Sgre  Sire  Sire

PWM zaman rolesi, aktif oldugu surece t, +t, periyodunda darbeler tretir.

START

—

PWMTIMER I
Timer ZAMAN_ROL_&

n| Timer

E| On Sire
: |Off Sire
Off Sire 2 LB
- _ — Saya
Sayag SURE ® | n‘ s

- | Birim
Birim  Saniye ]
Kalict N —————— ﬂ| Kalict

On Siire 3 9

Timer: PWM timer igin tanimlanan isim yazilir. Timerin kontrol ettigi kontaklar

1 bu isimle tanimlanir.
On Siire: On siresi sabit ya da operand adi olarak yazilir.
Off Siire: Off siiresi sabit deger ya da operand adi olarak yazilr.
a Sayag: Zaman sayimi igin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger, sayim peri-

yodu icinde kullanihr.
5 Birim: Milisaniye, saniye, dakika, saat veya giin seceneklerinden biri segilir.

Kalici: Kalici ve Resetli olmak Uzere iki secenek vardir. Kalici olarak belirlenen
timer pasif oldugunda Sayag icindeki deger silinmez. Resetli olarak secilen ti-

e mer pasif oldugunda Sayag degeri silinmez, PWM timer tekrar aktif oldugunda
Sayag 0’dan saymaya baslar.

Timer ile ayni isimle tanimlanan kontak

SARRL - Lhomin 1 ZAMAN_ROL_4; timerin On stiresince ak-

_| I_ ﬂ:ﬁmli:&_q ( )_ tif, Off stresince pasif olur. Dolayisiyla bu

mm@ kontaga bagl olan LAMBA_2, PWM time-

rin kontagi ile ayni anda aktif ve pasif olur.

e PWM TIMER On siiresi icinde iken timer

B Sayag  SURE pasif edilirse LAMB_1 pasif, LAMB_2 ise

Bm aktif kalir. Sayagdaki stire durur. PIWM TI-

Kalici| Kaha MER tekrar aktif edildiginde Kalici secilmis

ise sayac kaldigi siireden devam eder ve

B Resetli secilen de sifirlanarak devam eder.
[ (R
ilmm_m_q LAMEA_)Q_
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1.27. UYGULAMA: PWM Zaman Rolesi

s wekomerage LU
g By & &
[ Form1
wa Button1
wa Button2
CheckBox1
1 Edit1
=1 Edit2
=1 Edit3
=1 Editd
=1 Edit5
=1 Edite
[na] IdModBusClient1
wisen sighndime
abe Label10
abc Labelll ] o
abe Label2

pe
0 PULS_ZAMAN_ROLES!

Gorsel 1.93: PWM zaman rolesi Delphi araylzi

‘procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);

begin
Timerl.Enabled:=TRUE;
-lend;
procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject):
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’;

-lend;

“procedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
//SAYAC degeri alinir
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
// ZAMAN ROLESI bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

end;

Gorsel 1.94: PWM zaman rolesi program kodu
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PWM TIMER. rdlesi ile BASLA kontadi aktif hale geldiginde CPU_QP5 ¢ikisi On siire degiskeni kadar aktif olur. Off Siire dediskeni kadar da pasif olur.
(Siire Birim dedigkeninde belirtilen mili saniye, saniye, dakika, saat ya da giin olabilir.)
ModBus Adres Bilgileri: BASLA=1 SAYAC=42001 ZMNROL=3 CPU_QP5=2

BASLA CPU_QPS
—I |— PWM TWER '—(
Timer ZMN_ROL
@ PWM_ZAMAN_ROLESI - O X
On Slira 1
Off Siire 5 GMT PLC IP Adres |192.168.1.220
i Sayag  SAYAC
(2917 1| | gasLA 1 . .
s SR Aktif Yaz (Write)

Kalica Kal
. ZMNROL 0 Oku (Read)

— SAYAC 2001 | 4828

CPU_QP5 0

PLC' ye yazma bagarih!

Gorsel 1.95: PWM zaman rélesi ladder diyagrami

1.2.4. Sayaglar

Bu boéliimde agiklanan komutlar, GLC serisinin PLC modellerinde kullanilir. GSR serisi PLC modellerinde
sadece Artan Sayag ve Azalan Saya¢ komutlari kullanilir. Sayaglar otomasyon sitemlerinde yaygin olarak
kullanilir. GMTSuite programinda artan veya azalan sayaclar kullanilir. Bir sayaca ait 32 bit veri ala-
ni ayrilir. Dolayisiyla sayaglar -2.147.483.648 ile 2.147.483.647 sayilar arasinda sayma islemi yapabilir.
Sayaclar art arda baglanabilir. Bu sekilde birbiriyle iliskili sayicilar elde edilir. Ayrica iki adet HSC [High
Speed Counter (hay spid kantir) (Yiksek Hizli Sayici)] komutu bu meni altinda bulunur. HSC komutlari
kullaniimadan 6nce konfigiirasyon menisi altindan ilgili kanala ait HSC aktif edilir. Hizli sayicilar, hizh
olan giris sinyallerinin (enkoder ¢ikisi vb.) sayilmasi igin kullanilir. GLC serisi PLC'lerde Kanal 0, Kanal 1
ve Kanal 2 olmak Uzere ¢ adet hizli sayici ayni anda kullanilir.

Artan Sayac¢

Kisa adi : AS 1 ';TQ“ ey
Kisa yol no. : Enter >25 Sayagl %
f Hedef 7
ikonu 5 f"M | sitrar o
At 22
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.

1
Artan Sayag Girigh | I
[]

S it Artan Sayag girisi 0'dan 1’e degistiginde Sayag
icerigi Artis miktari kadar artar. Sayag, hedef de-

gere ulastiginda cikis aktif olur.

6
5
4
3
2
1

Calismasi

Artan Sayag Cilage Hedef Dageri 5 icin.
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START

—| |— ARTAN SAYAC _}
Cikis 7 W n‘ Chis
Sayag 7 o— n‘ Sayac
Hedef 7? .—7‘ Hedef

B Sifirlal3 ._n‘ Sifirla
Artig B ‘ Artis

Aciklama . 1 Cikis: Artan Sayag icin tanimlanan ad yazilir. Sayacin kontrol ettigi kontaklar bu
isimle tanimlanir.

Sayag: Sayim icin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger, sayim periyodu
icin de kullanilabilir.

Hedef: Sayacin hedef degeri sabit deger ya da operand adi olarak yazilir. Sayacin
cikisi, sayag istenilen degere ulastiginda aktif olur.

Sifirla: Sayaci sifirlayan operandin adi yazihr.

5 Artig: Artis miktari sabit ya da operand adi olarak yazilir.

Co

SENSOR_1 RESET
——] 4 |—_ARTAN SAYAC —( )—
Cikis  ART_SAY

1

Sayag  SAYAC
o

Hedef 5

- I Sayacin hedefe ulastiginda kendini sifirlama-
sI istenirse sayacin cikisina sifirla alaninda

Arts . belirtilen operand ile ayni ada sahip RESET
adli bir Direkt Cikis rolesi baglanir.
ART_SAY PISTON
= -

.
Ornek uygulama : S

—] 4 i— ARTAN SAVAC

Giki  ART_SAY

1
Sayag  SAYAC
3

Hedef 5
B Sifila RESET
o — Artan Sayac’in her 0’dan 1’e gegisinde Sayac birer artar. Sa-
yag 5’e esit oldugunda Artan Sayag cikisi aktif olur. Sayag
RESET isimli Direkt Cikis rolesini aktif hale getirerek sifir-
B lanabilir. Glg kesildiginde sayag¢ degerinin sifirlanmamasi
istenirse SAYAC operandi kalici olarak tanimlanir.
ART_SAY PISTON
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1.28. UYGULAMA: Artan Saya¢

g Structure Sl Welcome Page Unit1 X
g B & ¢
] Form1 ST
= Buttonl © GMT Pl
wa Button2 cee
CheckBox1
[ Editl
=1 Edit2
= Edit3 f i i
=1 Editd ;
= Edits : _QP5' 5 El Sonug
(4] 1dModBusClient1 AR e

abe Labell [ " ilgilendirme

(9 ARTAN_SAVAC

abe Label2 o] =

Gorsel 1.96: Artan sayag Delphi araylzi

rjprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean;
begin
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
// RESET bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
// ART_SAY bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
Lend;
cjprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

Gorsel 1.97: Artan saya¢ program kodu

ARTAN SAYAC ile yikselen kontak girisinden gelen her sinyale gore sayag degeri artar. Hedeflenen degere ulasiliginda ise gikis olarak
belirlenen degisken aktif olur.

Cikis degiskeni de CPU_PS cikisini aktif yapar. ARTANSAYAC hedefe ulagtiktan sonra sifirlanmasi isteniyorsa sayag ¢ikisina RESET degiskenine
bagh direkt gikis rélesi kullanilir.

ModBus Adres Bilgileri: SENS=3 ART_SAY=5 CPU_QP5=2 RESET=4

SENS RESET
— ARTAN SAYA —( )—
Cikis _ART_SAY.
Sayag__ sAYI (® ARTAN_SAVAC - O X

Hedef 10 GMT PLC IP Adres [192.168.1.220

Sifila__ RESET

ART_SAY CPUiQPS RESET 0
— = >

ART_SAY 1
CPU_QP5 1

PLC ye yazma basarili!

Gorsel 1.98: Artan sayag ladder diyagrami
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Azalan Sayag
Kisa adi HIVAS 7 “g‘:”‘" SAVAC T
L] 7
Kisa yol no. : Enter > 26 Sayag’ B
. E w Hedef 7”7
lkonu H ﬁ"' Sifirla 2
Azalma ”
Operand tipleri : Word, double word, integer, real.
1
Axzalan Sayag Girigi ||||||||||||
0
[
’
|
Savap fperisi 3|
i
d
u —
1
Sefirla —|
0
1
Azalan Sayag Cuap Hadef Dejeri 2 igin
0
Aciklama ¢ Azalan Sayag girisi 0'dan 1’e degistiginde Sayag icerigi Azalma miktari kadar azalir.
Sayag, hedef degere ulastiginda cikis aktif olur.
SENSOR_1
— | EErsAEC
Cikis AZAL SAY & n| Cikis
Sayac SAYAC a n| Sayac
Hedef 28— Hedef
B Sifila  RESET & n‘ Sifirla
Azalma 1 .—— Azalma
| . 1 Cikis: Azalan Sayag icin tanimlanan ad yazilir. Sayacin kontrol ettigi kontaklar bu
Cahsmasi adla tanimlanir.
’ Sayag: Sayim icin belirlenen operandin adi yazilir. Bu deger, sayim periyodu
icin de kullanilir.
Hedef: Sayacin hedef degeri, sabit deger ya da operand adi olarak yazilir. Sayag
3 " . .
bu degere ulastiginda sayacin gikisi aktif olur.
Sifirla: Sayaci sifirlayacak olan operandin adi yazilr.
5 Azalma: Azalma miktari sabit ya da operand adi olarak yazilir.




ISLEMSEL FONKSIYONLAR

—F—

AZALAN SAYAC
Cikis AZAL_SAY
Sayag  SAYAC

Hedsf 2
N Sifila RESET

L Azalan Sayac¢’in her 0’dan 1’e gegisinde Sayac birer
azalir. Sayag 2’ye esit oldugunda Azalan Sayag ¢iki-
.. si etkinlesir. Saya¢ RESET adli Direkt Cikis rolesini
Ornek uygulama  : Il aktif hale getirerek sifirlanir. Glig kesildiginde sa-
yag¢ degerinin sifirlanmamasi istenirse SAYAC ope-

randi kalici olarak tanimlanir.

| i | 1 |
AZAL_SAY

ET

=S

_IRE.'JEI'

1.29. UYGULAMA: Azalan Sayag

Bl Structure - WelcomePage | Unit] X
2 by &% —
H ) AZALAN_SAYAC [=]
] Form1 " .
= Buttonl GMT PLC P Adres (| 192.168.1.220 E‘
wa Button2 « A IdModBusClient1
CheckBox1 = b s
pi SENS. 73 [ Aktif Yaz (Write)
= Edit2 s . Sonug Oku (Read)
= Edit3 & F
= Editd 62 SaiaC E] Sonug n
2 EditS - I
CPU_QPS: : Sonug
) Edit6 2 =
= Edit? RESETLE : Sonug
) IdModBusClient1 : 3
see Labell REED : e
s Label10 silgilendirme

abe Labelll

o

Gorsel 1.99: Azalan sayag Delphi arayizi

AZALAN_SAYAC ile yiikselen kontak girisinden gelen her sinyale gére sayag¢ degeri azalir. Hedeflenen degere ulasiltiginda ise ¢ikis olarak
belirlenen degisken aktif olur.
Cikis degiskeni de CPU_QPS5 cikisini aktif yapar. AZALAN SAYAG hedefe ulastiktan sonra sifirlanmasi isteniyorsa sayag cikisina RESETLE isimli
normalde agik kontak ile direkt cikis rélesi resetlenir.
ModBus Adres Bilgileri: SENS=3 AZL_SAY=6 CPU_QP5=2 RESET=4 SAY|=42005 RESETLE=7
SENS.
Ea (®) AZALAN SAYAC - u] x
Cikis_AZL_SAY.
Sayag GMT PLCIP Adres 192.168.1.220
Hedef 1
- e Akt Yaz (Write)
Azalma 1 SAYT 2005 |1 Oku (Read)
1 AZL_SAYAC
AZL_SAY CPU_QPS
CPU_QPS
RESETLE
RESETLE RESF[)_ RESET
PLC' ye yazma basanl!

Gorsel 1.100: Azalan sayag ladder diyagrami
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procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
//SAYI degeri alinir
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=inttohex(Data[l])+inttohex(Data[0]);
label4,Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754(label4.Caption));
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
/S AZL_SAYAC bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC'‘'den okuma basarisiz!';
//CPU_QP5 bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
//RESETLE bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit6.Text), SONUC) then
Labelll.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC'‘'den okuma basarisiz!';
//RESET bilgisi alinir.
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit7.Text), SONUC) then
Labell3.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC'‘'den okuma basarisiz!';

lend;

rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text; // GMT PLC nin bagli oldugu IP adresi.
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!'
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

‘end;

Gorsel 1.101: Azalan sayag program kodu

1.3. KAYDIRMA, DONDURME, TASIMA VE PROGRAM KONTROL FONKSIYONLARI

PLC’ler ile mikrodenetleyicilerde bit islemleri yapilir. Bitlerin sola ve saga kaydirma islemleri ile motor
ve lambalarin kontrolleri 6nemlidir.

1.3.1. BIT Operasyon Komutlari

Bu bolimde aciklanan komutlar, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. Programlarda veri-
lerin bitleri kontrol eden yedi adet bit operasyon komutu kullanilir. TUm bit operasyonlarinda operand
(veri) tipi ya word ya da double worddur. Word tipi icin veri degeri maksimum 65.535’tir. Double word
icin veri degeri maksimum 4.294.967.295’tir. Bu degerlerin disina tasma oldugunda, program hata me-
sajl verir ve islemler gergeklestiriimez.
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Test Bit Komutu

Kisa adi : TB
Kisa yol no. : Enter >57 5

r Bit
konu R =3
Operand tipleri : Word, double word.

Calismasi
Operand Adi: Test edilecek operand adi yazilir.
2  Test Ediecek Bit: Test edilmesi istenen bit numarasi yazilir (Sagdan 0 ile baslar.

Word tipi operand igin maksimum 15, double word i¢cin maksimum 31 degeri
girilir.).

7 ] | e ]
SAYI

ae—( ) a—(

Ornek uygulama : (Word tipiigin; 7=0000 0000 0000 0111) (Word tipi i¢in; 9=0000 0000 0000 1001)

I. uygulamada SAYI adli operandin 3. bi- Il. uygulamada SAYI adli operandin dege-
tine bakilir. SAYI operandinin degeri 7 ve ri 9 olarak degistirilir. SAYI operandinin 3
bu sayinin 3. biti 0’dir. Bu sebeple IKAZ bitinin 1 olmasi sebebiyle IKAZ adl direkt

adh direkt gikis rolesi pasiftir. cikis rolesi aktiftir.
Set Bit Komutu
Kisa adi : SB
Kisa yol no. : Enter >58 =

onu e ——

Operand tipleri : Word, double word.

BUTCN SAYI .—n| Operand Adi

(5= ==

3 e -n|8etEdi|ecekBitNo

Calismasi : 1 Operand Ad: Set edilecek operand adi yazilr.

Set Ediecek Bit: Set edilecek bit numarasi yazilir (Sagdan 0 ile baslar. Word tipi
operand i¢in maksimum 15, double word i¢in de maksimum 31 degeri girilir.).

o 1 1 C—s ] SAYI adli operandin 3. biti Set edilir.
BUTON SAYL BUTON SAYL ar Q .
£ (Se)— A ——{(Se)— Komut pasif iken SAYI operandinin ige-
Ornek uygulama 3 3 rigi 0, aktif oldugunda operand icerigi
8 olur.

(0 = 0000 0000 0000 0000) (8 = 0000 0000 0000 1000)
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Reset Bit Komutu

Kisa adi : RB
Kisa yol no. : Enter >59 -
. r Resit
ikonu - erneni Foq
Operand tipleri : Word, double word.
SAYI & — n Operand Adi
G- a
J Reset Edilecek Bit No
Calismasi 3 1 Operand Adi: Reset edilecek operand adi yazilir.

Reset Ediecek Bit: Sagdan itibaren kaginci bitin 0 yapilmasi istenirse bu bit
2  numarasli yazilir (Sagdan 0 ile baslar. Word tipi operand igin maksimum 15,
double word i¢cin de maksimum 31 degeri girilir.).

. s | e

BUTON SAYI BUTON SAYI
SR & p——(Rei)—

Ornek uygulama  : (8 = 0000 0000 0000 1000) (O = 0000 0000 0000 0000)

SAYI adli operandin 3. biti Reset edilir. Komut pasif iken SAYI operandinin igerigi 8,
aktif oldugunda operand icerigi 0 olur.

1.30. UYGULAMA: Bit Islemleri

b ¢ ¢
] Form1
ua Buttonl

Quison ,,,m@@,

= Button2
= Button3
CheckBox1
CheckBox2
[ Edit1 LREERR LA L R
= Edit2 ¥ : < . Oku(Read) |-
=1 Edit3 =
(=1 Editd
=1 Edits S SR s e
[7] |dModBusClient1 Bilgilendirme

abc Labell m -
abe Label2

ab: Label3

Abs Labeld

abe Label3

abc Label6

abe Label7

Abe Labeld

Gorsel 1.102: Bit islemleri Delphi arayiizii
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- procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;

begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Datal[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
end;

Cprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!’';

~end;

procedure TForml.Button3Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basaraila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

Gorsel 1.103: Bit islemleri program kodu

if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then

if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit3.Text), CheckBox2.Checked) then

BIT islemlerinde SET ile SAYI1 degiskeninin 3. biti 1 yapilir. RESET ile SAYIL dediskeninin 3. biti 0 yapilir.
BITTEST komutu ise SAYI1 dediskenin 3.bitini kontrol eder ve sonug 1 ise CPU_QPS gikisi aktif olur.
ModBus adres bilgileri: SAYI1:40001 BUTON1:1 BUTON2:2 CPU_QP5:3

B0 | ® BITISLEMLERI
SAYT1 C}’U_QPS
| ois L
Bit }—
! 3 ! \ GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
BUTON1 1 | Akif
BUTON1 SAYTL _ .

|5 {Ss— | guton2 [ Aktif
CPU_QP5 3 0
|
Eu.J}’”.2 {Sﬁﬁ)— SAYT1 7
3

PLC'ye yazma basarili!

Yaz (Write)

Yaz (Write)

Oku (Read)

Gorsel 1.104: Bit islemleri ladder diyagrami

‘AA
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Sola Kaydir Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Aciklama

Ornek uygulama

- SHL =

OK

Enter > 60 opr 7
nter <~

. |Bit Adet 22
{) sola kau
Sonug ”

Word, double word.

SHL_BUT
_IJ-I_ S ; = n‘ Operand Adi

Opr. 7.
< E—
Bit Adet! 3 .—H‘ Bit Adedi

Sonug 7 .-—‘ Sonug

Operand Adi: Sola kaydirma isleminin uygulanacagi operandin adi yazilir. Word
1 tipiicin operand degeri maksimum 65.535, double word igin ise operand degeri
maksimum 4.294.967.295 olur.

Bit Adedi: Sola kaydirma isleminin kag bit (kag defa) yapilacagi yazilir. Word tipi
2 operandlarda bit adedi 16 ve Ustli deger yazilirsa sonug 0 gikar. Ayni sekilde
double word tipi operandlarda bit adedi 32 ve Ustli deger yazilirsa sonug 0 gikar.

Sonug: Kaydirma isleminin sonunda yeni degerin kaydedilecegi operandin adi

. yazilir. Operand tipi word ya da double word olabilir.
o ]
SHL_BUT SHL_BUT
| s}

Opr.  SAYI Opr.  SAYI
< <

Bit Adet 2 Bit Adet 2

Sonug YENI_SAYI Sonug YENI_SAYI

]

Sola kaydir komutunun 0’dan 1’e degismesiyle SAYI adli operandin icerigi Bit Adeti
kadar sola kayar.

4 = 0000 0000 00000100 ->  16=0000 0000 0001 0000)

Sonug kisminda YENI_SAYI adli operandin degeri 8 olur. Opr. kisminda belirtilen
SAYI adli operandin degeri de 4 olarak kalr.

Bitler MSB’ye dogru kaydik¢a LSB’ye 0 eklenir.
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Saga Kaydir Komutu

Kisa adi : AK T — |
Kisa yol no. : Enter>61 gr. 2
r |Bit Adet 7
ont AT
Sonug b
Operand tipleri : Word, double word.

SHR_BUT
— A —— ==

Opr. 7 oe - n| Operand Adi
= —
Bit Adet RS- H| Bit Adedi
Sonug ? a - | Sonug
Aciklama g Operand Adi: Saga kaydirma isleminin uygulanacagi operandin adi yazilir. Word

1 tipiicin operand degeri maksimum 65.535, double word igin ise operand degeri
maksimum 4.294.967.295 olur.

Bit Adedi: Saga kaydirma isleminin kag bit yapilacagi yazilir. Word tipi operand-
2 larda bit adedi 16 ve Ustl deger yazilirsa sonug 0 gikar. Ayni sekilde double word
tipi operandlarda bit adedi 32 ve Ustl deger yazilirsa sonug 0 gikar.

Sonug: Kaydirma isleminin sonunda yeni degerin kaydedilecegi operandin adi
3 L
yazilir. Operand tipi word ya da double word olur.

o ]
SHR_BUT SHR_BUT
—I._'F |— SHR 8 —|_f' |— SHR s
Opr.  SAYI Opr.  SAYI
>[5 ] [ % ]
Bit Adet 2 Bit Adet 2
Sonuc YENI_SAYI Sonug YENI_SAYI
L o) |

Ornek uygulama : Saga kaydir komutunun 0'dan 1’e degismesi ile SAYI adli operandin ierigi Bit Adeti
kadar saga kayar.

(16 = 0000 0000 0001 0000 > 4 =0000 0000 0000 0100)

Sonug kisminda YENI_SAYI adli operandin degeri 4 olur. Opr. kisminda belirtilen
SAYI adli operandin degeri de 16 olarak kalir.

Bitler LSB’ye dogru kaydikca MSB’ye 0 eklenir.
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1.31. UYGULAMA: Bit Kaydirma

LY &%

~[T] Form1
= Buttonl
=a Button2
=a Button3
CheckBox1
CheckBox2
=1 Edit1
=1 Edit2
= Edit3
= Editd
=3 Edit5
= Edité
(@] 1dModBusClient1
abe Labell
Abe Labell0 [F] 5]
Abe Label2
abe Label3
abe Labeld
abe Label3
abe Labelb
abe Label7
abc Label8
abe Label9

(@ BIT_KAYDIRMA

Gorsel 1.105: Bit kaydirma Delphi araylizi

- procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrTolnt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Datal[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit6.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

Jend;
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cprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarila!'’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';
end;

]

procedure TForml.Button3Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit3.Text), CheckBox2.Checked) then
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarili!'’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

“end;

Gorsel 1.106: Bit kaydirma program kodu

SHL komutu ile verilen dediskenin bitleri belirtilen adet kadar sola kaydinilir. Olusan yeni sayl sonug dediskenine kaydedilir.
SHR komutu ile verilen dediskenin bitleri belirtilen adet kadar saga kaydinlir. Olusan yeni sayl sonug dediskenine kaydedilir.
ModBus adres bilgileri: SAYI1:40001 BUTOM1:1 BUTON2:2 SOMUC1:40002 SONUC2:40003
C 1]
BUTON1
I 1 — | (® BIT_KAYDIRMA - O X
[ SHL
Opr.  SAYI1
<A GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
|Bit Adet 2
Sonu¢_ SONUCL
9 BUTON1 Akt Yaz (Write)
BUTON2 Aktif Yaz (Write)
—— SAYI1 7 Oku (Read)
IJ-I SHR L
=1 o SONUC1 28
=
[Bit Adet 2 SONUC2 1
Sonug_ SONUC2
B PLC'ye yazma baganh!

Gorsel 1.107: Bit kaydirma ladder diyagrami
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N LA NN\ L\

iS GUVENLIGI iCIN
KiSISEL DONANIMLAR

BARET Gezer vincin oldugu ve yuksekte galisilan alanlarda, zemin, ¢ati arasi gibi basi carpma durumu olan yerlerde ve insaatta
calisanlar baslarini korumak igin baret kullanmalidir.

iS AYAKKABISI Ayaklara yonelik tehlikelerin bulundugu yerlerde, duruma gore, burnu celik ayakkabi, tozluk veya cizme kullanilir.

MASKE Zararli gazlardan, buhardan ve tozlardan korunmak igin filtreli veya temiz hava verici maskeler kullanilir. Filtreli
maskelerde dogru filtre segilmesine dikkat edilmelidir.

SIPERLIK Fazla talas, kivilcim ve toz cikaran islerde (doner yiiksek devirli testereler, taglama isleri...) kullanilir. Ayrica, calisma
esnasinda derinizi etkileyen sivilar veya maddelerle temas etmeniz gerektiginde cilt koruyucu ilaglarin tedavi edici olmadigini ve

deri tahris olmadan kullanilmasi gerektigini bilmek gerekir.

GOZzLUK Isinlardan, asitten, sigramalardan, buhardan, taglama veya polisajdan, talasli imalatta kullanilan makinelerden gozleri
korumak igin cesitli nitelikte gozltikler vardir. isin durumuna gére en uygunu secilmeli ve kullanimi ihmal edilmemelidir.

AGRI

AMBULANS | JANDARMA
_POLIS | ORMAN
ITFAIYEI AFAD
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2. FONKSIYONLAR, FONKSiYON BLOKLARI, HABERLESME

Fonksiyonlar, kullanici tarafindan yazilan kigik program pargalaridir. Bu kiigik program pargalariyla
olusturulan bloklarsa fonksiyon bloklari olarak adlandirilir. PLC ile mesajlasmak igin kullanilan bloksa
haberlesme blogudur.

2.1. FONKSIYON BLOKLARI (ALT PROGRAMLAR)

Bu boéliimde agiklanan komutlar, Ana Program disinda galistirilmasi istenen programlardir. Alt Program
Komutu, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. Ekran Set Komutu, GSR serisinin PLC'leri icin
kullanilir. Mesaj Gonder Komutu ise 496X ve 396X GLC serisinin PLC’lerinde kullanilir.

Alt Program
Kisa adi : AP
Kisa yol no. : Enter >35

Alt Program
)

o

ikonu ;e ecrnii

ALT_CGR

—I I_ ALT PRG EGIR B
Alt Program
7o n| Alt Program Adi

1 Alt Program Adu: Yiritulecek Alt Program secgimi yapilir.

Calismasi ¢ Alt program kullanilmadan 6nce olusturulur. Alt programlar, ladder diyagrami
veya C programlama diliyle hazirlanir. Alt program tamamlaninca program akisi
bir sonraki komuttan devam eder. Bu komut sadece ana programda kullanilir.
Operandlar, ana program ve altprogramlar icin ortaktr.

ALT_CGR.
—I I— ALT PRG EGIR B
Alt Program
VERI_GOND

Ornek uygulama : ALT PRG CAGIR komutu aktif oldugunda daha 6nceden hazirlanan VERI_GOND
adl alt program galistirilir.




FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

2.1. UYGULAMA: Alt Program

@ ALTPROGRAM s [@]=
] Form1 SIS
@ Button GMT PLC IP Adres
@ Button2 IdModBusClent1 :
CheckBox1
. : .
[t BUTON1 [ Aktif Yaz (Write)
S e T some i .
= Edit3 k_] o (peed) H
=1 Editd. SAYIL -1 Sonug B
= Edits
= Edit6 SAYR D Sonug
7] IdModBusClient] i L
suc Labelt = -
 Labell0 G =
e e Bilgilendirme = =
suc Labellt Ladder programlar
e Label2 G

= AnaProgram
ALTPRG CAGIR komutu e standart komuiarin disind

matematik

T ENPEEEE

7
3 SONUC—SAYI1*SAYI2;
4 i f(SONUC>20) CPU_QP5=1;

Gorsel 2.1: Alt program Delphi tasarim araylzi

ALTPRG GAGIR komutu ile standart komutlanin disinda kullanici istedidi komutlan C dilinde veya Ladder diyagrami ile kendisi olusturur.
Uygualamada olusturulan alt programda SAYI1 degeri, SAYI2 degeri ile carpihir ve SONUC dediskenine kaydedilir. SONUC dedigkeni 20'den biyikse CPU_QPS5 gikisi aktif olur.
ModBus adres bilgileri: BASLA:1 SAYT1:40001 SAYI2:40002 SOMUC:40003 CPU_QP5:2

(® ALT PROGRAM - [u] X
GMT PLCIP Ad 192.168.1.220
BASLA CPU_QPS e
—| I_ ALT PRG CAGIR _( )— BUTONI S akit
Alt Program CPU_QP5 2 1
- Oku (Read)
toratl
SAYIL 7
SAYI2
SONUC

PLC'ye yazma basarili!

Gorsel 2.2: Alt program ladder diyagrami

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;

~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label4.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage( 'PLC' 'den okuma basarisiz!');
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Datal[0]);
end;

lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
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if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit6.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label9.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage( 'PLC' 'den okuma basarisiz!');

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Labelll.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC'‘'den okuma basarisiz!’

|end;

procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 2.3: Alt program program kodu

Mesaj Gonder

Kisa adi : MG
Kisa yol no. : Enter > 159 Mesaj Blok
ikonu : =2 ”‘*SM ¢
Mesaj_Gonder
——] -+ |—{mEsATconpErR }
Mesaj Blok
7 & n‘ Mesaj Blok Adi
Calismasi : 1 Mesaj Blok Adi: Gonderilen mesajin adi segilir.

Mesaj Gonder komutu kullanilmadan 6nce Mesaj Tanimlari yapilir.

Not: Gonderilen her mailden sonra en az 60 sn. beklenir.

Mesaj_Gonder
-—] _# |——{WESAI GonDER
Mesaj Blok
fuksek_Sicaklik

Ornek uygulama : MESAJ GONDER komutu aktif oldugunda daha énceden hazirlanan Yuksek_Si-
caklik adli mesaj, tanimlanan alici/alicilara génderilir.

100

T



FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

2.2. UYGULAMA: Mesaj Gonder

MESAJ GONDER komutu ile tanimlamasi yapilan mail adresine e-mail gonderilir. Mail icerisinde defisken dederleri ya da uyar mesaji olabilir.
ModBus adres bilgileri: BASLA:1

BASLA

Ex MESAJ GONDER }
Mesaj Blok
SICAKLIK

Gorsel 2.4: Mesaj gonder ladder diyagrami

Mesaj ekle Mesaj sil

B =mail 2
Mesaj tipi [ ] Database

[ ] Printer (RS-232)
Mesaj adi [SICAKLK 5

Alici 1 |torosnet@hotmail.com 4

Ahci 2 |

Alici4 |

Alici5 |

|
|
|
Alici3 | |
|
|
|

Konu  |YUKSEK SICAKLK

1 STCAKLIK DEGERI YUKSEK

6

Mesaj

Gorsel 2.5: Mesaj gonder tasarim ekrani
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2.1.1. RTC Komutlari

Bu komutlar, RTC 6zelligine sahip 396X list modelin GLC ile GSR serilerinin PLC’lerinde kullanilir. Komut-
larin dogru calisabilmesi igin 6ncelikle Cihazlar/Ayarlar/RTC kismindan PLC saati giincellenir. Kullanicilar,
yil boyunca herhangi bir otomatik sistemi kontrol etmek icin RTC [Real Time Clock (Ril Taym Klak) (gercek
zaman saati)] komutlarindan yararlanir. Dahili pilleri sayesinde, gii¢ kesildiginde bile CPU’lar mevcut saat
ve tarih bilgilerini silmez. RTC komutlari kullanilarak yliksek diizeyde enerji tasarrufu saglanir.

Glinler Komutu

Klsa adl : GU - Haftanin gi]nleri o
Kisa yol no. : Enter >38 == CEEEER-

(] 77 Pazartesi (] 72 Cuma
) F ) ) 77 5=k (] 72 Cumartes]
ikonu ool |@rem

START
—I I— Haftanin ginleri -
?7Pazar /] 77 Persembs
77 Pazartes[/] 2 Cuma
(/] 7258 [V] #7 Cumartes
[+#] 72 Carsamba

Calismasi ¢ Komut gikisinin aktif olmasi gereken giinler isaretlenir. Komut giktisinin pasif olmasi
istenen glinlerin isaretleri ise iptal edilir.

START
—| |— Haftanin glnler -—{ ALT PRG CAGIR
E]Pazar Pergembe Alt Program
[HPazartesi  [F]Cuma HAFTA_ICI_7IL
[W)sal [(Jcumartesi
Carsamba

Ornek uygulama : Alt program olan HAFTA_ICI_ZIL, sadece giin komutunda belirtilen bes giin igin

yaratalar.
Aylar Komutu
Kisa adi : AR ¥ oA o

[ 770k [ 2 Mays () 72 Evidl

Kisa yol no. : Enter>39 (@) 77 5ubat | (] 72 tasan [ 72 ki

. @"’Mzrt [z]'ﬂrammz@'nxagn
ikonu . A,J‘\YJEJ @""Ihl @wnﬁm@wmﬂk

START

I_ Aylar L

[ 70k [] #?Mays [ 22 Eyidl
[#] 72 5ubat  [#] 22 Haziran [#] 27 Ekim
2Mart  [] 22 Temmuz [¥] 22 Kasm
P2hisan ) 22 Adustos (] 22 Aralk

Caligmasi ¢ Komut cikisinin aktif olmasi gereken aylar isaretlenir. Komut ¢iktisinin pasif olmasi
istenen aylarin isaretleri ise iptal edilir.
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Ornek uygulama

START POMP
— = S e
[Jock [¥Mayis [WEvial
DSubat Haziran Ekim
[Omart [ATemmuz  [fJKasm
Nisan nﬁusbos E]Nallk

Aylar komutunda belirtilen POMP gikis rolesi 8 ay stiresince ¢alisir.

Saat Aralik Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipi

Calismasi

Ornek uygulama

A 7 Saat aralik (Sa:Dk)
Enter > 40 Start = N

~

g Stop Ed 2 )
2 sl

Word, double word, integer, real.
otart saatr  Start Dakikasi

c— — e —

= Saat arallk (Sa:Dk)

Start| & 77 - 87
P

Stop & 22 e

| |
- H @A

Stop Saati Stop Dakikasi

Start Saati: Komut cikisinin aktif olma baslangic saati.

Stop Saati: Komut ¢ikisinin aktif olma bitis saati.

A W N B

Stop Dakikasi: Komut cikisinin aktif olma bitis dakikasi.

DIS_AYDIN

— Saat aralik (Sa:Dk) _( )—

Start i 7 (i[i]

P

Stop 05 g 30

DIS_AYDIN adli gikis rolesi saat 21.00 ile 05.30 arasinda aktif olur.

Start Dakikasi: Komut cikisinin aktif olma baslangi¢ dakikasi.
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Saat Esitlik Komutu
Kisa adi : SE [ == |
Kisa yol no. : Enter>41 Saat’
. Dakika 7
ikonu ;o 9 saat
Operand tipi : Word, double word, integer, real.
Saat -
Saat. 2 ® n‘ Saat
Dakikaliam| H‘ Dakika
Galismasi : 1  Saat: Komut cikisinin aktif olma baslangi¢ saati.
2  Dakika: Komut gikisinin aktif olma baslangi¢ dakikasi.
o ]
ALARM
N {
Saat \ )—
Saat 07
Dakika 0o
Ornek uygulama : ALARM adli ¢ikis rolesi, saat 07.00°de ¢alisir ve 07.01’de ise durur.

2.3. UYGULAMA: RTC Komutlari

RTC komutlari kullanilarak eylil, ekim, kasim aylarinda; sali ve cuma gilinleri saat 11.50'de
baslayarak onar dakika boyunca sera sulama sistemi kurulur. Sulama islemi 30 dakika sonra
bitirilir. Ayni zamanda sulama isleminin basladigini gésteren bir ¢ikisa da uyari lambasi ko-
nulur. Bu lamba sulama basladiktan 1 dakika sonra séner.

Structure e Welcome Page Unitl @
2 4 & [
] Form1
e Buttonl
=a Button2
CheckBox1
=1 Edit1
=1 Edit2
[ Edit3
1 Edit4
E] IdModBusClient1
abe Labell
abe Label2 [5] (5]

Bilgilendirme

Gorsel 2.6: RTC komutlari Delphi tasarim araytzi
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Gorsel 2.7: RTC komutlari tasarim ekrani

“procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=inttostr(Data[0]);
end;
end
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)

else

Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';

if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit4.Text), SONUC) then
Label7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
end;

procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basarili!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 2.8: RTC komutlari program kodu
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RTC komutlari Aylar, Haftanin glinleri, Saat aralik ve Saat komutlari kullanilarak CPU_QP5 ve CPU_QP4 gikislari kontrol edilir.
ModBus adres bilgileri: BASLA:1 CPU_QP4:2 CPU_QP5:3
BASLA CPU_QPF5
—I I— Aylar Haftanin ginleri premy - Saat aralik |§a:Dk1
Oocak  mayis Eyliil (Jrazar  (JPersembe Start 11 : 50
E].Subat E] Haziran Ekim E] Pazartesi [+/| Cuma o e
[Omart Otemmuz #Kkasm sal [Jcumartesi P 1 g
[Onisan [(JAgustos [JAralik [Jcarsamba
(%) RTC_KOMUTLARI - O X
GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
CPU_QP4
H aat
BASLA Aktif Yaz (Write) oy
ERHEQRS 1 Oku (Read) Dakika 50
CPU_QPS 1
PLC' ye yazma bagarih!

Gorsel 2.9: RTC komutlari ladder diyagrami

2.4. UYGULAMA: RTC ve Timer ile Okul Zili Uygulamasi

RTC komutlari, Timer ve alt program kullanilarak okul zili projesi gergeklestirilir.

ModBus adres bilgileri: BASLA:1 CPU_QP5:2

BASLA CPU_QPS DERS
— T " TiRann ginen || Saal aralik (SaDk] { TON TIMER t———(+11)—
[Pocak  [AMaps eyl [Orazar  #Persembe Start DERS_SAAT : JERS_DAKIK/ Timer ZMN_ROL
Subal Haziran Ekim Pazartesi (+]Cuma 30 .
Mart E]Temrnuz Kaslm Sal D Cumartesi Smplﬁﬂl : Sls) 15
tisan  (Jadustos (Aralik Carsamba Sayag  SAYAC
B Birim  Saniye
Kalici  Kahc

Alt Program
DERS_ZILI

DERS_SAAT=8;
DERS_DAKIKA=50;

DAKIKA ARTTI=DERS_DAKIKA+1;
break;

1
2 switch(DERS)

31

dcase 1:
DERS_SAAT=8;
DERS_DAKIKA=0;

DAKIKA_ ARTI=DERS_DAKIKA+1;
break;

DERS_SAAT=8;
DERS_DAKIKA=40;

DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l;
break;
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DERS_SRAT=

break;

DERS_SAAT=

break;

9;

DERS_DAKIKA=30;
DAKIKA ARTTI=DERS_DAKIKA+1;

9;

DERS_DAKIKA=40;
DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l;
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29 case 6: 49 case 10:

30 DERS_SAAT=10; 50 DERS_SAAT=12;

31 DERS_DAKIKA=20; 51 DERS_DAKIKA=0;

32 DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l; 52 DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+1;
33 break; 53 break;

34 case 7: 54 case 11:

35 DERS_SAAT=10; 55 DERS_SAAT=12;

36 DERS_DAKIKA=30; 56 DERS_DAKIKA=10;

37 DAKIKA_ARTI=DERS_DAKIKA+1: 57 DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l;
38 break; 58 break;

39 case 39: 59 case 12:

40 DERS_SAAT=11; 60 DERS_SAAT=12;

41 DERS_DAKIKA=10; 61 DERS_DAKIKA=50;

42 DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l; 62 DAKIKA ARTI=DERS_DAKIKA+l;
43 break; 63 break;

44 case 9: 64 }

45 DERS_SAAT=11; 65

46 DERS_DAKTKA=20; 66 i f(DERS>12) DERS=1;

47 DAKIKA_ARTI=DERS_DAKIKA+l:

48 break;

Gorsel 2.11: RTC ve Timer ile okul zili uygulamasi ladder diyagrami

2.2. ORGANIZASYON BLOKLARI (KUMELER-ARRAYS)

GMT PLC'lerde birden fazla komutlari bir arada ve bir anda kullanma teknikleri de vardir. Bu yapi kiimeler
diye isimlenidirilirler.

2.2.1. Kiimeler (Arrays)

Bu komutlarin tamami, GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. Program iginde ortak tzellige
sahip operandlar iizerinde, tek bir komutla gesitli operasyonlarin yapilmasi gerekli olabilir. Ornegin tek
komutla tim ¢ikislar aktif ya da pasif yapilir. Béyle durumlarda operandlar, kiime altina alinir ve operas-
yonlar kiimelere uygulanir. Komutlari kullanabilmek i¢cin éncelikle Kime Tanimlamasi yapilir.

Kiime Set Komutu

Kisa adi : KS P
Kisa yol no. : Enter>74 itz

ikonu - P

7

A p—{_xOmESET__}
Kiime
Pz --n|KE|meAd|

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.

Calismasi Bu komutla kiimenin tiim elemanlari (operandlari) set (1) olur. Elemanlar, Kiime
Reset Komutu ya da Reset Komutu ile reset (0) yapilincaya kadar konumlarini

korur.

Not: Komut kullanilmadan dnce Kiime Tanimlamasi yapilir.

|I| Operand | Deger | Aciklama
ZFT ET CPU_QPO i} QPO
—] F |——{_xOmESET _} | o o
Ornek uygulama : Kiima cPUQP2 D Qp2
CIKISLAR cPUQP3 |0 Qr3
CPU_QP4 i} QP4
CPU_QP5 (i} QPs
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SET_ET kontaginin aktif olmasiyla CIKISLAR adl kimenin elemanlari 1 olur.

Ornek uygulama

SET ET CPU_QRO QPO
_Ij I_MT - CPU_QPL Qr1
Kll...ime CPU_QP2 QP2
CIKISLAR CPU_QP3 QP2
CPU_QP4 QP4
CPU_QP5 QPs
Kiime Reset Komutu
Kisa adi KR - KOMERESET
Kisa yol no. Enter > 75 Kome
ikonu T Kime :e“
7
_f”l— KUME RESET __F
Kiime
7 e n| Kime Adl
1 Kiume Adi: Komutun uygulandigi kime adi segilir.
Calismasi Kimenin tim elemanlarini reset (0) yapar. Elemanlar, Kiime Set Komutu ya da

Set Komutu ile set (1) yapilincaya kadar konumlarini korur.

Not: Komut kullanilmadan dnce Kiime Tanimlamasi yapilir.

RESET_ET kontaginin aktif olmasiyla CIKISLAR adli kiimenin elemanlari 0 olur.

E Operand Agiklama
RESET_ET CPU_QPD QPO
~—] " |——{_xOmERESET _} [cuon o1
Kiime CPU_QP2 ap2
CIKISLAR CPU_QP3 QP3
CPU_QP4 QP4
CPU_QP5 QPs

Operand Aciklama
RESET_ET CPU_QPO QPO
—IJ" |— KOME RESET | [<uon i
m CPU_QP2 QP2
CIKISLAR CPU_QP3 QP3
CPU_QP4 QP4
CPU_QP5 QP5
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Kiime Esitle Komutu

Kisa adi ¢ KS P —
Kisa yol no. : Enter>76 Kiime S

= Deger 7
ikonu ™ K“"‘EM i
Operand tipleri :  Word, double word, integer, real.

Er)
£ I— KOME ESITLE__F
Kiime P n| Kiime Adi

Deger 7 .7n| Deger

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kime adi segilir.

Calismasi 3 . . b .
2  Deger: Kime elemanlarinin degerleri yazilir.
Secilen kiimenin tim elemanlarina ayni deger verilir.
Not: Komut kullanilmadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.
Operand Deder | Aciklama
[ o ] MOT HIZ1 |250
HIZ_10
MOT_HIZ 2 (50
—|j_ I— KUME ESITLE__} =5
Kime MOT_HIZ MOT_HIZ 3 |25
Deger 10 MOT HIZ 4 [100
MOT_HIZ5 |125
MOT_HIZ & |200
HIZ_10 kontaginin aktif olmasiyla MOT_HIZ adli kiimenin elemanlarinin icerigi
10 olur.
6rnek uygulama : Operand Deger | Aciklama
MOT HIZ1 |10
HIZ_10
MOT_HIZ 2 |10
—|f |— KOME ESITLE __}
Kiime MOT _HIZ MOT_HIZ 3 |10
. MOT_HIZ 4 |10
Deger 10
MOT_HIZ 5 |10
MOT_HIZ6 |10
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Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

Kiime Toplami

KT =  KUME TOPLAMI
Enter > 77 Kiime S
. Sonug 7
., Kime
Integer, real.

2

5 I— KUME TOPLAMI _F

Kiime 7 e

Sonug 7 e

n| Kiime Adi
E| Sonug

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kime adi segilir.

2  Deger: Kiime elemanlarinin degerleri yazilir.

Segilen kiimenin tim elemanlarina ayni deger verilir.

Not: Komut kullaniimadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

TOPLA

— 5

SILO_TOPL...

Operand Deder | Aciklama
SILO 1 10
SILO 2 3
KUME TOPLAMI [ L0 3 5
Kiime SILOLAR
SILO 4 a8
SonugSILO_TOPLAM SO 5 20
SILO 6 35

TOPLA kontaginin aktif olmasiyla SILOLAR adli kiimenin elemanlarinin tamami
toplanir ve sonucu Sonug kisminda belirtilen SILO_TOPLAM adli operanda yazilir.

KUME TOPLAMI

Kiime SILOLAR

SonugsILO_TOPLAM

Operand Dedger | Aciklama
SILo1 10
SILO_2 3
SILO_3 5
SILO_4 8
SILO 5 20
SILO_6 35

SILO_TOPL...
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Kiime Ortalamasi

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

KL
Enter > 78

Integer, real.

»

5 I— KOME ORTALAMA |

Kiime 7 e

Sonug 7.

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.

Sonug: Kiime elemanlarinin ortalamasinin kaydedildigi operand adi ya-
zilr.

Kimenin tiim elemanlarinin icerik ortalamasi alinir.

Not: Komut kullanilmadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand Deder | Aciklama

SILO1 10

—If |— KUME ORTALAMA iy ;

Kiime SILOLAR

SILO. 4 8
Sonug SILO_ORT SILO.5 0
SILO 6 EL]

SILO_CRT

ORTALAMA kontaginin aktif olmasiyla SILOLAR adli kiimenin elemanlarinin ta-
maminin ortalamasi, Sonug kisminda belirtilen SILO_ORT adl operanda yazilir.
SILO_ORT real tip olarak segilir. Aksi durumda sonug 13 goruldr.

Operand Deger | Aciklama

ORTALAMA SILO.2 3

—] | KOmMEoRTALAMA } [0, s

Kiime SILOLAR

SILO.4 8
Sonug SILO_ORT SILO 5 20
SILO 6 35
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Kiime Minimum
Kisa adi |
Kisa yol no. : Enter>79

Kiime

Deger

ikonu . spuh Kiime H i Sira no

Operand tipleri : Integer, real.

»

,fl— KOME MINIMUM_|-
Kiime 7 W | Kime Adi
Deger 72 .—n| Deder
Sira no 7 & | Sira No

Kiime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.
2  Deger: Minimum degerin kaydedildigi operand adi yazilir.

Sira No.: Minimum degere sahip operandin sirasinin kaydedildigi operand
adi yazilr.

Calismasi :  Bu komut, kiimenin tiim elemanlarinin icinden minimum degere sahip operandin
icerigini ve sirasini bulur.

Not: Komut kullaniimadan énce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand Deder | Aciklama

—— i s
MIN_BLIL
KUYU_2 35
—|_§*|— KUME MINIMUM_}

Kiime kuyu_sevive KUy _3 25
DE@EF MIN_DEGER KUYU_4 45
Sira no  MIN_SIRA ki =
. Lo | MIN_DEGER [0

MIN_SIRA

Ornek uygulama : MIN_BUL kontaginin aktif olmasiyla minimum degere sahip operand grup icinden
bulunur. Minimum degere sahip operandin igerigi MIN_DEGER icerigine yazilir.
Sira numarasi ise MIN_SIRA operandinin igerigine yazilir (Sira 0’dan baslar.).

Operand Deger | Aciklama

KUYUL |50
MIN_BUL

KUYU_2 35

—Ifl— KOME MINIMUM |-
Kiime KUYU_SEVIYE KUYU 3 25
Deger MIN_DEGER Kuvus (45
o | KUYU 5 10

Sira no  MIN_SIRA

o MIN_DEGER |10

MIM_SIRA
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Kiime Maksimum

Kisa adi : KA
Kiime
Kisa yol no. : Enter >80
Deger
G a
ikonu : Bl Kume m s
Operand tipleri : Double word, integer, real.
2
£ |— KUME MAKSIMUM_}
Kime 7 . n| Kime Adi
Deger S ‘—n| Deger
Sira no 7 e | Sira No

Kiime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.
2 Deger: Maksimum degerin kaydedildigi operand adi yazilr.

Sira No.: Maksimum degere sahip operandin sirasinin kaydedildigi ope-
rand adi yazilr.

Calismasi :  Bu komut, kiimenin tim elemanlarinin icinden maksimum degere sahip operan-
din igerigini ve sirasini bulur.

Not: Komut kullanilmadan dnce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand Deder | Aciklama

o] Kovui |50
MAKS BUL

c KUYU_2 35
-] |——{ O mAKsTUm }

Kiime Kuyu_SEVIYE KUYU_3 25

Deger MAKS_DEGER KUYU_4 45

Sira no MAKS_SIRA KUYU_S 10

B S MAKS_DEG... |0

Ornek uygulama : MAKS_BUL kontaginin aktif olmasiyla maksimum degere sahip operand grup igin-
den bulunur. Maksimum degere sahip operandin igerigi MAKS_DEGER igerigine ya-
zilir. Sira numarasi da MAKS_SIRA operandinin igerigine yazilir (Sira 0'dan baslar.).

Operand Deder | Agiklama

s s
MAKS_BUL

KUYU 2 35

—I_f I— KUME MAKSIMUM |
Kiime KuyU_SEVIYE KUYLU_3 25
Deger MAKS DEGER KUYU_4 45
] KUYU 5 10

Sira no MAKS_SIRA

| MAKS_DEG... |50
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Kiime Oku Komutu

Kisa adi : KO 4 KOME OKU =
Kiime kel

Kisa yol no. : Enter >81 S

o § = d Sonug 7

lkonu RELE |

Operand tipleri : Integer, real.

Lo

,j'"l— KUME OKU 3
Kime| 22 .—n‘ Kiime Adi
Sira no 7 . ﬂ‘ Sira No
Sonug LS ‘ Sonug

1 Kiume Adi: Komutun uygulandigi kime adi segilir.
2  Sira No.: Okunan operandin sira numarasi yazilir.

3  Sonug: Kaydedilen oprandin sonucu yazilir.

Calismasi :  Bu komut, tanimlanan satir numarasinin icerigini okur ve Sonug bolimiinde belir-
tilen operanda yazar.

Not: Komut kullaniimadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand | Deder | Agiklama

= MOT HIZ 1 |250

—I«:f“ I——KﬂME OKU - MOT HIZ 2 |50
Kiime mMOT HIZ

MOT_HIZ 3 |25

Sira no 2
MOT_HIZ 4 |100

Sonug  MOT_HIZ

2 MOT_HIZ5 |125

MOT_HIZ6 |200

Ornek uygulama : OKU kontaginin aktif olmasiyla MOT_HIZ grubunun 2. elemaninin icerigi okunur
ve MOT_HIZ operandina yazilir (Sira 0'dan baslar.).

Operand | Deder | Aciklama

e MOT_HIZ1 |250
—] | kOmEoku__}  [morriz2 |5
Kime wMOT_HIZ
MOT_HIZ3 |25
Sira nofifii2 MOT HIZ4 |100
Sonug _ MOT_HIZ MOT_HIZ_5 (125
|
MOT_HIZ6 |200




FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

Kiime Deger Atama Komutu
Kisa adi : KD

KOMEYAZ |-
Kiime 27
Kisa yol no. : Enter >82
Sira no. 2
= i & Deger 7
ikonu ;R
Operand tipleri : Integer, real.
”
fl— KOME YAZ 3
Kiime 7oy n| Kiime Ad
Sira no 7 @ n| Sira No
Deger 7 e | Deger

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.
2  Sira No.: Deger yazilan operandin sira numarasidir.

3  Deger: Sira numarasi verilen operanda yazilan degerdir.

Calismasi ¢ Bukomut, Deger alaninda girilen degeri secilen grup operandlarinin igerigine yazar.

Not: Komut kullanilmadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand | Deder | Aciklama Operand | Deder | Aciklama
MOT HIZ 1 |250 MOT_HIZ.1 |250
MOT_HIZ 2 (50 MOT HIZ 2 |50
MOT _HIZ 3 (25 MOT_HIZ 3 |25

MOT_HIZ 4 100 il et

MOT HIZ 5 |70
MOT_HIZ 5 125 |
MOT_HIZ 6 (200
MOT _HIZ &6 | 200
YAZ
—] A —__mie [ KOMEVAZ T
Opr A| YENI HIZ Kime MOT_HIZ
OprB 70 Sira no 4
Deder_ YENI_HIZ

Ornek uygulama : YAz kontaginin aktif olmasiyla YENI_HIZ operandinin icerigine 70 degeri yazilir.
Sonra bu operandin degeri 4 sira numarali MOT_HIZ_5 operandinda yazilir (Sira
0’dan baslar.).
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Kiime Siralama Komutu
Kisa adi : Kl

-1 KUME SIRALA B
Kisa yol no. : Enter>124 Kime| 22
o 5 Yén 7?2
ikonu . Bloy Kime s“

e

F I— KUME SIRALA__

Kiime 7 e

Yon 7 e

1 Kiume Adi: Komutun uygulandigi kime adi segilir.
2 Yon: Artan/Azalan siralama yonu segcilir.

Calismasi : Bu komut, kiime elemanlarinin belirtilen yonde siralamasini yapar.

Not: Komut kullanilmadan dnce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand Deder | Aciklama Operand | Defer | Agiklama
KUYU 1 50 KUYL_1 10
KUY _2 25
EUYU_2 35
KUYL_3 35 =
ELYU_3 25
KUY _4 45 \ /
KLUYU_4 45
KUYL_5 50 V
EUYU_S 10

SIRALA

—Im:f-" I— KOME SIRALA

Kiime KLIYU_SEVIYE

Yon Artan

Ornek uygulama  : SIRALA kontaginin aktif olmasiyla KUYU_SEVIYE kiimesinin operandlari, kiigiik de-
gerden blylk degere dogru siralanir. Azalan segenegin secilmesi durumunda ise bi-
yukten kiigige dogru siralanir.
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Kiime Filtre Komutu

Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

KF r
Enter > 125

[ : s

Integer, real.

s

.

KUME FILTRE B
Kiime 7 oe— n| Kiime Adi

ﬂ| Esik

| Sonug

Esik EE 3

Sonug 7 e

1 Kiime Adi: Komutun uygulandigl kiime adi segilir.
2  Esik: Filtreleme esik degeri yazilir.
3  Sonug: Filtreleme sonucunun kaydedildigi operandin adi yazilr.

Bu komut, gruptaki operand degerlerini siralar. Maksimum ve minimum deger-
lerden esik degeri hari¢ tutulduktan sonra kalan degerlerin ortalamasini Sonug
operandina yazar.

Not: Komut kullaniimadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand | Deder | Aciklama
FILTRE
sILo1 10
—If I— KUME FILTRE |
e SILO.2 3
Kime sIOLAR
SILO.3 5
i 1
Esik SILO 4 8
SonugILTRE_SONUC SILO.S 20
= SILO.6 35

FILTRE kontaginin aktif olmasiyla SILOLAR adl kiimenin operandlari siralanir.
Min. 3 ve max. 35 degerleri disinda kalan 5, 8, 10, 20 degerlerinin ortalamasi
hesaplanir ve sonug degeri (10,75) FILTRE_SONUC operandina yazilir. Operand
tipi real olarak segilir.
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Kime Kayit Girisi

Kisa adi : KG - Kime LOG -
Kisa yol no. : Enter > 126 Kiime " 22

5 Deder ”
Operand tipleri : Integer, real.

7

£ I— Kime LOG

Kiime 7 . n| Kime Ad

Deger N ﬂ| Deger

1 Kime Adi: Komutun uygulandigi kiime adi segilir.

2 Deger: Kiime elemanlarina kaydedilen deger yazilir.

Calismasi : Bu komut, Deger alaninda belirtilen degeri ilk satirdaki operanda yazar. Diger ve-
rileri bir adim asagi kaydirir. Komutun her aktif olusunda bu kayma devam eder.

Not: Komut kullaniimadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Operand Deger | Aciklama

Operand Deder | Aciklama

MOT_HIZ 1 |250 MOT HIZ1 |0

MOT_HIZ 2 |50 MOT HIZ 2 250

MOT_HIZ 3 |25 MOT HIZ 3 |50

MOT_HIZ 4 |100 MOT _HIZ 4 |25

MOT_HIZ 5 |125 MOT_HIZ 5 (100

MOT_HIZ & |200 MOT_HIZ 6 (125

KUME_LOG

-—] ESITLE KimeLOG  F
Opr A SIFIR Kiime MOT_HIZ
OprB 0 Deger  SIFIR

Ornek uygulama  : KUME_LOG kontaginin aktif olmasiyla MOT_HIZ adli kiimenin ilk operandina SIFIR
icindeki veri yazilir. Diger veriler bir asagi kayar. Komutun her aktif olusunda bu
kayma devam eder.




FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

Kiime Kopyala
Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

Ornek uygulama

KP |
Enter > 174

Kaynak krl
kiime

Index no 7?

" | Hedef brl
72

Index no
Integer, real. - "
77
— 4 |—{<OMEKoPVALA }
Kaynak 27 n‘
kiime

[Index no 22

Hedef ”
¥ kiime

|Index no =

Adet 2

2 2 & @
[y

1 Kaynak Kiime: Kopyalama icin kaynak kiime adi segilir.

lanir.

Index No.: Kopyalanan kiimenin elemanlarinin baslangi¢ numarasi tanim-

3  Hedef Kiime: Kopyalama igin hedef kiime adi segilir.

4
tanimlanir.

Index No.: Hedef kiimede operandlarin yapistirildigi baslangic numarasi

5 Adet: Kag¢ adet operandin kopyalanip yapistiralacagi tanimlanir.

Bu komut, Kaynak Kiime alanindaki kiimenin Index No.'dan itibaren Adet alanin-
da belirtilen sayidaki operandini, Hedef Kiime alanindaki kiimenin Index No.'dan

itibaren operandlarina yapistirir.

Not: Komut kullanilmadan 6nce Kiime Tanimlamasi yapilir.

Ekle Sil Operand tip | nt=ger
Kume aa! set
Izle
-~
NodBu:
No Operand S
0 [Hiz_1
1 [Hiz_2
2 [Hiz_3
3 |Hiz 4
S - |
Ekle Sil Operand tip |Int=ger
Kiime adi set
Izle
a
NodBu:
No Operand e
0 [Hiz_5
1 [Hiz_6
2 |Hiz_7
S Hiz 8

Oncelikle 4 adet integer tiiriinde mo-
tor hizlarina ait operandlari barindi-
ran Mot_1_Hiz adli ilk kime tanim-
lanir.

Sonra 4 adet integer tiriinde motor
hizlarina ait operandlari barindiran
Mot_2_Hiz adl ikinci kime tanimla-
nir.
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Operandlarin agihs degerleri asagidaki gibi tanimlanir.

No Operand Aciklama Veri tipi ;:fgfﬁ :::":a'
82 |Hiz_1 Integer 25

83 le_-2 . Integer 50

84 |Hiz_3 Integer 75 I

85 |Hiz 4 Integer 100 |E

86 |Hiz_5 Integer 100

87 |Hiz_6 Integer 200

88 |Hiz7 ' Integer 300

89 |Hiz_8 Integer 400

90 |Kopyala Bit 0 i

Operand | Deder = Aciklama Operand | Deger
Hiz 1 25 Hiz_2 50
Hiz_2 50 Hiz_3 75
Hiz_3 75 Hiz. 4 100
Hiz_4 100 Hiz_5 100
Hiz_5 100 Hiz 6 200
Hiz & 200 Hiz 7 300
Hiz_7 300 Hiz_8 400
I
Kopyala Kopyala
—] & —{kimEkopvaLa } 4 —{KOMEKoPvALA |
Kaynak Mot_1 Hiz Kaynak Mot_1 Hiz
kiime kiime
[Index no 0 [Index no 0
Hedef Mot 2 Hiz Hadef  Mot_2 Hiz
| kiime | kiime
[Index no 0 [Index no 0
Adet 2 Adet 2

Aciklama Operand e Agiklama

Hiz 2 50

Hiz 3 75
Hiz 3 75 Hiz 4 100
Hiz_4 100 \ Hiz_5 25

[

Hiz 5 100 Hiz_ 6 50
Hiz 6 200 Hiz_7 300
Hiz 7 300 Hiz 8 400

Kopyala kontaginin aktif olmasiyla Mot_1_Hiz adli kimenin 0. indexten sonraki 2
operand degerleri, Mot_2_Hiz adli kimenin 0. indexinden itibaren operandlarina
kopyalanir.
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2.5. UYGULAMA: Kiime Komutlar

Uygulamada ilk olarak CIKISLAR ve YAKIT_TANKI isimli iki tane kiime olusturulur. CIKISLAR kiimesine
CPU_QPO0 - CPU_QPS5 cikislari eklenir. YAKIT_TANKI kiimesine TANK1-TANKS isimli degiskenler eklenir.
Ladder diyagramda BASLA komutunun ardindan tank degerlerinin ortalamasi KUME ORTALAMA ko-
mutuyla bulunur. ORTALAMA degeri 30’dan biiyiikse CIKISLAR kiimesine ait birimler, KUME SET komu-
tuyla aktif edilir. 5 saniye olarak belirlenen aktif kalma siiresi sonunda KUME RESET komutuyla ¢ikislar
reset edilir.

- |
OMUTLARI B
2 Kime ekle Kiime sil Kiime ekle Kiime sil
.. |
Ekle | Sl Operand tip B 4 Ekle | Sil operand tiplintccer | [l
5 Kume adi [CKISLAR 3 || Set | Kime adi [YAKIT_TANK | Set |
& &
AodBu: | * |~
No Operand a:re:i No Operand ';:':::i'
0 |CPU_QPO 2 0 [TANK1 42001
1 |CPU_QP1 3 1 |[TANK2 42003
2 |CPU_QP2 4 2 |TANK3 42005
3 |CPU_QP3 5 3 |TANK4 42007
4 |CPU_QP4 6 4 | TANKS 42009
5 |CPU_QP5 7
Gorsel 2.12: Kiime komutlari tasarim ekrani
Structure 4l \Welcome Page Unit1 X
2 4% ( )
CheckBox1 welabell | (PR L=
21 Edit] Ave Label10 S -
== Edit10 abe Labelll
=1 Edit2 abe Label12
= Edit3 abe Label13
= Edit4 abe Labell4
2 Edits abe Label15
=) Edite abe Label16
= Edit] Abe Label17
) Editd abe Label18 o
= Editd Abe Label19
@ IdModBusClient1 abe Label2
Abe Label3
abe Labeld
abe Labels
abe Labelf
Abe Label7
abe Label8
ave Labeld Bilgilendirme
Gorsel 2.13: Kiime komutlari Delphi tasarim araylzi
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“iprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label7.Caption:=IntToHex(Data[1l])+IntToHex(Data[0]):
label7.Caption:=FloatToStr(HexToIEEE754 (label7.Caption));
end;
end
else
ShowMessage( 'PLC' 'den okuma basarisiz!');
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit3.Text), SONUC) then
Label4.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit5.Text), SONUC) then
Label9.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
LabelS.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!’;
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit6.Text), SONUC) then
Labelll.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit7.Text), SONUC) then
Labell3.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit8.Text), SONUC) then
Labell5.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Edit9.Text), SONUC) then
Labell7.Caption := BoolToStr(SONUC)
else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
if IdModBusClientl.ReadCoil(StrToInt(Editl0.Text), SONUC) then
Label19.Caption := BoolToStr(SONUC)

else
Label5.Caption := 'PLC''den okuma basarisiz!';
lend;
rocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basaraili!
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

lend;

Gorsel 2.14: Kime komutlari program kodu

Kiime komutlariyla CPU_QPO - CPU_QP5 cikislari tek bir komutla aktif ya da pasif yapilabilir.
ModBus adres bilgileri: BASLA:1 ZMN_ROL:8 ORTALAMA:42011 CPU_QP0:2 CPU_QP1:3 CPU_QP2:4 CPU_QP3:5
CPU_QP4:6 CPU_QP5:7
(®) KUME_KOMUTLARI — ] X
BASLA ORTALAMA
< GMT PLC IP Adres [192.168.1.220
KiimeYAKIT_TANK a0 "
CKISLAR
Sonug ORTALAMA = BASLA
ORTALAMA 30
CPU_QPO -1
ZMN_ROL CPU_QP1 1
TON
Timer ZMN_ROL CPU_GP2 -
N CPU_QP3 -1
Sire 5
CPU_QP4 -1
Sayag  SAYAC
L CPU_QP5 1
Birim  saniye
Kaha  Kalier PLC' ye yazma baganli!

Gorsel 2.15: Kime komutlari ladder diyagrami
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2.3. SISTEM KOMUTLARI

Bu komutlarin tamami GLC serisinin PLC modellerinde kullanilir.

CPU Bilgi

=1 CPU INFO B

Kisa adi CB HWRev, 22
Kisa yol no. Enter > 122 Mol (132
Boot ver. 7
. Run ko
Operand tipleri Integer T
= CPUINFO -
HW Rev. 7w m HW Rev.
Madal ? t—m Model
Boot ver. 7 [-— Boot Ver.
App ver. 2 .——n| App Ver
Rur 7 — =M | Run Status
o |
WMI 2 & L3 WMI Status
- 6 |
Cahigmasi : 1  HW Rev: Hardware Revizyon numarasinin kaydedildigi operand adi yazilir.

2  Model: PLC Model numarasinin kaydedildigi operand adi yazilr.

3  Boot Ver. : PLC Boot Versiyon numarasinin kaydedildigi operand adi yazilir.

App Ver. : PLC App Versiyon (Firmware No.) numarasinin kaydedildigi
operand adi yazilir.

5 Run Status: PLC Run durumunun kaydedildigi operand adi yazilir.

WMI Status: PLC’'nin WMI (Windows Management Instrumentation)

6 . .
Server baglanti durumunu gosteren operand adi yazilir.
[PLC ]
pLCihaz postu [Dinamik IP
Ornek uygulama App ver. EF e ———— T T E Model

Run Status Hl §

| Ayariarf o
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Run Status ﬂ -@} PLC Adi: PLC

Degisken kullarumi ;1358 f10104 Byte %13
Program boyutu 13144 /196608 Byte %1
00: 25:fc:00:45: 5 - 169.254. 100.100

App. ver P _.d_thware: 398|[Bootloader no:305|@——— B | Boot Ver
L g Firmware gincel !|
VWMI Server:Badl dedi @ | — B| WMI Status

CPU_INF

—|_f' |— CPU INFO

HW Rev. HW_REV

515 PLC’nin haberlesebildigi diger PLC
Model  MODEL CPU bilgilerini alan komuttur. Bu
uygulamada komut aktif edildigin-
Boot ver. BOOT_VER de, PLC CPU’ya ait bilgiler tanimla-
= 30 nan operandlara kaydedilir.
App ver. _ APP_VER
398

Run RUM_STATUS
status

Wil WMI_STATUS
slatus

Bt

PLC RAM Kaydet

Kisa adi : RK
=1 PLC RAM KAYDET [
Kisa yol no. : Enter > 127 ]
|
ikonu : 9 seatesi
Aciklama :  Komutun aktif olmasiyla Operandlar listesinde kalici olarak belirlenen operandlar,

PLC'nin RAM bellegine kaydedilir.

RAM_KAYIT
—| I— PLC RAM KAYDET b
. 7]
Ornek uygulama : B
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PLC RAM Oku

Kisa adi : RO -{_PilcrAMOKU _}

Enter > 128 E ;
0ot » -

Komutun aktif olmasiyla daha énce PLC’'nin RAM hafizasina kayit edilen operand
degerleri, tekrar operandlar listesine geri yuklenir.

Kisa yol no.

ikonu

Aciklama

RAM_OKL

—I I— PLC RAM OKU

Ornek uygulama

£l Structure e
g By ¢ ¢
T1Form1 =

wa Buttonl e Labell

wa Button2 ane Labell0

CheckBox1 abe Labell1

[ Editl abe Label12

=D Edit2 ane Labell3

== Edit3 abe Labell4

Editd e Labells

=1 Edit5 abe Label16 |

== Edit6 abe Labell7

[ Edit7 abe Label2

= Editd e Label3

Editd abe Labeld

[na) IdModBusClient1 s Labels

e abe Label

abe Label7
—— Bilgilendirme
abe Labeld

=] =]

Gorsel 2.16: CPU bilgi komutu Delphi tasarim arayizi

CPU INFO komutu ile PLC'ye ait donanim bilgilerini verir.
ModBus adres bilgileri: BASLA:1 HW Rev:42001 Model:42003 Boot Ver :42005 App Ver:42007 Run Status:42009 WMI Status:42011 MAC Adres:42013

() SISTEM_BILGI_ KOMUTU — O X
BASLA
] I s e}
| CPUNFO GMT PLCIP Adres |192.168.1.220
HW Rev.  HWRev
Madel Model
BASLA Aktif Yaz (Write)

Bootver._BootVer

305
App ver. _AppVer HW Rev 521 Oku (Read)
Run _RunStotus Model 33

2
2

SO Boot Ver 2005 305
2
2

i

!

B N8 02s MAC_adres App Ver 2007 468
o st op

Run Status 3

WMT Status 0

B MAC Adres 2013 CA3501FC

Bilgilendirme

Gorsel 2.17: CPU bilgi komutu ladder diyagrami
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“iprocedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
~ SONUC: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;
begin
okuma_sayisi :=2;
IdModBusClientl.Host := editl.Text;
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit3.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label3.Caption:=IntToStr(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage( 'PLC' "den okuma basarisiz!');

~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit4.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin

for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labeld4.Caption:=IntTostr(Data[0]);
end;
lend
else

ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit5.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
label8.Caption:=IntTostr(Data[0]):
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
~if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit6.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labell@.Caption:=IntToStr(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC''den okuma basarisiz!');
~ if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit7.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
%abellZ.Caption:=IntT05tr(Data[0]);
end;

|lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit8.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) deo
begin
labelld4.Caption:=IntTostr(Data[0]);

end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');
%f IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(StrToInt(edit9.Text), okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labell6.Caption:=IntToHex(Data[l])+IntToHex(Data[0]);
end;
lend
else
ShowMessage('PLC' 'den okuma basarisiz!');

‘lend;

“procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if IdModBusClientl.WriteCoil(StrToInt(Edit2.Text), CheckBoxl.Checked) then

Label5.Caption := 'PLC'' ye yazma basaraila!’
else
Label5.Caption := 'PLC''ye yazma basarisiz!';

end;

Gorsel 2.18: CPU bilgi komutu program kodu
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2.4.PID

FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

Bu bolimde agiklanan komutlarin tamami GLC ve GSR serisinin PLC modellerinde kullanilir. GMTSuite
Editér programinda PID Bloklari ile kapali cevrim kumandali otomasyon projesi hazirlanir.

PID Kurulum
Kisa adi
Kisa yol no.

ikonu

Operand tipleri

Calismasi

[ PIDKURULUM T
PU PID No 7
Proses 7
Enter > 152 » —
_dféeri B
- P\E 7
ol
yéni
[Durum ”
Word, double word, integer, real. S,
»
—I I— PID KURULUM __F
PID No 7 e n|
Proses ? T
dederi - g|
sat = o —H
B degeri e—
PID N | n|
cikisi —
Calisma IOy E|
yani —
Durum 7 8 ﬂ|
— Sertlik sk
derecesi

PID No.: Kurulumu yapilan PID No yazilr.
Proses Degeri: Sicaklik sensoriinden elde edilen degerdir.

Set Degeri: PID icin istenilen sicaklik set degeridir. Set degeri sicaklik de-
geri gibi x10 alinir.

PID Cikisi: Secilen PID’e ait ¢ikis gosterge operand adi yazilir.
5 Calisma Yonu: Proses yonu Isitma/Sogutma olarak secilir.
Durum: Auto-tune safhasi buradan izlenir.
1. Tune baslar.
2. PID degeri hesaplanir.
3. Hesaplama basariyla tamamlanir.

4. Proses degeri (okunan deger) set degerinin %40 altina disiinceye kadar
¢ikis vermeden beklemeye geger. Sartlar saglandiginda tune otomatik
6 olarak baslar.

5. 6. 7. 8.9. 10. Hesaplama hatasi, tekrar denenmelidir.
11. Flash yazma hatasi, tekrar denenmelidir.

12. Log alma esnasinda hafiza asimi; auto-tune sonucunda PID katsayila-
ri hesaplanmis ise daha iyi bir sonug icin PID auto-tune tablosundan,
periyot (ms) degeri ylkseltilir. Eger PID katsayilarini hesaplayamadiysa
yukseltilmeli ve auto-tune tekrar edilmelidir.




ILERI PLC UYGULAMALARI

Sertlik Derecesi: PID katsayilari belirlenirken fonksiyonun ne kadar agre-
sif galisacag belirlenir.

e Optimum (Set degerine daha hizl yaklasir ve ¢ok az limit asimi ya-
pabilir.)

7 o Agresif (Set degerine ¢ok hizli yaklasir, limit asimi yapar ve toparlar.)
e Yumusak (Set degerine yavas yaklasir ve limit asimi yapmaz.)

e Kullanicinin, eger sertlik dereceleri arasinda gegis yapmak isterse
tekrar auto-tune yapmasina gerek yoktur. Yalnizca sertlik derecesini
degistirmesi yeterlidir.

PID Kurulum komutu diger PID komutlarindan énce kullanilir.

PID_KUR
—I I— PID KURULUM I

PID No i

Proses okunanisi

dederi

ol SetDeg PID_KUR kontaginin aktif olmasiyla PID
. B degeri kurulum fonksiyonu galisir. Bu uygula-
Ornek uygulama PID PidOut mada PID No olarak 1 belirlenir. Diger

cikigt operand isimleri ve degerleri yazilr.

Caligma Isitma

yanl

Durum Durum

Sertlik Optimum
derecesi

.7. UYGULAMA: PID

B 4 &
] Form1
ua Button3
ua Buttond
ua Button3
= Buttonb
CheckBox1
=2 Edit1
=1 Edit3
[ Editd
=1 Edit
[ Edith
[aa] I1dModBusClient1
® iLedRoundl
W iSwitchLeverl
W iSwitchLever2
Labell
Label12
Labell3 2 ¥ g 3 - . SHOH RO
abe Labell5 Bilgilendirme
< Labell7

Abc

Abe

Abe

Al

5] 5]

Gorsel 2.19: PID Delphitasarim arayuizi
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FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

PID KURULUM r
FID No 1
Proses SENSOR_L
degeri
PID_AC_KAPA Set  SETGIR1
|| = [
1 |
PID PID_CIKIS_1
FID No 1 cikist
aligma Istma
—— o mue | [l
] Durum  pID_DRM_1
PID_TUNE_1 ki PID_1_KI lII— =
: : PID AUTOTUNE Sertlik T
PID L kd PID_1_KD derecesi
Blok l
. Period PID_L_PRYT
Periyot pip_1_pryT
) (ms)
a eglfrti SET_GIR_1
B
PID_TUNE_1 CPU_QPD
| 1 / )
1 |
PID 1 b
Blok
Periyot on_oFF_pryT
(ms)

Iii Bolg OLU_BOLGE
(ms) 100

Gorsel 2.20: PID ladder diyagrami

MODBUS Adres Bilgileri
SET_GIR_1: 42001
PID_1_PRYT: 42003
PID_DRM_1: 42005
ON_OFF_PRYT:40001
OLU_BOLGE: 40002
PID_AC_KAPA: 1
PID_TUNE_1:2
CPU_QPO: 3

1 PID KURULUM
PID Mo 1

PID no: Kurulumu yapilan PID numarasi yazilir. Birden ¢ok PID oldugundan
PID ile ilgili komutlarin birbirlerini tanimalarini saglar.

5;%5&?1? SENSOR_1 Proses degeri: PID islemi sirasinda kullanilan él¢ciimiin degeridir. Sensérden
alinan bilgidir.

Set SET_GIR_1 . ) . .
degeri Set degeri: PID islemi sirasinda kullanilan set degeridir.

PID  PFID_CIKIS 1 PID gikisi: PID blogunda 0-1000 araliginda hesaplanan PID gikisini burada ta-

k
P nimh etiket icinde verir.
t;ahgma Isitma .
yanii Calisma yonii: PID isleminin yoni i1sitma ya da sogutma olarak ayarlanabilir.

Durum  PID_DRM_1

Sertlik  Optimum
derecesi -
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Durum: PID islemi ¢alisma adimlarinin gosterildigi bolimddr.
1 +—TUNE baslat.
2 > PID degeri hesaplaniyor.
3 > Hesaplama basariyla tamamlandi.

4 > Proses degeri (okunan deger) set degerinin %40 altina diislinceye kadar ¢ikis vermeden beklemeye
gecer.

Sartlar saglandiginda TUNE otomatik olarak baslar.
5, 6,7, 8,9 —> Hesaplama hatasi, tekrar denenir.
Sertlik derecesi: PID katsayilari belirlenirken fonksiyonun ne kadar agresif calistigi belirlenir.
e Optimum: Set degerine hizli yaklasir ve ¢ok az limit asimi yapabilir.
e Agresif: Set degerine ¢ok hizli yaklasir, limit asimi yapar ve toparlar.

e Yumusak: Set degerine yavas yaklasir ve limit asimi yapmaz.

PID blogu Normalde Agik kontakla baglanir.
PID no: PID numarasi yazilir. PID KURULUM komutundaki nu-

PID_AC_KAPA
: : o . marayla ayni olmalidir.

PID No 1 kp: Oransal kazang katsayisi

o oID 1 kP ki: integral kazang katsayisi
kd: Tirev kazanc katsayisi

ki PID_1_KI S . . e
Cevrim siiresi (ms): PID fonksiyon ¢evrim siresi milisaniye

kd PID_1 KD (ms) cinsinden yazilir. PID auto-tune blogunda yer alan peri-
yot ile ayni kullanima sahiptir. PID auto-tune blogu icerisine

'?ﬁ:is%d PIC_1_PRYT yazilan deger PID bloguna da aktarilr.

PID AUTOTUNE blogu Normalde Acik kontakla baglanir.
PID Blok: PID numarasi yazilir.

F"I[:—T””'i—l Periyot (ms): Milisaniye cinsinden periyot bilgisi yazi-
| | PID AUTOTUNE F lir ya da PID komut blogundaki PID_1_PRYT etiketiyle
PID 1 alinr.
Blok
Parivot Set degeri: PID KURULUM blogu icerisindeki SET_
eriyol pID_i_PRYT T
(ms) GIR_1 degeri alinir.
T q— PID ON/OFF GIKIS blogu PID AUTOTUNE bloguna ait
degeri T Normalde Agik kontak ve PID hesap blogunda kullani-
lan Normalde Agik kontagiyla baglanir.
PID_TUNE_1 CPU_QPD
|| PID ONIGEF CIRE (
' ' PID 1 \ )_
Blok
Periyoton_orFr_pryT
(ms)
PID_AC_KAPA Olii Bélg OLU_BOLGE
1 1 (IT‘IS}

| I |
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FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

Bu kontaklardan PD_TUNE_1, PID AUTOTUNE blogunun ¢alistiriimasiyla aktif olmasi istenildiginde kul-
lanihr. PID_AC_KAPA kontagi ise manuel PID isleminde kullanilir. PID ON/OFF ¢ikisi da PID hesaplama
blogunun aktif edilmesiyle ¢alistirilir.

Cikis tipi analog olarak kullanilirsa PID KURULUM blogunda yer alan PID ¢ikisi, analog gikisa yonlendirilir.
Periyot (ms): PID ON/OFF blogu icindeki periyot(ms), hesaplanan on ve off siirelerinin toplamidir.

Olii bolge (ms): PID ON/OFF blogu cikisinin aktif olmasi icin hesaplanan minimum ON siiresidir.

Ornek hesaplama

Periyot 5000 ms, Olii bolge 100ms ayarlandigi bir durumda;

Hesaplanan PID ¢ikisinin 250 ms olmasi icin (PID c¢ikisi skala degeri 0...1000)
PID cikisi ON suresi = 5000 * 250 / 1000 = 1250 ms

PID gikisi OFF kalma siiresi = 5000 - 1250 : 3750 ms

1250 ms degeri 61U bolge degeri olan 100 ms’den biyik oldugu icin PID ON/OFF cikis blogu cikis verir.
PID ¢ikisi ON siiresi 100ms’den kiicik oldugu durumlarda PID ON/OFF cikis blogu c¢ikis vermez.

PID AUTOTUNE KULLANIM ADIMLARI

1. PID komutlari sirasiyla ladder diyagramina eklenir ve yukarida belirtilen kontaklar bloklarla iliski-
lendirilir (PID KURULUM, PID, PID AUTOTUNE, PID ON/OFF CIKIS).

Kullanilan PID numarasi ilgili kutucuga girilir.
Komut bloklari icerisine ilgili alanlar igin registerlarin isimlendirmeleri yapilir.
PID islemi igin kullanilan ¢alisma belirlenir (1sitma, sogutma).

Sertlik derecesi belirlenir.

o v M w N

PID hesaplama blogu icin periyot degeri girisi yapilir. Bu deger PID AUTOTUNE blogunda bulunan
periyot degeriyle ayni olup istenildiginde PID AUTOTUNE bloguna yazilan periyot degeri bu bloga
gonderilir.

7. PID AUTOTUNE blogu icerisine belirlenen degerlerin girisi yapilir. Set degeri girisi, bu bloktan yapil-
diginda blogun aktif edilmesiyle PID KURULUM bloguna gonderilir.

8. PID ON/OFF gikis blogu, periyot ve 6lu bolge girisleri yapilir.

9. Yukarida girisi yapilmasi istenilen degerler sonrasinda, set degeri ve periyot degeri PID AUTOTUNE
bloguna girilir.

10. PID hesaplama blogu calistirilir.

11. PID AUTOTUNE blogu calistirilir.

12. PID AUTOTUNE blogunun ¢alismasi ile PID ON/OFF blogu ¢ikis vermeye baslar.
13. PID kurulum blogunda PID cikisi degisimi izlenebilir.

14. PID baslatilmasiyla PID durumu registeri icerisinde sirasi ile 1 sonrasinda hesaplama isleminin bas-
lamasi ile 2 hesaplamanin sonuglanmasi ile 3 degeri gézlemlenir.

15. Bu durumla PID hesap blogu igerisinde kp ,ki ve kd degerleri bulunur. PID AUTOTUNE islemi basa-
riyla sonuglanir.
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PID MANUEL KULLANIM ADIMLARI
1. PID komutlari sirasiyla ladder diyagramina eklenir ve yukarida belirtilen kontaklar bloklar ile iliski-
lendirilir (PID KURULUM, PID, PID ON/OFF CIKIS).
Kullanilan PID numarasi ilgili kutucuga girilir.
Komut bloklari icerisine ilgili alanlar icin registerlarin isimlendirmeleri yapilir.
PID islemi icin kullanilan ¢alisma belirlenir (1sitma, sogutma).
Sertlik derecesi belirlenir.
PID hesaplama blogu icin periyot degeri girisi yapilir.
PID ON/OFF gikis blogu, periyot ve 61U bolge girisleri yapilir.

© N OV A WD

PID hesaplama blogu 6niinde yer alan normalde acik kontak acik konumdayken kp, ki ve kd deger-
leri icin manuel olarak giris yapilir.

9. PID hesaplama blogu calistirilir. Blogun 6niinde yer alan normalde agik kontak kapatilir.

10. PID hesaplama blogunun galistiriimasiyla PID ON/OFF blogu 6ntinde yer alan ayni isimli kontak ve
PID ON/OFF blogu cikisi aktif hale gelir.

11. PID KURULUM blogunda PID gikisi degisimi izlenebilir.

B &%
[Z] Form1

a Button3
wa Buttond oo 0 S
wa Button5
M Buisans TR S
CheckBox1
[ Edit1
=1 Edit3
=) Editd
EyEs 000 || -
3 o o
5] IdModBusClient1 e =

* jledRoundt = 202020200 @ |/l

W iSwitchLeverl

W iSwitchLever2

abc Labell

abe Label12 A5

abc Labell3 R N :

abe Labells Bs\gilendlrrme

b Labell7 o 5]
®rD - O X
GMT PLCIP Adres |192.168.1.220 [Joku
PID_AC_KAPA PID_TUNE_1 CPU_QPO PID_DRM_1
Sonug
25 °C 1000  |ms [S000 |ms 100 ms
e ]

Bilgilendirme

Gorsel 2.21: PID Delphi tasarim arayizi
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FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

procedure TForml.iSwitchlLeverlChange(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

//PID_AC_KAPA Modbus adresi:l1

if iSwitchLeverl.Active then
IdModBusClientl.WriteCoil(1l,True) else
IdModBusClientl.WriteCoil(1l,False)

~end;

m

procedure TForml.iSwitchlLever2Change(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

//PIN_TUNE_1 Modbus adresi:2

if iSwitchlLever2.Active then
IdModBusClientl.WriteCoil(2,True) else
IdModBusClientl.WriteCoil(2,False)

end;

-

procedure TForml.Button3Click(Sender: TObject);

begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

//SET degeri girisi icin Modbus adresi: 42001-40000 =2001
IdModBusClientl.WriteRegister(2001,strtoint(edit3.Text))
end;

‘procedure TForml.Button4Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
//PID hesaplama periyodu deger girisi icin Modbus adresi: 42003-40000 =2003
IdModBusClientl.WriteRegister(2003,strtoint(edit4.Text))
end;

Jprocedure TForml.Button5Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
//PID ON/OFF periyodu deger girisi Icin Modbus adresi: 40001-40000 =1
IdModBusClientl.WriteRegister(1l,strtoint(edit5.Text))
end;

/procedure TForml.Button6Click(Sender: TObject):
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
//0li bélge deger girisi icin Modbus adresi: 40002-40000 =2
IdModBusClientl.WriteRegister(2,strtoint(edit6.Text))

lend;

- procedure TForml.CheckBox1Click(Sender: TObject);
begin

timerl.Enabled:=CheckBoxl.Checked;

lend;

procedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var
Data: array[0..10] of Word;
CIKIS_DURUM: Boolean; okuma_sayisi,i: Integer;

lbegin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
//CPU_QPO: 3

IdModBusClientl.ReadCoil(3,CIKIS_DURUM);
if BoolToStr(CIKIS_DURUM)='-1"' then
iLedRoundl.Active:=True else ilLedRoundl.Active:=False;
//PID_DRM 1 Modbus adresi:42005-40000:2005
if IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(2005, okuma_sayisi, Data) then
begin
for i := 0 to (okuma_sayisi - 1) do
begin
labell2.Caption:=IntToStr(Data[0]);
end;
end

llend;

Gorsel 2.21: PID program kodu
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PID Fonksiyonu

- PID -
Kisa adi : PF PIDNa 72
Kisa yol no. : Enter > 153 kp ”
i ki 7
kd 7
Operand tipleri  : Word, double word, integer, real. g’ 7
7
—
PDNo| 22 & n|
kp 7 & ﬂ|
ki EH .——|
B kd = e—H
Coreer Wz —
(ms) I
Calismasi . 1 PID No.: Calistirilacak olan PID No. yazilr.

2  kp: Fonksiyon kazang katsayisi (oransal) yazihr.
3 ki: Fonksiyon katsayisi (integral) yazilir.

4  kd: Fonksiyon katsayisi (tlrev) yazilir.

Cevrim Siiresi (ms): PID fonksiyon ms cinsinden fonksiyon ¢evrim siresi

5
yazilr.
6 WMI Status: PLC'nin WMI (Windows Management Instrumentation)
Server baglanti durumunu gosteren operand adi yazilir.
FID
— 5 :
PID No 1
kp kp
ki ki
ked kd
Cevim  gyreg
suresi
{ms)

Ornek uygulama : PID komutunun aktif olmasiyla ¢evrim siiresi icinde belirlenen katsayilarla hesap-
lanan PID fonksiyonu calistirilir.
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FONKSIYONLAR, FONKSIYON BLOKLARI VE HABERLESME

PID Auto - Tun
Kisa adi : PA
=1 _PID AUTOTUNE
Kisa yol no. : Enter > 154 PID [ a
& 2 Periyot 2
degeri o
Operand tipleri . Word, double word, integer, real.
7
— |—{Foautorune }
PID 1
oo s | —
Periyot E I
{ms) E‘
Set 1 )
degeri M !|
Calismasi g 1 PID Blok: Auto-tune islemi yapilan PID Block No. yazilir.

Periyot (ms): Auto-tune esnasindaki 6rnekleme periyodudur. Bu degerler
baz alinarak auto-tune yapilir.

Set Degeri: Auto-tune esnasinda hedeflenen sicaklik degeridir. Auto-tune
3  hesaplamasi bitim sicakhiginin set degeri ve o anki sicaklik ortasinda ta-
mamlanir. Bu degerler baz alinarak auto-tune yapilir.

tune tune
— |—{FDauToToRE ——( R

PID 3
Blok

Periyot 50

(ms)
Set

degeri =

Ornek uygulama : PID AUTOTUNE fonksyionu calistirildiginda Tune islemi baslar. Tune basladiginda
50 ms periyotla drnekleme yapilir. 42 dereceye ulasincaya kadar PID KURULUM
fonksiyonundaki Durum registeri 1 olur, sonra 2 olarak hesap islemi yapar. Daha
sonra 3 degerini tamamlayarak PID fonksiyonundaki katsayalari yikler.
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PID On/Off Cikis
Kisa adi : PC [PID ONIOFF GIKIS |
PID 7
Kisa yol no. : Enter>156 Blok
Periyot 7
r 1 (ms)
(ms)
Operand tipleri . Word, double word, integer, real.

7
—l I—m'

g na ]l
Periyot 7 e E|

(ms) —
oIy Balg 2w — |
(ms) —
Calismasi : 1 PID Blok: Auto-tune islemi yapilan PID Block No. yazilir.

Periyot (ms.): PID Kontrol Cikis periyodudur. PID tablosundaki PID kont-

rol cevrim siiresinden farkli olarak cikisin cevrim siresidir. Ornegin PID
2 kontrol gevrim siiresi 250 ms iken bu periyot 1000 ms segilirse PID kontrol

hesaplamasi her 250 ms’de bir degisirken, ¢ikis her 1000 ms’de hesapla-

nan PID kontrol gikisina gére degisim gosterir.

Olii Bolge (ms): PID gikisinin cikis verebildigi esik siiresidir. Ornegin 200
3  ms 0Oli bolge secilen bir kontrolde, kontaktlar 200 ms altindaki kontrol

surelerde ¢ikis vermez.

Devrede CPU_QFO
PID
Blok £
Periyot 1000
(ms)
Oli Belg 200
ms

Ornek uygulama  : PID ON/OFF CIKIS fonksiyonu cikis tipi a¢ kapa seklinde ise bu komut kullanilir.
Analog cikis kullanilirsa PID KURULUM fonksiyonundaki PID Cikisi icin belirlenen
deger, analog ¢ikisa yonlendirilir.




3. OGRENME BiRIMI
MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

KONULAR

3.1. DOGRU AKIM, STEP VE SERVO MOTORLAR
3.2. ASENKRON MOTOR
3.3. OPERATOR PANEL PROGRAMLAMA

NELER OGRENECEKSINiz?

e Dogru akim motorlari, servo ve step motorlar
e Asenkron motorlar
e Operator panel programlama

TEMEL KAVRAMLAR

Dogru akim motoru, inverter, operatér paneli, step motor.

HAZIRLIK SORULARI

1. Operator paneli ne amagla kullanilabilir?
2. Invertor isletmelerde kullanim alanlarini arastiriniz?
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3. MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

Dogru akim, step, servo ve asenkron en ¢ok kullanilan motorlardir (Gorsel 3.1). Fabrikalardaki sistem ve
mekanizmalarda bu motorlar kullanilir.

3.1. DOGRU AKIM, STEP VE SERVO MOTORLAR

PLCile dogru akim, step ve servo motorlarinin yon ve hiz kontrolleri yapilir (Gorsel 3.2). Dogru akim ile
step motor siricileri, dogru akim ve step motorlarinin hizini ve yoniinii kontrol etmek icin kullantlir.
Uygulamada kullanilan PLC’nin konnektor uglarindaki sinyaller; dc, step ve servo motorlarini kontrol
eden suruculerin her birinde kullanilir.

Siricilerde pals, yon ve enable uglari vardir. PLC ve gorsel programlama kodlamalari aynidir. Motor uy-
gulamalarinda motorun ka¢ mm veya ka¢ cm gidecegi bellidir. GMT, PLC’yi kullanarak motorlari artimsal
ve mutlak olmak lizere iki sekilde hareket ettirir. Artimsal, pals tretilerek motor hareket ettirilir. Ornegin
motor 100 pals Uretir ve durur. 100 palslik calisma aninda motor ne kadar ilerlerse olgillr ve net dlgiim
ortaya cikar. Gerekirse pals rakamlari ile test edilir ve istenilen motor hareket mesafesi ortaya ¢ikar. 100
palstan sonra 20 pals daha iiretilirse 120 pals iiretilir. Onceki rakamin lizerine ilave edilerek arka planda
hesaplama yapilir. Bu hareket teknigi artimsal olarak tanimlanir. Hareket kontrol sekmesinden hareket
olusturma fonksiyonu calisma alanina getirilir. Motor strtcliniin enable ve yon pinleri icin openadlar
eklenir.

Gorsel 3.2: Step motor siirlicii ve step motor
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Step Motor 8 Kablo Baglantisi
A+ = MAVI-SARI. A- = KIRMIZI — YESIL. B+=TURUNCU — KAHVE. B- = SIYAH - BEYAZ

Gorsel 3.3: Servo motor siriicli ve servo motor

GMTSuite editér programinda konfigiirasyon meniisiinden ilgili kanal/lar aktif edilir. Ug adet hizli ¢ikis
kanali vardir. 496T PLC modelinin 0,1 ve 2 digital cikislari yiksek hizli ¢ikis olarak kullanilir. 3,4 ve 5
numaral digital ¢cikislar ise yonlendirme igin kullanilir. Yiiksek hizli uygulamalarda mutlaka 390 ohmluk
direnc kullanilir (Gorsel 3.3).

1. UYGULAMA: PLC ile Mesafeli Artimsal Motor Kontrol

€ GMTSuite ver 1.0.0.3
- Projeler 3_1_PLC_DC_MOTOR_KONTROL B0 ] L dery. -
1 8 E Frdn
5 H' c[]4 I
0 |
. GLC-4961_35XM-88REXM-42AKXM-20U/GXM-10L;:XM-06AN )
= 0 1 2 3 4 5 S

O mesg CPU_HSO0_mesgul o
O Anlik puls adedi  [SATIROUERTCHY 0
R L AP Tl CPU_HSOO_toplamPuls o

CPU_HSO0_ResetPulsCounter |0
0 SR CPU_HS00_anlikFrekans |0

Gorsel 3.4: PLC'nin hizli gikisini aktif etme islemi

SERVO SURUCU 1
——————® Pals (+)
’7 Yon (+)

i SERVO SURUCU 2
® Pals (+)
Yon (+)
+—@ Pals ()
+——® Yon ()

axsmo SERVO SURUCU 3

—® Pals (+)
Yon (+)

+—@ Pals ()

® Yon ()

Gorsel 3.5: GMT PLC’nin (model 496T) hizh ¢ikis baglantisi

e
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islem Basamaklari

HSO Kanal se¢imi (0, 1, 2 )
Hedef frekansa ka¢ adimda ulasilir?

Hedef frekansta iken ka¢ adim hareket edilir?

Hedef frekanstan ka¢ adimda inilir?

Hizlanma hangi frekansta baslar?
Hedef frekans kag olur? (496T icin max. : 400000)
Yavaslama hangi frekansta biter?

Gorsel 3.6: Puls ¢ikisi komutu

rpassssssssssmssassasas
M PULS CIKISI /N
E Kanal 7

:

H )
ila

e

1 | = Hedef] ks

H

[ =]

il Yvs 7

Y ey

N ]

i=

(|2 Heded 2
HE:

1k

H R

: w

LR

PULSE_HIZLANMA 01 Word 40007
PULSE_HEDEF 02 Word 40006
PULSE_YAVASLAMA 03 Word 40005
FREKANS_HIZLANMA 04 Word 2 40004
FREKANS_HEDEF 05 Word (] 40003
FREKANS YAVASLAMA 06 Word (] 40002
ENABLE o7 Bit 1
MOTOR_CALIS 08 Bit 5
YON 09 Bit 6
CPU_HS00_anlikPuls HSO Anlik puls adedi Integer o |UJ 42001
CPU_HSO0_mesgul HSO mesgul Bit o0 7
CPU_HS00_toplamPuls HS0 Toplam puls adedi Integer N () [ ] 42003
Gorsel 3.7: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri
IOTOR_CALI
:_F: PULS CIKISI 7~}
Kanal Kanal 0
_ HzIl SE_HIZLANI
e R g | 5000 ]
YON CFU_QP3 2 HedeffULSE_HEDE
| A 10000 I
2 Yvs5E_YAVASLY
5000
T HzIKANS HIZLA|
| || ) S
1] 1 o
HedefEKANS_HED
=
ENABLE CPU_QP4 3 5000
—l / |_( )_ g YusANS_YAVASI
b 1]

Gorsel 3.8: Uygulamanin ladder program ekran goriintlsi

Gorsel 3.9: Uygulamanin hizlanma, ilerleme ve yavaslamasini gosteren grafik
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Bos Delphi projesi olusturulur ve bos haliyle ilgili klasore kaydedilir.

Structure T X Unitl X
BH®o00 @ 3.1.PLC_DC_SERVO_STEP_MOTOR_KONTROL MESAFELI - o x
~ [ Form1 Motor Calistir:: - :Motor Yén : : :Motor Enable ::: Mesgul : - ‘PLC IP Adres ::
[+] CheckBox1
—— C ‘ 192.168.1.220
> [E GroupBox1 L 2 ' % - %‘ : 2 A y :
> (£ GroupBox2 e e : s 2 Dliglayiis .
@] 1dModBusClient _—— _ é : - _
“ iledRound1 PULSE ADET BiLGILER]
i e 5000 15000 5000
W iSwitchLeverl
- iSwitchToggle1 PULSE_HIZLANMA PULSE_HEDEF PULSE_VAVASLAMA
L
Abe Labell
abe Label2 FREKANS (Hz) BILGILERI
Abe Label3 0 65000 0
Abe Label6
Abe Label9 FREKANS_HIZLANMA FREKANS_HEDEF FREKANS_YAVASLAMA
5 Timer1

Gorsel 3.10: Uygulamanin tasarim ani ekran goriintisi

“Iprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);
lbegin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// PULSE HIZILANMA i¢in ModBus : 40007 - 40000 = 7
IdModBusClientl.WriteRegister(7, StrToInt(Editl.Text));
lend;

“ procedure TForml.Button2Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// PULSE_HEDEF ig¢in ModBus : 40006 - 40000 = 6
IdModBusClientl.WriteRegister(6, StrToInt(Edit2.Text));
|lend;

“procedure TForml.Button3Click(Sender: TObject);
lbegin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// PULSE_YAVASLAMA 1i¢in ModBus : 40005 - 40000 = 5
IdModBusClientl.WriteRegister(5, StrToInt(Edit3.Text));
|lend;
.proéedure TForml.ButtondClick(Sender: TObject);
lbegin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// FREKANS HIZIANMA ig¢in ModBus : 40004 - 40000 = 4
IdModBusClientl.WriteRegister(4, StrToInt(Edit4.Text));
lend;

“procedure TForml.Button5Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// FREKANS_HEDEF 1i¢in ModBus : 40003 - 40000 = 3
IdModBusClientl.WriteRegister(3, StrToInt(Edit5.Text));
|lend;

[ procedure TForml.Button6Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// FREKANS YAVASLAMA i¢in ModBus : 40002 - 40000 = 2
IdModBusClientl.WriteRegister(2, StrToInt(Edit6.Text));
lend;
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Cprocedure TForml.CheckBox1Click(Sender: TObject);

begin
Timerl.Enabled := CheckBox1l.Checked;
lend;
“procedure TForml.iSwitchLeveriChange(Sender: TObject);
begin
iledRoundl.Active := iSwitchlLeverl.Active;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
if iSwitchlLeverl.Active then
// Motor calistirma i¢in ModBus = 5
IdModBusClientl.WriteCoil(5, True) else
IdModBusClientl.WriteCoil(5, False);
lend;
“procedure TForml.iSwitchTogglelChange(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
if iSwitchTogglel.Active then
// Motor yéni i¢in ModBus = 6
IdModBusClientl.WriteCoil(6, True) else
IdModBusClientl.WriteCoil(6, False);
lend;

-

procedure TForml.iSwitchToggle2Change(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
if iSwitchToggle2.Active then
// Motor enable i¢in ModBus = 1
IdModBusClientl.WriteCoil(1, True) else
IdModBusClientl.WriteCoil(1l, False);
lend;

CIprocedure TForml.TimerlTimer(Sender: TObject);
var MESGUL_DURUM: Boolean;

ANLIK_PULSE, TOPLAM_PULSE: word;
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// Motor mesgul ig¢in ModBus = 7
IdModBusClientl.ReadCoil(7, MESGUL_DURUM);

if BoolToStr(MESGUL_DURUM) = '-1' then
iLedRound2.Active := True else iledRound2.Active := False;
~end;

Gorsel 3.11: Uygulamanin program kodlari

® 2_1_PLC_DC_SERVO_STEP_MOTOR_KONTROL_MESAFELI i m]
Motor Calistir Motor Yon Motor Enable Mesgul PLC IP Adres
T ° o 192.168.1.220
= —
— O Oku
PULSE ADET BILGILERI
5000 15000 5000
PULSE_HIZLANMA PULSE_HEDEF PULSE_YAVASLAMA

FREKANS (Hz) BILGILERI
0 65000 0

FREKANS_HIZLANMA FREKANS_HEDEF FREKANS_YAVASLAMA

Gorsel 3.12: Uygulamanin ¢alisma ani ekran gorintisi

142




MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

3.2. UYGULAMA: PLC ile Mesafesiz Artimsal Motor Kontro

Motorlarin gidecegi mesafenin belli olmadigi ama motorlarin sirekli calhistig bir uygulama-
dir. ilk anda yavasca calismaya baslar ve hedef frekansa 5.000 adimda ulasir. Bu uygulamada
pals ¢ikis ve kanal reset motor fonksiyonlari kullanilir.

_CALIS_ME=
—I_'F:— PULS CIKISI _~_ }
Kanal Kanal 0
PulsLSE_HIZLANI
I — aced
DUR Kanal 0 Hedef EKANS HED
———— % S
ol

o J L_1_ |
ENABLE CPU_QP4

—/

Gorsel 3.13: Uygulamanin ladder program ekran goriintis

MOTOR_CALIS_MESA... |01 Bit o0 @ 8
DUR 02 Bit ] 2
ENABLE 03 Bit 8 o 1
FREKANS_HIZLANMA |04 Word a o 40004
FREKANS_HEDEF 05 Word a o 40003

Gorsel 3.14: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri

Bu uygulamada motorlarin ne kadar ilerleyecegi belli olmadigindan motorlar bos déner. Bos delphi
projesi olusturulur ve bos haliyle ilgili klasére kaydedilir.

Structure o
B8O O
VD Form1

s Buttonl

1] Edit1

[=1] Edit7

ne] IdModBusClient1
iLedRound1
iSlider1

s
1

W iSwitchLever1
[i iSwitchTogglel
[ iSwitchToggle2
Abc Labell

Abc Label2

Abc Label3 O
Abc Label9

Gorsel 3.15: Uygulamanin tasarim ani ekran gorintisi
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| @ 3_2_MOTOR_KONTROL_MESAFESIZ = O X

Motor Calistir - 65000

| o Motor DUR | e
) ) - 48750

Motor Enable

:— 32500
5000 PLC IP Adres _ 16250
PULSE_HIZLANMA 192.168.1.220 :
- -0

Gorsel 3.16: Uygulamanin ¢alisma ani ekran gorintiisu

Motorlarin gidecegi yere motorlari gondermek icin yapilan bir uygulamadir. Mutlak (absolute)
hareket olarak da bilinir. Birden fazla ladder komutu (fonksiyon bloklar) kullanilir.

Oncelikle ana modiilden CPU isaretlenir. Daha sonra enerjilenme sekmesinde arti isaretiyle
eklenerek enerjilenme kismi Uretilir. Eksen kurulumu fonksiyonu sadece bir kere calistiril-
mak lizere enerjilenme kismina eklenir. Enerjilenme sekmesindeki fonksiyonlar, PLC enerji-
lenince bir dongi boyunca bir kere galisir ve bir daha ¢alismaz. Eksen kurulum fonksiyonun
enerjilenme kismina konulmasi zorunludur.

B GMT5uite ver 1.0.0.3

Enerjilenme

N T

Ladder programlar

oy

AnaProgram

ladder_204

Gorsel 3.17: Eksen kurulumunun galisacagl konfigiirasyon ekrani
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Kanal (0,1,2)
Ust switch

Home switch

Alt switch

Eksen kurulum fonksiyon blogunda Ust ve alt anahtar (switch) parametreleri, motor eksende hareket
ederken eksenin ilk ve son noktalarindaki anahtarlara geldiginde motor durur (Gérsel 3.19). Koruma
anahtarlar pals kesilir. Home anahtar da eksenin hangi noktadan itibaren is yaptirdigi bilgisini verir.
Alt ve st anahtarlara digital input baglanir. Eger digital input baglanmazsa sifir yazilir. Home anahta-
ra ise digital input baglanir. Durum parametresinde eksen hakkinda bilgi vardir. Tanimlamayla gorsel
programlama dilinden o bilgiye erisilir. Acil stop anahtari ise eksende hareket eden motoru aninda
durdurur. En 6nemli parametre olan pozisyon parametresi, home anahtara gére motorun bulundugu
mesafe bilgisini verir. Tanimlamayla gorsel programlama diline bu bilgi génderilir. PLC’nin yiksek hizh
¢ikis bilgilerinden olan CPU_HSOO_toplamPuls bilgisi, eksen kurulum fonksiyonundaki pozisyon para-

MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

EKSEN KURULUM
KANAL 7 ) 22 DURUM| Durum
USIT 7 .
svic o :
- ACIL :
HOME 97— o sTop, | Acil stop
svicl
;.— 27 Poz. | Pozisyon
ALT » -
svic o "

metresine atanir (Gorsel 3.20).

-

-
™

e B

|

q‘mmwm'

EKSEN KURULUM

Gorsel 3.18: Eksen kurulum ladder komutu

b

svic

svicl

ALT
svic

. S

KANAL Kanal 0 .
UST )57 _swiTc—l—<

HOMESME_SwWITC—ll

KSEN_DURUIDURUM

-GSt a AcL

STOP

Inteaer

CPU_HSOO0 t

oplamPuls |Ok

Kalict 0

Adqr 42001 }plam puls adedi

Gorsel 3.19: Eksen kurulumunun MODBUS ayarlari

UST_SWITCH Bit 0o |O (] 1
ALT_SWITCH Bit o O (] 2
HOME_SWITCH Bit o | /] 3
ACIL_SWITCH Bit 0 O (] 4
EKSEN_DURUM Word 0 |OJ 40001
CPU_HSO0O0_toplamPuls  |HSO Toplam puls adedi Integer 0 | (] 42001

Enerjilenme sekmesinden ana program sekmesine gegis yapilir. Mutlak pozisyonlu motor hareketi ma-

nuel olarak yapilir.

Gorsel 3.20: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri
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Ed GMTSuite ver 1.0.0.3

u 3_32_PLC_MOTOR_KONTROL_MUTLAK_HAREKET

CPU

Enerjilenme

Ladder programlar

Kenfigiirasyo

» AnaProgram

Crperandlar

ladder_204

Gorsel 3.21: Eksen kurulumun ayar yerinden ana ekrana ge¢me araylzi

Hareket kontroli sekmesinden manuel hareket ladder komutu galisma alanina getirilir. Manuel hareket

komutu sinyal verdikce motor belli bir yone gider ve sinyal kesilince de motor durur. Hiz ve rampa para-
metreleri frekans cinsindendir. Home gitme siiresine farkli bir hiz verilir.

»”
— |——{ AN HAREKET }
Kanal 7 W n Kanal
Yin 7 e E ¥on
Hiz 7w - Hiz
il Rampa EE E Rampa

Gorsel 3.22: Manuel hareket ladder komutu

Tablo 3.1: Manuel Hareket Komutu Agiklamalari

1 Kanal: Puls alinacak kanal segimi yapilir (0, 1, 2 ).

2 Yon: Motorun home konumuna gidis yonu Yukari/Asagi olarak secilir.

3 Hiz: Gidis hizi yazilir.

4  Rampa: Homeye gidis igin gerekli hizin rampa siresi yazilr.
FREKANS Integer ] 42003
HOME_GIDIS_SURE Integer 42005

Gorsel 3.23: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri
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HOM_GIT

_I I— HOME GIT P
Kanal P n‘ Kanal

Yén 7 oow E‘ Yon

Hiz 7 oa ‘ Hiz

Ya"'Halg 7 e n‘ Yavas Hiz

Metod 7 & H‘ Metod

Gorsel 3.24: Home git ladder komutu

Tablo 3.2: Home Git Ladder Komutu Agiklamasi

Kanal: Puls alinacak kanal se¢imi yapilir (0, 1, 2 ).
Yon: Motorun home anahtar tarafi yazilir.

Hiz: Gidis hizi yazihr.

A W N =

Yavas Hiz: Home yavaslama hizi yazilr.

Metod: Home bulma metodu (0 Gegisli, 1 Gegisli ve 2 Gegisli) secimi yapilir.
0 Gegigli: Motor, home anahtari gériince hemen durur.

5 1 Gegisli: Motor, home anahtari gecince yavaslama hiziyla geri déner ve home anahtarini gériince
durur.

2 Gegisli: Motor, home anahtari gegince yavaslama hiziyla geri déner. Motor, home anahtarinin geg-
me isi bitince tekrar geri doner ve yavaslama hizinin yarisi bir hizla home anahtarini goériince durur.

kalibreet
] oA

Kanal 7 & n| Kanal

Olgiilen 7 e n| Olgiilen Pozis.
pozis. —

Ofset 7w | Ofset

Cikig G n| Cikis Pozis.

pozis.

Gorsel 3.25: Eksen pozisyon kalibrasyon ladder komutu

Tablo 3.3: Eksen Pozisyon Kalibrasyon Ladder Komutu Agiklamasi

Kanal: Puls alinacak kanal segimi yapilir (0, 1 ve 2 ).
Olgiilen Pozis.: Kalibrasyon éncesi pozisyon degerinin kayitli oldugu operand adi yazilir.
Ofset: Kalibrasyon icin ofset degeri sabit ya da real tip operand degeri yazilir.

H W N BB

Cikis Pozis.: Kalibre edilmis yeni cikis pozisyon degeri bu real tip operanda yazilir.

Home git komutu 6nce galistirilir. Motor home anahtari goriince durur. Manuel hareket komutlari ¢a-
listirllir. Home anahtarina gore ters yonde motor hareket ettirilir. Motor herhangi bir yerde manuel
hareket komutuyla durdurulur. Kumpas alarak home anahtariyla motorun durdugu nokta arasindaki

mesafe olculir.
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Ornegin 150 mm’lik bir deger 6lciilen pozisyon parametresine bilgi girisi olarak yazilir. Sonra eksen
pozisyon kalibrasyon komutu, ylkselen kenar komutuyla ¢alistirilir. Eksen pozisyon kalibrasyon komutu
calistirilinca 150 mm’nin kag palseye denk geldigini bilir. PLC, 1 mm’nin kag palseye denk geldigini veya
1 palsin kag mm oldugunu 6grenir.

POZ_GIT

——] 4 |—_RAMPASET
Kanal FER - n| Kanal

|Hizlanma 7 .y ﬂ| Hizlanma
(ms) —

Yavasg. 7 ooe | ‘Yavaglama

(ms)

Gorsel 3.26: Rampa set ladder komutu

Tablo 3.4: Rampa Set Komutu Agiklamasi

1 Kanal: Puls alinacak kanal se¢imi yapilir (0, 1 ve 2 ).
2 Hizlanma: Motor hizlanma sliresi, ms cinsinden sabit ya da real tip operand adi olarak yazilir.

3 Yavaglama: Motor yavaslama siiresi, ms cinsinden sabit ya da real tip operand adi olarak yazilir.

Motorun rampa set fonksiyon blogunda, motorun ilk hareket anindaki sifirdan maksimum hiza ulasma
sliresi hizlanma parametresine milisaniye cinsinden yazilir. Motorun durma ani ise maksimum hizdan
sifir hiza kadarki gecen sire yavaslama parametresine milisaniye cinsinden yazilir. Rampa set fonksiyo-
nunu ¢ahstirmak icin bir kere ylikselen kenar kontak kullanilarak yapilir.

POZ_SET

POZISYON SET |

Kanal 27 l--—n Kanal
Pozisyon 77 |-—ﬂ FPozisyon
Hiz 28— EM Hz

wfsn

Gorsel 3.27: Pozisyon set ladder komutu

Tablo 3.4: Pozisyon Set Komutu Agiklamasi

Kanal: Puls alinacak kanal secimi yapilir (0, 1 ve 2 ).
Pozisyon: Hedef pozisyon sabit ya da operand adi olarak yazilir.

Hiz x/sn. : Hedefe ulasma hizi sabit ya da operand adi olarak yazilir.

Pozisyon set fonksiyon blogunda pozisyon parametresine, eksen pozisyon kalibresindeki degerlere gére
mm cinsinden bir deger yazilir. Normalde acik kontakla calistirilir ve pozisyon set komutu isini bitirince
bir cikis verir. Cikisa gore reset bobini tekrar normalde acik kontak olan pozisyona git kontagini calistirir.
Ornegin pozisyon parametresine 30 mm git diye yazilirsa PLC arka planda kac pals tiretecegini hesaplar
ve ona gore motoru hareketlendirir.
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Hiz parametresinde kalibrasyondaki 6lcllen deger mm ise motorun hizi da mm/sn. olur. Bu parametre
sanitmetre ise motorun hizi da cm/sn. olur. Kalibrasyon mm cinsinden hiz parametresine 10 yazilirsa bu,
1 sn/de 10 mm motor hareket eder demektir. Dikkat edilmesi gereken husus hiz parametresine ¢ok bi-
yiik degerler girilmez, PLC'nin ¢alisma hizinin Gizerine ¢ikilmaz. Ornegin, pozisyon parametresine 30 mm,
hiz parametresine de 5 mm/sn. yazilir. Bu durumda 1 sn/de 5 mm’lik bir hareket gerceklesir. 30 mm’de
ise 6 sn.’lik bir zaman geger.

POZISYONA _GIT Bit O ] 10
POZISYON Integer O /] 42015
Integer O 2 42017
Gorsel 3.28: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri
A_SET_CAL
{7} RAMPASET
Kanal  Kanal 0
Hizlanma Jpa_HIZLAN|
{ms)
Yovag. Pa_YAVASL)
(ms)
Hﬂrli_ﬁlrr HOME_GIT
— rower _——(R )~
Kanal  Kanal 0
LERLGIT ¥on  Yukan
1 1 L
- F S SR ek o s
—— Yoo Vil Wz.vm.w_l-
A (T, | e | | o0
. N — RampadE_GIDIS_SI
S p————{ErSEN POz KAL)
— Kanal Kanal 0 rer
Olglilend] RampaJE_GIDIS_SI
pozis,
Cikiggrs_pozisyl
pozis.
JZISYONA_G 1ZISYONA_G
| | POZISYONSET F—— R )}
Kanal  Kanal 0
Pazisyon POZISYON
Hiz HIZ
wan
Gorsel 3.29: Uygulamanin ladder program ekran gorintisi
UST_SWITCH Bit o O ] 1
HOME_SWITCH Bit 0 |O a 3
ALT_SWITCH Bit 0 |0 a 2
ACIL_SWITCH Bit 0 |O a Bl
EKSEN_DURUM Word 0 |O a 40001
ILERL_GIT Bit 0 O a 5
FREKANS Integer 0 O a 42003
HOME_GIDIS_SURE Integer o |O a 42005
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GERI_GIT Bit o |O [ ] 6
HOME_GIT Bit 0 J [ ] 7
YAVASLAMA_HIZ Integer 0 | (] 42007
POZISYON_KALIBRE_ET Bit 0 |O ] 8
OLCULEN_POZISYON Real 0 |0 ] 42009
CIKIS_POZISYON Real 0 O 42011
RAMPA_SET_CALISTIR Bit 0 O 9
RAMPA_YAVASLAMA Real 0 O a 42013
POZISYONA_GIT Bit o |0 [ ] 10
RAMPA_HIZLANMA, Real 0 |[O (@ [42019
POZISYON Integer 0 O ] 42015
HIZ Integer 0 |0 ] 42017
TOPLAM_PALS Word o |l ] 40002

Gorsel 3.30: Uygulamanin MODBUS adres bilgileri

Motor mutlak hareket islemi igin 6ncelikle home pozisyon islemi asagidaki sirayla ¢ahistirilir:

Rampa set komutu set reset seklinde calistirihir.
Home git komutu set reset seklinde galistirilir. Motor home anahtara dogru hareket eder.

Home anahtar hangi yonde ise o yone dogru manuel hareket komutlarindan biri ¢alistirilir. Motor
o yone dogru hareket eder.

Enerjilenme kisminda home anahtari set reset seklinde ¢alistirilir. Bu durumda motor, home pozis-
yona gelir. Ayni islem digital input sensorleriyle de yapilabilir.

Eksen pozisyon kalibrasyon islemi asagidaki sirayla ¢alistirilir:

Once home pozisyon islemi yapilir.

Home pozisyondan uzaklasacak sekilde olan manuel hareket komutuyla motor hareket ettirilir.
Bir siire sonra motor durdurulur. Home noktasindan motorun durdugu yere kadar olan mesafe
kumpas ile 6lgiliir. Olgim mm, cm veya baska bir 6lci birimiyle yapilir (6rnegin 6lgiilen deger 150
mm).

Olgiilen rakam pozisyon parametresine 150 olarak yazilir. Eksen pozisyon kalibrasyon komutuna

ait ylkselen kontak set reset seklinde galistirilir. PLC, 150 rakamini ¢ikis pozisyon parametresine
atar ve kalibrasyon islemini tamamlar.

Pozisyon set fonksiyon blogunun calistirilmasi icin asagidaki sira uygulanir:

Oncelikle home pozisyon ve kalibrasyon islemleri yapilir.

Hiz parametresine 1 mm’lik mesafeye kag saniyede motor hareket edilir bilgisi yazilir.
Pozisyon parametresine motor kag mm gitsin bilgisi yazilir.

Pozisyon set komutunu galishrmak igin normalde agik kontagi set reset seklinde galistirilir.

Ornegin 10 rakami pozisyon parametresine yazilarak motor hareket ettirilir. Toplam pals bilgisine
denk gelen mm degeri, eksen pozisyon kalibrasyon komutunun c¢ikis pozisyon parametresinden
ayrica izlenebilir. Her bir rakam benzer sekilde calistirilir

PLC’nin enerjisi kesilip tekrar enerjilendiginde HOME POZISYON ve EKSEN KALIBRASYON islemleri tek-
rar yapilir.
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YOMN_KALIBR
Ex EKSEN POZ KALTE.
Kanal Kanal 0

OlgiilenyLEN_PoZIS
pozis.

CIKIsgs pozIsY(
POZIS.[ 10.001

[(Set] Rst

MISYONA_G YISYONA_G

| poZIsYONSET ——( R )—

1
Kanal Kanal 0

Pozisyon POZISYON
Hiz HIZ

i o - —

Gorsel 3.31: Uygulamanin ladder program ekran goriintisu

Q@ PLC_MOTOR_KONTROL_MUTLAK_HAREKET — O X
1- Rampa Set Etme iglemi ©1 Pozisyon Set islemi
Hizlanma (ms) Pozisyon -
POZISYOMA
Yavaglama (ms) GIT Hiz (x/sn) -

2- Home Git islemi PLC IP Adres  192.168.1.220
e ] Otomatik PLC OKU
Yavaglama Hiz

Eksen Kurulum Bilgileri

I
B
N
I
Eksér; F;oz:isy:o.n: It.(a.li.b.r:as.ry:on: S Ust Switch - SET  RESET
Qlcilen Pozisyon - Home Switch _ SET || RESET | : =
Gikos Pozisyon ] attswitch [ sev  reser
Manuel ileri Git acit switch [ seT  Rreser
Hiz - Eksen Durum -
Rampa - n
Manuel Geri Git o ropameutst [ e
Az - Cikis Pozisyon - E
e

:I::!Mod BusCi[enni-

O a

Gorsel 3.32: Uygulamanin tasarim ani ekran gortintisi
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Jprocedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

var
DATA: array [0 .. 2] of Word; // 2 Byte'l1k bilgi i¢in
begin
if (Edit12.Text = '") or (Editl13.Text = '") then
begin
ShowMessage( 'Deger zorunlu');
Exit; »
end;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// Pozisyon Set POZISYON "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit12.Text);
DATA[1] := ©;
IdModBusClientl.WriteRegisters(2015, DATA);
DATA[@] := StrToInt(Editl3.Text);
DATA[1] := @;
IdModBusClientl.WriteRegisters(2017, DATA);
IdModBusClientl.WriteCoil(1@, True);
|lend;
‘procedure TForml.Button5Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(1l, True);
lend;

Iprocedure TForml.ButtoneClick(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(1l, False);

lend;

procedure TForml.Button7Click(Sender: TObject);
lbegin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(3, True);
|lend;

“procedure TForml.Button8Click(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(3, False);

|lend;

Iprocedure TForml.Button9Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(2, True);
|lend;

= procedure TForml.Buttonl@Click(Sender: TObject);
begin

TIdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(2, False);

lend;
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Jprocedure TForml.ButtonllClick(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(4, True);
|lend;

Jprocedure TForml.Buttonl2Click(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
IdModBusClientl.WriteCoil(4, False);
lend;

procedure TForml.CheckBox1Click(Sender: TObject);
begin

Timerl.Enabled := CheckBox1.Checked;
Lend;

“iprocedure TForml.iSwitchlLeverlChange(Sender: TObject);

var
~ DATA: array [0 .. 2] of Word; // 2 Byte'lik bilgi i¢in
begin
if (Edit3.Text = *') or (Edit4.Text = '") then
begin
ShowMessage('Deger zorunlu');
iSwitchLeverl.Active := False;
Exit; »
end;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;

if iSwitchLeverl.Active then

lbegin
// Home Git HOME_GIDIS SURE "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit3.Text);
DATA[1] := 0;
IdModBusClientl.WriteRegisters(2005, DATA);
// Home Git YAVASLAMA HIZ "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit4.Text);
DATA[1] := ©;
IdModBusClientl.WriteRegisters(2007, DATA);
IdModBusClientl.WriteCoil(7, True);

lend

else
IdModBusClientl.WriteCoil(7, False);

Buttonl3Click(Self); // PLC'den oku

Lend;

Jprocedure TForml.Buttonl13Click(Sender: TObject);
var
DEGER: Single;
DEGER1: array [0 .. 4096] of Word;
LEDLER: array [© .. 4096] of Boolean;
EKSEN_DURUM: Word;
I: Integer;
lbegin
IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
// Rampa Set HIZLANMA, YAVASLAMA "Real Type"
IdModBusClientl.ReadSingle (2019, DEGER);
Label26.Caption := DEGER.ToString;
IdModBusClientl.ReadSingle(2013, DEGER);
Label27.Caption := DEGER.ToStrine:
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// Eksen Pozisyon Kalibrasyon OLCULEN_POZISYON, CIKIS POZISYON "Real
TIdModBusClientl.ReadSingle (2009, DEGER);

Label31.Caption := DEGER.ToString;

IdModBusClientl.ReadSingle(2011, DEGER);

Label30.Caption := FormatFloat('#iHt,#H#,##0.000" , DEGER);
Label25.Caption := Label30.Caption;
IdModBusClientl.ReadHoldingRegisters(2001, 20, DEGER1);

// Toplam Pals "Word Type”

Labell9.Caption := (DEGER1[®] + DEGER1[1]).ToString; // 2 Byte

// Manuel Ileri-Geri Git FREKANS, HOME_GIDIS SURE "Integer Type"

Label32.Caption := (DEGER1[2] + DEGER1[31).ToString; // 2 Byte
Label33.Caption := (DEGER1[4] + DEGER1[5]).ToString; // 2 Byte
Label34.Caption := (DEGER1[2] + DEGER1[3]).ToString; // 2 Byte

Label35.Caption := (DEGER1[4] + DEGER1[5]).ToString; // 2 Byte
// Home Git HOME GIDIS SURE, YAVASLAMA HIZ "Integer Type"
Label29.Caption := (DEGER1[4] + DEGER1[5]).ToString; // 2 Byte
Label28.Caption := (DEGER1[6] + DEGER1[7]).ToString; // 2 Byte
// Pozisyon Set POZISYON, HIZ "Integer Type"

Label37.Caption := (DEGER1[14] + DEGER1[15]).ToString; // 2 Byte
||| Label36.Caption := (DEGER1[16] + DEGER1[17]).ToString; // 2 Byte
IdModBusClientl.ReadCoils(1, 10, LEDLER);

iledRound7.Active := LEDLER[@]; // ok

iledRound9.Active := LEDLER[1]; // ok

iledRound8.Active LEDLER[2]; // ok

iledRound1@.Active := LEDLER[3]; // ok

iledRound4.Active := LEDLER[4];
iLedRound5.Active := LEDLER[5];
iledRound2.Active := LEDLER[6];
iLedRound3.Active := LEDLER[7];
iledRoundl.Active := LEDLER[8];
||| iLedRound6.Active := LEDLER[9];

IdModBusClientl. ReadHoldlngReglster(l EKSEN_DURUM) ;
| Labell5.Caption := EKSEN_DURUM.ToString;
lend;

“procedure TForml.iSwitchLever2Change(Sender: TObject);

| begin
if (Editl.Text = '') or (Edit2.Text = '') then
begin
ShowMessage( 'Deger zorunlu');
iSwitchLever2.Active := False;
Exit;
end;

||| IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;

if iSwitchlLever2.Active then

begin
IdModBusClientl.WriteSingle(2019, StrToInt(Editl.Text));
IdModBusClientl.WriteSingle(2013, StrToInt(Edit2.Text));
IdModBusClientl.WriteCoil(9, True);

lend

else

begin
IdModBusClientl.WriteCoil(9, False);

lend;

Buttonl13Click(Self); // PLC'den oku

_lend;
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éprocedure TForml.iSwitchLever3Change(Sender: TObject);
begin
if (Edit10.Text = '') then

begin
ShowMessage( 'Deger zorunlu');
iSwitchLever3.Active := False;
Exit; *

end;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;

if iSwitchLever3.Active then

begin
IdModBusClientl.WriteSingle(2009, StrToInt(Editl0.Text));
IdModBusClientl.WriteCoil(8, True);

lend

else

begin

IdModBusClientl.WriteCoil(8, False);

end;

Button13Click(Self); // PLC'den oku
lend;

“procedure TForml.iSwitchLever4Change(Sender: TObject);
var

~ DATA: array [0 .. 2] of Word; // 2 Byte'lik bilgi ig¢in
begin

if (Edit5.Text = '') or (Edit6.Text = '') then
begin
ShowMessage('Deger zorunlu');
iSwitchLever4.Active := False;
Exit;
end;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;

if iSwitchLever4.Active then

begin
// Manuel Ileri Git HIZ "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit5.Text);
DATA[1] := 0;
IdModBusClientl.WriteRegisters (2005, DATA);
// Manuel Ileri Git RAMPA "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit6.Text);
DATA[1] := 0;
IdModBusClientl.WriteRegisters(2003, DATA);
IdModBusClientl.WriteCoil(5, True);

lend

else
IdModBusClientl.WriteCoil(5, False);

Button13Click(Self); // PLC'den oku

-lend;
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procedure TForml.iSwitchLever5Change(Sender: TObject);

var
~ DATA: array [0 .. 2] of Word; // 2 Byte'lik bilgi i¢in
begin
if (Edit8.Text = '') or (Edit9.Text = '') then
begin
ShowMessage('Deger zorunlu');
iSwitchlLever5.Active := False;
Exit; ¥
end;

IdModBusClientl.Host := Edit7.Text;
if iSwitchLever5.Active then
begin
// Manuel Geri Git HIZ "Integer Type"
DATA[OQ] := StrToInt(Edit8.Text);
DATA[1] := ©; // 42005 - 40000 = 2005
IdModBusClientl.WriteRegisters (2005, DATA);
// Manuel Geri Git RAMPA "Integer Type"
DATA[@] := StrToInt(Edit9.Text);
DATA[1] := 0;
IdModBusClientl.WriteRegisters (2003, DATA);
IdModBusClientl.WriteCoil(6, True);
end
else

IdModBusClientl.WriteCoil(6, False);
Button13Click(Self); // PLC'den oku
end;

Gorsel 3.33: Uygulamanin program kodlari

(@ PLC_MOTOR_KONTROL MUTLAK_MAREKET - o X
1- Rarrpa Set Eame igemi Poisyon Set klemi
Hizlanma {ms) - POTTTNS Podizyan L -
Tk g 200 | or w0 [N
2-Home Gt e @ ricipades 1521681220
b | 55000 | .
B Otomatik PLC OKU
rvaglea 5500 |
Eleseny Kunulum Billgden
Eksen Pogisyon Kalibrasyon Ost Switch ' SET  RESET
Bkgllen Pozisyon [ 150 | Home Switch (@) SET  RESET
il Pogisyon - Alt Switch a SET  RESET
Manusl e Git aciLswich @) SET  RESET
o Hiz - Eksen Durum -
amps 5500 |
Manisl Gen Git Topdam PULSE _
L
Ranpa | 5500 |

Gorsel 3.34: Uygulamanin galisma ani ekran goriintisi
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3.2. ASENKRON MOTOR

Sanayide, sikca kullanilan asenkron motorlarin siirtictilerine inverter ismi verilir. Inverter; asenkron mo-
torlarin frekans degisimine gore hizlarini, devir yon degisimlerini, durdurma ve galistirma islemlerini

yapar.

3.4. UYGULAMA: PLC ile Inverter ve Asenkron Motor Kontrol

PLC’nin analog outputu, inverterin analog inputuna (Al1) baglanir. PLC’'nin iki adet digital
cikisi, inverterin D1 ve D2 digitalinput girislerine baglanir. Inverterin D1 ucu sola dénme, D2
ucu ise saga dénme islemlerini gerceklestirir. Inverterin U, V ve W uglari; asenkton motorun
U, V ve W uglarina baglanir. Invertere 220 volt gerilim is glivenligi tedbirleri dogrultusunda
uygulanir.

Inverter

500 Ohm

+24 VDC
oV

Gorsel 3.35: PLC'nin invertere baglanti semasi Gorsel 3.36: inverter

Expll_0QF2 Exp0l_QF3

- o oo
Gnd\ / Gnd

Gorsel 3.37: inverterin baglanti klemens ekran goriintiisii Gorsel 3.38: Asenkron motor

e
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Tablo 3.5: Baglanti Uglari
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uvVv,w Ug fazl asenkron motor (yildiz bagl) baglanti uglari
L,N Faz ve notr baglanti uglari
com, D1 Digital giris (ON/OFF anahtari) uglari SAG veya iLERi FORWARD tuslari
com, D2 Digital giris (ON/OFF anahtari) uglari SOL veya GERi REVERSE tuslari
Al1, GND, +10V  Analog input (potansiyometre) uglari
S_‘t'“a“re R | PLC_INVERTER_ASENKRON_MO.. X
N0 0 PLC_INVERTER_ASENKRO... X
v [ Form3 TR 192.168.1.220 -
& Button1 - 1:"2'16_?‘1'220,, “ :
7 cheadod ~[Jotomatik = OKkU ® Otomatik ~ OKU
v {-.E ::J;;Bnn el ﬁ_ 50 SOL'a Dbn - = 50
W iSwitchLever1 5_40 :
v [ GroupBox2 : s | ~ 40
W iSwitchLever2 S :
ns] IdModBusClient1 2 saen st : 3| m c
i iSlidert : ~20 - 30
Abe Label1 B -
5 Timer1 =i SAG'a Dén -l
B __ 20
— - -0 :
{idModBusClient1] [Timer1} - - | :
N s S Al i _0
(] =

Gorsel 3.39: Uygulamanin tasarim ani ekran gorintisu

Gorsel 3.40: Uygulamanin ¢alisma ani ekran gorintiisu

Gorsel 3.41: Uygulamanin ladder program ekran goriintisu

SOLA_DON SAGA_DON Expll_QF3
1 = — /= —
| | 171 \
SAGA_DON SOLA_DON -
T = — /- —{
| 171 b
HEZ_ARTTIR
- L—
|
HIZ_AZALT
_I =_ AZALAN SAYAC _F
CIKISZALAN_SAYA
Sayag FREKANS
Hedef 0
LINEER FONKSIYONU B Sifird RESET
16383 w2 'n. N
S e Azalma 2
i) Y1 o
- X1 X X2
0 FREKANS 50

ARTAM SAYAC

Gikig RTAN_SAYA
Sayag FREKANS
Hedef 50
Sifida

Artig 2
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“lprocedure TForm3.ButtonlClick(Sender: TObject);
var
FREKANS: Word;
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
IdModBusClientl.ReadHoldingRegister (1, FREKANS);
Labell.Caption := FREKANS.ToString;
end;

“procedure TForm3.CheckBox1Click(Sender: TObject);
begin

Timerl.Enabled := CheckBox1.Checked;
|lend;

“Iprocedure TForm3.iSlider1PositionChangeFinished(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
IdModBusClientl.WriteRegister(1, Round(iSliderl.Position));
_end;

~Iprocedure TForm3.iSwitchLeverlChange(Sender: TObject);
begin

IdModBusClientl.Host := Editl.Text;

if iSwitchlLeverl.Active then

IdModBusClientl.WriteCoil(1, True)
else

IdModBusClientl.WriteCoil(1, False);
end;
“Iprocedure TForm3.iSwitchLever2Change(Sender: TObject);
begin
IdModBusClientl.Host := Editl.Text;
if iSwitchLever2.Active then
IdModBusClientl.WriteCoil(2, True)
else
IdModBusClientl.WriteCoil(2, False);
end;

“procedure TForm3.TimerlTimer(Sender: TObject);
begin

ButtonlClick(Self);
lend;

Gorsel 3.42: Uygulamanin program kodlari
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3.3. OPERATOR PANEL PROGRAMLAMA

Bir isin insan ile makine arasinda paylasilmasina otomasyon denir. HMI (Human Machine Interface)
insan makine arayiizd ismi verilen bu dokunmatik paneller otomasyonun goriilen yiiziidiir. Bu operato-
riin dokunmatik 6zelligi vardir. Panellerde haberlesme TCP, COM ve USB portlariyla yapilirken modbus
protokoli ile programlanir. Bu panellerin 700 ve tst MHz'larda, ARM 32 bitlik mikrodenetleyicileri ya-
pilarinda bulundurur (Gorsel 3.43).

Gorsel 3.43: HMI operator panel, port yuvalari ve enerji bilgileri

Operator panelin dokunmatik ylizeyine parmak basiliyken, enerji verilince sistem mentsi gelir. Bura-
dan parlaklik, tarih saat, sabit IP vb. bilgiler ayarlanir ve dahili pili sayesinde bilgiler muhafaza edilir. Yer-
li Gretim olan GMT fimasinin web sitesindeki https://gmtcontrol.com/wp-content/uploads/2021/08/
PDesigner V3.5.2 Build 210526.zip linkinden operator panel editér programi indirilir ve kurulum is-
lemleri gerceklestirilir (Gorsel 3.44).

@ EACLEKTRONIKGMT_PLOWMLDEMOSYTEST T\ Test \Test 1. gof - [HMIOwhe]
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Gorsel 3.44: HMI operator panel editor programi ve PDesigner ekran gorlntusu
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5. UYGULAMA: PDesigner Operator Panel Editorinii Tanima

@ EAELERTRONIKGMT_PUC HUAL DEMOS TEST T Teat fyTeat L gaf - Testbgon = =] ®
@ DosyalE) DimeielE) GosterlM) PencerelE) Com Arachelll) Bemponentier(l) Mooipharsier(l] Araghe(L) Seqenebder(Q) 1oT(L} Pencere(l] Yardeil} - #
S sudae ~9 K uad ufEe )
= 8 AT s a4 HIE * EBHHE =1 a4 6]
AREFa AT BEEDD S itk a@ EE0 M j
Geali Nesnateri u Froje tapm x
= g § | ot v
- &
Sesl  Ee. Field e anaCeasa
B ER-1 ]
ER L4}
LR
—
Mheia] Pencenesi ®
'-'ilvmm
Dl Limbi s Parasieti
ASCH Ry |
FA Kl
Balara EL | rea | mels = Fupesal G r—
== — Irmlerix:330,y:10) |

Gorsel 3.45: PDesigner operatdr panel editor ekrani

Yukarida Baglanti Elemanlari sekmesinde hangi portla haberlesme gerceklestirilecekse onun sec¢imi
yapilir. HMI sekmesinden model operatorin panel se¢imi yapilir (Gorsel 3.45).

[l A [

WSGBOX.. TSG-H150E TSG-HO70E

4 & [4

TSG-HO70 [TSG-HO43E] TSG-HO43
TSG-HOA3E
Ekran Boyutu:4.3ing
IQ IE Coziniriik:480-272
) e Renk Sayssc 16,777,216 Renk

TSG-150E  TSG-101E  Tanemeresteremer oo

YazciDesteklemez
Regele Boyutu 256K Wards
[E IE Video:Desteklemez
= i Ses:Desteklemez
SO Kart1
TSG-070E.. TSG-070/.. T]use Host1
USBE Slave:1
Ethemet Destelder
WiFtDesteklemez
COMO: R5232 RS485 RS422
N N COMZ: RS232
TSG-043  FLG-101E F
Mesaj
Sifre Pe
E Dosya
ASCIK
FLG-043 NUM KI
Baglanh EL | B | pic

Gorsel 3.46: HMI segim ekrani

PLC sekmesinde HMI panel ile haberlesmesi yapilan cihazlarin se¢imi yapilir. Birden fazla cihaz eklene-
bilir. Cihaz secimi, arka planda o cihaza ait stirticii yuklenmesi demektir (Goérsel 3.46).
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GMTCNT  GMTCNT  GMTSuite =Py Testi
PLC TCP PLC B
= HMI
e -8 HMI0
o & Pencere
HJ212 ~— O:Pencere 0
@-_1 1:6enel Pencere
I - Z:Hizli Secim Penceresi
oD L =
B 3NUM Klavye
o #-__| &ASCIl Klavye
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icroSma... - 6:Sifre Penceresi
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ﬂ E __ BHEX Klavye
- 9:Login Penceresi
Inovance  Inovance  Inovance & _ 32766:Pass Through
AMG00 Et..  AMBOO0... H2u B-__ 32767:Harici Kayit Cihazina Download
— — — =-E Makro Dosyasi
o ] - E Regete Boyutu
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Gorsel 3.47: Uygulamaya PLC eklenmesi ve proje yapisindaki gorinimi
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Gorsel 3.48: PDesigner panel editor programinda kullanilan bilesenler
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PDesginer programi calistirilir, Dosya menisiinden Yeni Proje A¢ komutu verilir.

Yeni Proje X Sistem Parametre Ayarlar
~Hil Teruml
-Tesﬂ 2
Proje Adh - HMl Ekran Boyutu: 4.3 - HMl Modeli:  TSG-43E M HMIYani:  Yatay 52
Praje Dosya Yalu: IE'\ELEKTRON\K\GMTﬁPLC\HMLDEMO‘S\TE‘STW\TesﬂI % ‘ - ‘ ‘ = ‘ | Cihaz Ad Baglart Ayslan ‘
No [ Cihaz [ M1 Modeli [ Agiklama:
HMI Bayutu Al 3 - Ekran énii 4 - Clo HMIO TSG-043E
HMI bodeli TscHoaE | 5 -
- HMI Dananim Bilg
L HMl
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Gorsel 3.50: HMI ve PLC’nin IP ayarlari
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Gorsel 3.51: PDesigner operator panel editor ekrani
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PLC 0_1
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. X
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Cihaz | IP Adresi | Port | Protokol | Master/Slave | Terminal N___ | Virtual PLC .|

HMIO 192.168.1.253 502 GMTSuite TCP M

PLC_0_1 192.168.1.220 502 GMTSuite TCP S 1

Gorsel 3.52: Projeye dahil edilen cihazlar
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Gorsel 3.54: HMI simiilasyon ekrani
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LAMALARI
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Gorsel 3.55: Metin bilesenine bilgi girilmesi
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HE_ARTTIR
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1 Addr 40001
HIZ_AZALT -
I 1 _
[ﬂﬁ GIkISTALAN_SAYZ Sifia | RESET
Sayag FREKANS Artg 2
Addr 40001
Hedel 0
LINEER FOMKSIYORL -
16383 va/h e Sifia RESET
CPUDAGING] v [deeeeeeeereeeess ; Azalma 2
0 v e
B x1 " Xz -
o FREKANS 30
Addr 40001 |

Gorsel 3.57: Uygulamanin ladder program ekran goriintist

@ EAELEKTRONICGMT PUCHMI_DEMCS\TESTT Testh\Test god - [Testl gof] - o ®
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Gorsel 3.58: PDesigner operator panel editor ekrani
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Gorsel 3.59: Bilesenlerin ekran goriintlsi
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Bit Butonunun Ozellikler X
Temel Ozellikler IElitEutDnu] Etiket I Graﬁklerl KDntrulAyarIarI] Gdriintileme Ayarlarl
Onceligi MNormal =
~Okurna Adresi - ~Yazma Adresi ~ N T
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Bit [tipinde Modbus
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Gorsel 3.60: Bit butonunun ayarlari
Bit Butonunun Ozellikleri
Temel Ozelliklerl Etiket I Grafikler' KontrolAyarIarl' Gorlntiileme Ayarlarl'
1
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Set0
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Gorsel 3.61: Bit butonunun galisma modlari
Bit Butonunun Ozellikleri 1 X
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Gorsel 3.62: Bit butonunun etiket ayarlari
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Bit Butonunun Ozellikleri
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Gorsel 3.63: Bit butonunun grafik gérinta ayarlari
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Gorsel 3.64: Bit butonunun goriintiilenme ayarlari

PDesingerde kodlanan uygulama HMI’e download edildiginde uygulama HMI (izerinden ¢alisir.
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Gorsel 3.65: Bilesen ayarlarindan sonraki ekran gorintiisu
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Gorsel 3.66: Simulasyon ekran goriintisi
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OLCME VE DEGERLENDIRME

. GLC PLC’lerde maksimum besleme gerilimi

kag volt olmahdir?

A)3.3
B)5

C) 12
D) 24
E) 36

. Asagidakilerden hangisi ethernet portu iize-

rinden yapilamaz?

A) Programlama

B) Link kurma

C) MODBUS TCP slave olarak kullanma
D) PLC'nin gektigi akimi 6lgme

E) Sensor degerini okuma

. Tim GLC PLC modellerinde dijital giris ve diji-

tal gcikis sayilari kagtir?
A) 8 giris - 4 cikis

B) 8 giris - 8 cikis

C) 9 giris - 6 cikis

D) 9 giris - 16 ¢ikis

E) 9 giris - 16 cikis

. Asagidakilerden hangisi GLC PLC modellerinde

analog giris tiplerinden biri degildir?
A) 0-10V

B) 0-2Vv

C) 0-20V

D) 0-20V

E) 4-20V

. Asagidakilerden hangisi GLC PLC modellerinde

analog cikis tipidir?
A) 0-2mA

B) 0-10mA

C) 0-20mA

D) 0-20mA DC

E) 4-20mA DC

. GLC PLC modellerinde analog cikis degeri ara-

hig1 kagtir?
A) 0-128
B) 0-255
C) 0-1024
D) 0-4096
E) 0-16383

7. MODBUS RTU protokolii ile en fazla kag cihaz

baglanabilir?
A) 16

B) 32

C) 64

D) 255

E) 355

. Ondalikhi bir islem neticesi icin tanimlanmasi

gereken degisken tipi hangisidir?
A) Bit

B) Bool

C) Integer

D) Real

E) Word

9. PLC’de MODBUS haberlesme kullanildiginda

degisken adreslerinden eksiltilecek sayi kag-
tir?

A) 4000

B) 6400

C) 32000

D) 40000

E) 42000

10. Matematik 2 komutlari bolimunde ileri mate-

matik islemlerini yapan fonksiyonlar kullantlir.
Bu nedenle bu béliimde tanimlanan operand
tipleri hangisi olmalidir?

A) Bit

B) Bool

C) Integer

D) Real

E) Word

.GMT PLC’de kullanilan zaman réleleri hangi

zaman birimlerinde ¢aligir?

A) glin-saat-dakika-saniye-milisaniye
B) yil-ay-glin-saat-dakika-saniye

C) ay-glin-saat-dakika-saniye

D) glin-saat-dakika-saniye

E) yil-ay-dakika-saniye-salise

. Bit operasyon komutlarinda oparand (veri)

tipleri ne olmalidir?

A) Bit ya da bool

B) Word ya da real

C) Word ya da integer

D) Word ya da double word
E) Float ya da word



13.

14.

15.

16.

17.

18.

GLC-X96T (transistor) serisi PLC icin maksi-
mum anahtarlama frekansi degeri kagtir?

A) 1KHz

B) 4KHz

C) 40KHz

D) 100KHz

E) 400KHz

0-10V cikisi elde etmek icin PLC ¢ikisina bag-
lanmasi gereken direng degeri kagc ohmdur?

A) 100
B) 220
C) 250
D) 330
E) 500

Hizh pulse gikislarina baglanan direng degeri
ka¢ ohmdur?

A) 220
B) 300
C) 330
D) 390
E) 500

PLC’deki ondalikli bir sayl génderilirken onalti-
lik olarak gonderilir. Onaltilik bu bilgi bir stan-
darda gore tekrar ondalik hale getirilir. Kullani-
lan bu standardin adi nedir?

A) EIA-568
B) CATS

C) CAT6
D) IEEE754
E) TSE

Asagidakilerden hangisi GMT PLC’de kullani-
lan zaman rélelerinden biri degildir?

A) Birakmada Gecikme (Ters) Zaman Rolesi

B) Cekmede Gecikme (Diiz) Zaman Rolesi

C) PWM Zaman Rolesi (Darbe Genislik Mod-
lasyonu)

D) Pulse zaman rolesi

E) Ters zaman rolesi

PLC'de kullanilan artan ve azalan sayaglar
hangi araliklarda sayma islemi yapabilirler?

A) -2.147.483.648 - 2.147.483.647
B) -32768 - 32767

C) 0 - 4096

D)0 - 32767

E) 0- 65535

19.

20.

21.

22.

23.

24,

MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

NPN tipi baglantida COM ucuna baglanmasi
gereken kablo asagidakilerden hangisidir?

A) 5V kaynaginin (+) hatt

B) 12V kaynagin (-) hatti

C) 12V kaynagin (+) hatt

D) 24V kaynagin (-) hatti

E) 24V kaynagin (+) hatti

PNP tipi baglantida COM ucuna baglanmasi
gereken kablo asagidakilerden hangisidir?

A) 5V kaynaginin (+) hatt

B) 12V kaynagin (-) hatt

C) 12V kaynagin (+) hath

D) 24V kaynagin (-) hatti

E) 24V kaynagin (+) hatti

Asagidakilerden hangisi reset butonun gérev-
lerinden biri degildir?

A) PLC’yi “Run” konumundan “Stop” konumu-
na gegirmek.

B) “Stop” konumundan “Run” konumuna ge-
girmek.

C) PLC igerisindeki programi siler.

D) PLC kendini resetler ve ethernet baglanti
sifresini 1234 yapar.

E) Calismayan (kilitlenmis) PLC’yi calistirmak

Motorun gidecegi konum belli degil ise hangi

hareket tipi kullanilir?

A) Mesafesiz artimsal (incremental)
B) Mutlak (absolute) hareket

C) Rastgele hareket

D) Nokta hareketi

E) Koordinatli hareket

Eksen kurulum fonksiyon blogunda iist ve alt
anahtarlarin (switch) gérevi nedir?

A) Motoru hareket ettirmek.

B) Motoru durdurmak.

C) PLC'yi durdurmak.

D) Eksenin ilk ve son noktalarindaki anahtarla-
ra geldiginde motor durur.

E) PLC’yi ¢alistirmak.

“Asenkron motorlarin frekans degisimine gore
hizlarini, devir yon degisimlerini, durdurma ve
¢alistirma islemlerini yapar.” Tanimi asagidaki
ifadelerden hangisine aittir?

A) Ethernet

B) Gli¢ kaynagi
C) Inverter

D) Motor

E) PLC
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EKLER

SERVO SURUCU ve MOTOR BAGLANTILARI

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY MOTOR ID: 2.0 Servo stirlicii 65536 pulse/tur seklindedir. Motor milin-
deki hassasiyet 360/65536 derecedir.

Gorsel 3.67: GSS3-2RS servo siiriicinin gorinimu
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Gorsel 3.68: Servo siirlict kablo baglantisi

172

Gorsel 3.69: Gl ve motor X2 konnektor baglantisi

Pin Fonksiyon
Pin 1klamalar
tic A
Kontrol Giig Girigi L/N 3 .
Tek Faz 200-240VAC £10 %50 / 60Hz, 0.5A X—rgla
L2¢ B 14
P ] £
L1 ITi:: : 4 GND
Siiriicii Giig Girigi L/N 7|
L2 Tek Faz 200-240VAC +10 %50 / 60Hz, 0.5A 6 ¢
750W 7A, 400W 4.5A, 200W 3A
DC+ DC Bus+
DC+/
RB1
RB1  [Harici Frenleme Direnci Girisi
RB2 Dahili Frenleme Direnci Girisi 12345678
RB- Harici Frenleme Direnci Girisi a o a 9 o
DC- DC Bus - e ﬂ o G
uNv/w Motor Giig Cikis Uglan RJ-45 Konnekior DB-9 Disi Konnektor

Gorsel 3.70: RS232 seri port X3 konnektor baglantisi
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Gorsel 3.71: Servo sirici 1/0 X4 konnektor baglantisi




MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

Pin Fonksiyon
Dijital Sinyal Girigleri
VinH(aktif) : 12.5VDC - 30vDC
DIN1-DIN7
Vinl(pasif) : OVDC - 5VDC
Girig Frekansi: <1kHz
CcomMmi Dijital girisler igin ortak ug
OUT1+ f OUT1- Dijital sinyal gikislar
OuT2+ / OUT2- Maksimum ¢ikis akimlari: 100mA
Dijital sinyal gikislan
OUT3/OUT4/OUTS Maksimum ¢ikis akimi: 20mA
comMo 0UT3, 4, 5 cikislar icin ortak ug

MA+ (PUL+) / MA- (PUL-)

MB+ (DIR+) / MB- (DIR-)

MZ+ [ M2-

Puls Girisi
Girig gerilimi: 3.3V-24V
Maksimum Frekans: 500KHz

ENCO_A+ / ENCO_A-

ENCO_B+ / ENCO_B-

ENCO_z+/ ENCO_zZ-

Enkoder Gikigi
Gerilim: Voh=3.4V, Vol=0.2V

Maksimum akim: £20mA, Maksimum frekans: 5SMHz

AIN1+ / AIN1- & AIN2+ /
AIN2-

Analog giris

Cozlnurlik: 12 bit, Girig direnci: 350 KQ

Girig gerilim Araligi: -10V ~ +10V

5VDC glic kaynagi cikisi

mA

5V /GND Maksimum akim: 100mA
24VDC gig kaynagi gikisi
VDD/VEE Gerilim Araligi: 24VDC £ 20%, maksimum akim: 300

Gorsel 3.72: Servo sirlct X4 konnektori 1/0 araylz PIN agiklamalari

Ll DIN1 — e S | P | Serve Hazir —
)
o Mata Reset S 46 _‘.‘_!ek: Al e
e Ny L AT Motor Fran —
Dijital Iyletir Modu Segimi Dijital
airy L~ DING
, ~—m POS Ulaghi Gikig
_’f DING Sifor Hiz
# Home Sinyall DINT Hata
Girlg Sinyallen igin Gikig Sinyalleri igin
_i Ortak Torminal Lomi Ortak Terminal i
PUL+/CW+/A+——] MA + ENCOA y——Enkoder Gikigi A +
PUL-/CW-/A- —] MA - ENCO /A J——Enkoder Gikigi A -
DIR+/CCW+/B+——] MB + 1 ENCO B Enkoder Gikigi B +
_¢ =, |Enkodar
DIR-/CCW-/B-—— MB - ENCO /B Enkoder Gikigi B - Cikigi
Le=—— ML+ ENCO Z Enkoder Gikigi Z +
L= ML= ENCO /Z )"-"""Enimhr Gikipt 2 =
J'_[:]—|—_ AINT + ) 19 +5V )—mnni 5V Gikigi +
Analog I YT Ei GND Y——0ahili 5V Gikigi -
Girig 1_[3 e B A/D
I rAINZ - 2 VDD Dahill 24V Gikigs +
L VEE Dahili 24V Gikigi -

Gorsel 3.73: Servo siriict /0 arayliz baglantilar
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ILERI PLC UYGULAMALARI

ﬂ Pin | Agiklama | Fonksiyon
ol 8 o |1 [ +5V Enkoder i¢in 5VDC
beslemesi
N (THEN (=
0 ) | T A GND Signal ground (-5V)
5 SD Seri veri sinyali
6 /SD Seri veri sinyali
6 pin konnektor Kablo rengi _ Agiklama
Pinl Kirmizi
Pin2 Siyah
Fin3 Kahverengi
Pind Mavi
Pin5 Sari 5D
Pin 6 Yesil K/sD
Dis Kaplama Kablo koruma Kablo Koruma
Gorsel 3.74: X5 enkoder giris konnektord
Port Ismi Port Tipi Pin Pin Adi Agiklama
‘ 1 RX+ Gelen Veri +
f el 2 RX- Gelen Veri -
RS485 RIS 2 s -
. 4 TX- Gonderilen Veri -
Habeﬂf;?e Netport Disi 5 TX+ Gonderilen Veri +
Arayiizii Soket
- 6 NC -
7 +5VB 45 Cikis
8 GNDB Ground

*G553-XRS, RS485 Haberlesme destegi sunan Servo Siiriicii igin kablo baglantisi; RX+ ve TX+ uglar
birlestirilerek A(+) baglanti noktasina, RX- ve TX- uglan birlestirilerek B(-) baglanti noktasina,
seklinde yapilmalidir. Fabrika Degeri: 19200-8-n-1

GMT SERVO SOROCK GMTPLC

Gorsel 3.75: X6 haberlesme konnektori

—c
Servo Siiriicii Servo Siirlci

5

W,

Gorsel 3.76: Servo siirlict dijital ¢ikis baglant sekilleri
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MOTOR KONTROL UYGULAMALARI

GSS3 SERISI v
vee G553 SERIS
T Jows | SERVO SURUCU SERVO SURUCD
PUL+CW: @D—D-; C_ PUL+ICW+
I - A
PULJCW = T A mmﬂ_?‘c_
‘5_ g PULJCW.
= DIR+ICCWe | - 4
E—“—}'C— -{ DIR+ICCWe
-;j DIRJCCW. WM¥=C~
= ] -
L = DIRJCCW-
mmmmnl
NPN BAGLANTI PNP BAGLANTI

Gorsel 3.77: Servo siirlici PULSE ve DIR baglanti sekilleri

CEVAP ANAHTARI
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ILERI PLC UYGULAMALARI

KAYNAKCA

¢ Ders Bilgi Formu, Milli Egitim Bakanligi Mesleki ve Teknik Egitim Endistriyel OtomasyonTeknolojileri
Alani, Segmeli ileri PLC Uygulamalari, Ankara, 2020

GENEL AG KAYNAKCASI

¢ http://docwiki.embarcadero.com/PlatformStatus/en/Main_Page (12.11.2021)

¢ http://www.gmtcontrol.com/tr/
¢ http://meslek.eba.gov.tr/dokumanlar/DELPHI_GMT_PLC_UYGULAMALAR.rar
¢ https://sozluk.gov.tr/

GORSEL KAYNAKCA

Kitapta kullanilacak karekod linki :
http://kitap.eba.gov.tr/karekod/Kaynak.php?KOD=2955
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