Ornek : Asagidaki devreyi PLC igin programlayiniz.
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Baglanti planlarinda verilen sembolik ifadelerle PLC mutlak adresleri
sembol tablolarinda iliskilendirilmelidir. Bu nedenle asagidaki sembol tablosu
olugturulmalidir.
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“ALD “ Komutu LD ile baglayan iki program pargasini birbirine seri olarak
baglar.

2- PARALEL BLOK BIRLESTIRME iSLEMI (OLD ) :

iki blogun birbirine paralel baglanmasinda ‘OLD’ ( Or Load ) komutu
kullanilir. Baska bir ifadeyle OLD komutu, LD veya LDN ile bagslayan program
bloklarini birbirine paralel baglar.
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Ornek 1: Asagidaki devreyi PLC icin programlayiniz.
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Birden fazla kontagin seri veya paralel baglanmasi sonucunda blok
meydana gelir. Meydana gelen bloklar da kendi aralarinda seri veya paralel
bagl olabilirler. Birbirine seri bagl iki blok ALD komutu ile birbirine baglanir.
Bunun gibi birbirine paralel bagl iki blok i¢cin ise OLD komutu kullanilir. Bu
sekilde bloklar1 birbirine baglayan 6zel komutlar her PLC biinyesinde
bulunmayabilir.

K1 cikisinin aktif olabilmesi icin degisik ihtimaller mevcuttur. Bu ihtimalleri
su sekilde siralayabiliriz :

e K1 cikisi S2 ve S4 giris elemanlarinin her ikisinin de birlikte uyariimasi
durumunda aktif olur. Yani K1 = S2 x S4

e K1 cikisi S1 ve S3 giris elemanlarinin her ikisinin de birlikte uyariimasi
durumunda aktif olur. Yani Q1 = S1 x S3

e K1 cikisi S1 ve S5 ve S4 giris elemanlarinin birlikte uyarilmasi durumunda
aktif olur. Yani Q1 =S1 x S5 x S4

e K1 cikisi S2 ve S5 ve S3 giris elemanlarinin birlikte uyarilmasi durumunda
aktif olur. Yani K1 =S2 x S5 x S3

Tiim ihtimalleri bir arada yazdigimizda asagidaki gibi bir sonug olusur :

K1=S2xS4 + S1xS3 + S1xS5xS4 + S2x S5x S3
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SEMBOLIK ADRESLEME :

Sembolik adresleme CPU'daki adrese daha anlasilir ve agiklayici bir
metin (sembol) tanimlama islemidir. Béylece pratik olarak takibi zor olan
mutlak adreslemenin yerine( 10.1, Q0.3, T38, v.b. ) programin izlenmesini



kolaylastiran gercek isimler yerlestirilmis olur ( start, pompa motoru,
zamanlayici v.b. ).

Sembolik programlama i¢in 6nceden bir sembol tablosu olugsturmak gerekir.
Genel anlamda bu tablonun diizenlenmesi su sekildedir:

------- 2.1 -3 -4
) |2 Sumbal Address

1 START 10.0

2 STO_F 10.1

3 POMPA, Qoo
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Sembolik programlama érnegi :
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YARDIMCIROLE (M)

Yardimci rolelere durum tespit isaretgileri de denilmektedir. Durum tespit
isaretcileri, elektronik hafiza birimleri olup bir sinyalin durumunu 0 veya 1 olarak
saklanmasini saglarlar.

PLC programlarinin yazilimi sirasinda uzun ve karmasik fonksiyonlar bir kargasa
olusturmaktadir. Fonksiyonda parantez seviyeleri ¢ogdaldikga programi anlamak
zorlasmaktadir. Bu durumda ara sonuglari atayabilecegimiz durum tespit isaretlerine
( yardimci role ) intiyag vardir (M ).

e Yardimci roleler bit, byte ( bayt ) veya word olarak adreslenebilirler.
| 02fos|os|oafos|ozfoafon| = MBO ( Merker bayt )
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1 Bayt = 2 hit
MO. 2 seklindeki vard ime: riile ifadesinin anlam sivledir :

| I—b Bit adresi
Bavyt adresi
“rardime rile

M 0.2 ifadesi; sifirinc1 baytin ikinci biti olarak anlagiimalidir. Ornegin S7-200 CPU 214
PLC i¢in 0.0 ila 31.7 arasinda olmak {izere toplam 32 adet yardimeci role icin ayrilmis bayt
alan1 bulunmaktadir. Her bir bayt i¢inde 0-7 arasinda toplam 8 adet yardimci role
bulunduguna gore 32x8 = 256 adet yardimci role bulunmaktadir. Kullanici bunlardan
herhangi birini segcmekte serbesttir.
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Durum tespit isaretgileri ( yardimei role ) bir kuvvetlendiriciye sahip olup, harici ytiklerin
siiriilmesinde mutlaka bir ¢ikis degiskenine atanmalar1 gerekmektedir. Cikis yiiklerinin
direkt olarak siiriilmesinde kullanilmazlar.

Durum tespit isaretlerinin olusturulmasinda yardimer réleler kullanilir. Bunun i¢in PLC
icinden bir yardimei réle segmeliyiz. S7-200 PLC iginde yardimei roleler M harfi ile ifade
edilirler. Bask bir PLC i¢in bu adres alan1 degisik bir harf veya rakamla ifade edilebilir.

Bunun i¢in ilgili kullanim klavuzundan yararlanilmalidir.

Ornek :  Elektrik baglanti plani verilen devreyi yardimci rélelerden yararlanarak PLC igin

programlayiniz.

— M1.0=51+52

:>Q =M1.0 x M1.1

= M1.1 = (53 x 54 + 55

Leu B, LAahBR

Programlamanin daha anlasilir olmasi bakimindan mutlak adresler yerine
sembolik adresleme sekli kullanilacaktir. Bunun i¢in sembolik ifadelerin mutlak
adreslerle iligkilendirilmis olmasi gerekir.
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Network 1 /1 Oncelikle devre elemanlarinin birbirlerine ne sekilde bagh olduklari
tespit edilir. Ornegin S1 ve S2 elemanlar birbirlerine paralel bagli olduklarindan,
S1+S2 seklindeki baglantiya ait ifade PLC igersinden serbest olarak segilebilen bir
durum tespit isaretgisine atanir. Ornegin  “M1.0 = S1+S2 “ gibi.
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Network 2 // S3,54,S5 elemanlarindan olusan devre bolimu de PLC igersinden
serbest olarak segcilebilen bir durum tespit isaretgisine atanir. S3 ve S5 elemanlari
birbirine seri ve S4 elemani da bu seri devreye paralel baglh durumda olduklarindan
devre “M1.1 = (S3XS4)+S5” seklinde ifade edilebilir.
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Network 3 // Bundan bdyle S1+S2 seklindeki ifadenin sonucu M1.0 durum tespit
isaretcisi icinde sakhdir. Ayni sekilde (S3XS4)+S5 seklindeki ifadenin sonucu da
M1.1 iginde sakh durumdadir.

M1.0 ve M1.1 seklindeki her iki durum tespit isaretgisi de birbirlerine seri bagl
bulunduklarindan Q ¢ikigi icin Q = M1.0 x M1.1 esitligi yazilabilir.
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SMBO: Durum Bitleri

Tablo D-1’de agiklandig1 gibi, SMBO igerisinde S7-200 tarafindan her taramada giincellenen
8 adet bit yer alir.



Tablo D-1 Ozel Hahiza Baytl SMBO (SMO.0 ila SMO.7)
SM Bit Agiklama (Salt Oku)

5MO0.0 Bu bit her zaman “1"dir.
SMO.1 Bu bit ilk taramada "1 dir. Baslangig ayvarlarimin yvapiimasi igin kullanilabilir
SMO.2 Bu bit, kahici veri kaybinda sadece bir tarama igin “17dir. Bu bit bir hata durumu gostergesi olarak veya

Gzel bir baslatma mekanizmas) kontralu icin kullanilabilir.

5M0.3 Bu bit, enerji verildikten scnra ilk tarama igin “1” olur. Makina 1sitmasi igin kullanilabilir.

SMO.4 Bu bit, 1 dakika periyotiu flagordlr. Yani, 30 saniye sUrayle on, 30 sanive slreyle off olur.

SMO.5 Bu bit, 1 sanive periyotlu flasordlr. Yani. 0.5 sanive sureyle on, 0.5 sanive slreyle off alur.

SMO.8 Bu bit bir tarama suresince “17, onu takip eden taramda “0" olan ve baylece tekrarlayan bir bittir.
Tarama say1si sayaci clarak kullamlabilir.

SMO.T Bu bit, konum salterinin pozisyonunu gosterir, OfFf durumu TERM'e, On durumu RUNa isaret eder. Bu

piti kullanarak Freeport modu ve PPl modu arasinda gecis kantrolu saglanabilir.

KLASIiK KUMANDA DEVRELERINi PROGRAMLAMA

Kumanda : Geri beslemesiz sistemlerin timi kumanda yapisindadir. Ornegin bir
anahtar elemant ile bir motorun galigtiriimasi bir kumandadir.

inzan Anahtar Kumanda sistemi tlotor
‘E ] ‘

8 (M)

Bir anakfar eleram e Bir nroforur cali@@inlatase Bie kot 3mdaoie.
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Trafik sinyalizasyon sebekesini distinelim : Bunlar, bir zaman ayarlayici
(timer ) ile yanip sonerler. Belli bir zaman suresince kirmizi yanar, trafigi durdurur.
Baska bir zaman suresince yesil yanarak trafigi acar. Boyle bir sistem trafigi iyi
duzenleyemez. Trafik akigl olmasa da veya yogun olsa da, bu isiklar ayni zaman
araliklarinda yanip sonerler. O halde trafik sinyalizasyon sebekeleri bir zamana
bagimli kumanda bigimidir.

Kumanda sistemlerini asagidaki gibi siniflandirabiliriz :

1- Kombinasyonel lojik kumandalar.

2- Ardisik kumandalar.
a-)  Zaman bagimh ardigik kumandalar.
b-)  Isleme bagimli ardisik kumandalar.

1- KOMBINASYONEL LOJiK KUMANDALAR

Kombinasyonel kumandalar, giris degiskenlerinin durumuna gore gikisin sahip
olabileceg@i durumlari inceler. Bu kumanda sistemlerinin goziumunde dogruluk
tablolarinin gikarilmasi buyuk yarar saglar.

Kombinasyonel ¢ozimlerde giris ve ¢ikis degiskenleri belirlenerek dogruluk
tablosunda ilgili haneye yazilir.

Her bir giris degiskeninin sahip olabilecedi durumlar, dogruluk tablosunun ilgili
hanesine kaydedilir. Bundan sonra girislerin durumuna gore hangi ¢ikis ya da ¢ikislar
aktif (1) ise ¢ikis hanesinde bu durum ‘1’ olarak isaretlenir. Bundan sonra ¢ikis
hanesinde ‘1’ bulunan satirlara ait lojik ifadeler ¢arpimlarin toplami seklinde yazilir.
Yani ‘0’ bulunan satirlar normalde kapali kontak bi¢iminde ‘1’ bulunan satirlar ise
normalde acgik kontak bigiminde ele alinarak gizilir.



UCGEN PRES :

Uggen bir masanin her 3 késesinde buton elemanlari bulunmaktadir. K1
presi, ancak herhangi 2 butona birlikte basilmasi durumunda ¢alisacaktir.
Sadece tek bir butonun uyarilimasi durumunda veya ligunuin birden uyariimasi
durumunda pres ¢alismamalidir.

istenenler :
1- Sistemin ¢ozimuni S7200 PLC i¢in gerceklestiriniz.

Cozim :

1- Dogruluk tablosunun olugturulmasi :
Verilen probleme ait S1, S2, S3 seklinde 3 giris degiskeni bulundugundan

n =3 olur. 2" formiiliine gore, 2" = 23 = 8 degisik durum vardir.

Buna gore dogruluk tablosunu olusturalim:

Herhangi iki butona birlikte basildiginda presin ¢aligmasi istendigine gore 3
buton da birbirlerine seri “AND” fonksiyonu seklinde bagh olmalidirlar.

Kontak elemanlarindan biri normalde kapali olmalidir ki diger ikisi uyarildiginda
cikis aktif olabilsin. Bagka bir ifadeyle, butonlardan ikisi mutlaka normalde ac¢ik
ve birisi de kapali olmalidir.

GIRLS CIKTS Dogruluk  tablosunun gikiy hanesinde 1stenilen
a1 a - Kl fonksivonu weren cikiglar 17 olarak isaretlenir. Bu
durumda dogruluk tablosu pikis hanesindelo sifirlar biz
1|0 0 0 0 tlgilendirmemektedir,

2 ’ ; : Sisternin - matematik  ifadesi © Dodruluk
4 [ G e I tablosunun 4.6 we 7. satirlar istenilen calismaya
st o 0 10 uygundur, Dider satirlardaki durumlar dikkate
g ; i : alinmaz. 46 ve 7. satilar carpimlarm toplam

g1 | 1 T 10 | seklindeifade edildidinde ;

Kl= 313233+313233+31.3253
'~—.|,—-" '!_‘,_.' 1. a

d=3r G=air T=air
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Ornek _1: Bir L lambasi S1 anahtarindan yakilmig ise $S2’ den
sondirulebilecek. Veya S2° den yakimig ise S1 anahtarindan
sondurulebilecektir. Sistemdeki her iki anahtar da kalici tipten olacaktir.

istenenler :
a- Dogruluk tablosunu olusturunuz.
b- Dogruluk tablosundan ¢ikan sonuca gore PLC programini yaziniz.

Durum plani :

Problemin kavranmasi :

e Devrede A ve B seklinde iki giris degiskeni bulunmaktadir.

e Devredeki her bir anahtar L lambasini hem yakma, hem de soéndiirme
fonksiyonuna sahiptir.

o Sistem elektrik tesislerinde sik¢a olarak kullanilan vavien tesisidir.

Az

Dodruluk tablosunun olusturulmasi
Sisternde 51ve 52 seklinde ik gig dediskeni bulundugundan,
n=2olur
2 = 2 = 4 defisik durum vardir,
Buma gire dogniul: tablosum alugturalim

GiRIS CIKIS
] 52 L
100 o | a
2|0 1 1
3|1 0 1
i T e R

1. satirda her iki anahtar da uyarisiz oldugundan lamba yanmaz. L =0



2. satirda sadece S2 anahtari uyarilh durumda ve lamba yanar. L =1
3. satirda sadece S1 anahtari uyarih durumda ve lamba yanar. L =1
4. satirda her iki nanhtar da uyarili ve lamba yanmaz. L =0

Sistemin matematik ifadesi ve programlama_:

Dogruluk tablosunun ¢ikis hanesinde ‘1’ olan satirlar bizim istedigimiz calismayi
gerceklestirecek olan satirlardir. Bunlar 2. ve 3. satirlardir. O halde bu satirlar
carpimlarin toplamm sekline cevirelim:

L=S1.S2+S1.S2 elde edilir. ( X-OR fonksiyonu)

Metwork 1 Metwark Title Metwork 1 Metwork Title
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Ornek 2 : Ug kath bir bina da merdiven aydinlatmasinin her kattan ayri ayri
yakilip sondirilmesi isteniyor. Anahtarlarin her birisi kalici tip olup, her hangi
bir kattan yakilan lamba, herhangi 2 kattan sondurilebilecektir.

Isenenker :
1. Sistetrin dograhl
tahlosum clcartimz
2. Sistemin rateratilc

rJ-[n - % L H} ifadesind yamtnT,
3. Bisteri PLCigin
progamlayz.
—
rL(] 52 H}
[ | 13 L

Coziim :
e S1ile lamba yakildiginda, S2 veya S3 ile sonsiin.
e S2ilelamba yakildiginda, S1 veya S3 ile sonsiin.

e S3ile lamba yakildiginda, S1 veya S2 ile sonsiin.

l—_%L

Dogruluk tablosunun olusturulmasi :

Verilen problemde A,B ve C seklinde li¢ giris degiskeni bulundugundan ;
n =3 olur.

Bu durumda 2" formiiliine gore; 2" = 22 = 8 degisik durum s6z konusudur.
Buna gore dogruluk tablosunu olusturalim :

GIRIS CIELS

8
3

51 52

= Y=
- OE s
OS8R O
- O O D)

Dogruluk tablosu incelendiginde su sonuca varmak miimkiindiir. Tabloda
yatay satirlari temsil eden ifadeler birbirleri ile garpim durumunda ve sutunlar
ise toplam durumundadir. Buna gore her li¢ anahtarin birbirlerine seri bagh
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olmasi gereklidir. O halde seri bagh u¢ anahtardan herhangi birine basiimasi
durumunda (lojik1) lambanin yanabilmesi i¢in diger iki anahtarin normalde
kapali olmasi geregi hemen anlasiimahdir.

Sistemin matematik ifadesi :

L lambasinin istenilen sekilde ¢aligabilmesi i¢in degisik kombinasyonlar
mevcuttur. Lambanin istenilen sekilde ¢alismasini saglayan kombinasyonlari,
dogruluk tablosunun ¢ikis (L ) hanesinde ‘1’ olarak isaretledigimizde problem
¢ozilmus olacaktir.

“Dogruluk tablosunun ¢ikis hanesinde istenilen galismayi saglayabilen dort
adet ‘1’ bulunmaktadir. Dogruluk tablosunun ¢ikis boélimiinde ‘1’ bulunan
satirlan formiile edersek asagidaki sonuca varabiliriz :

‘e’ bulunan satirlar yukardan asagiya dogru sirayla ;

1. adim : ® S1.S2.S3

Topla
2.adim : ® S1.S2.S3
3.adim : ® S1.S2.S3

1. adim:® S1.S2.S3

Yukandaki satirlara ait ifadeleri toplarsak agsagidaki sonucu elde ederiz:

L = S1.52.S83+S1.52.S3 + S1.52.S3 + S1.52.S3
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3- GIKI$ ATAMALARINA AIT KOMUTLAR :
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GIKIS : Eohinin badh cldudu hatta enerji geldidi zaman gikig rdlesi cekerve adres 1" alur,

Eohinden dnce 'WOT kontad kullanilarak cikigin ters olarak caligmasi sadlanatilir,

Is elemanlarn olarak degerlendirebilecegimiz pndmatik silindir, motor, valf,
aydinlatma gereci vb. elemanlarla PLC arasindaki baglantiyi ¢ikis rolesi
saglar. PLC’nin tiir ve kapasitesine gore 8, 16, 32 adet cikis rolesi
bulunabilir.

e PLC icersinde dahili ve harici olmak lizere iki kontak tipi bulunur. Harici
kontaklar yuk devresine dogrudan baglanabilir. Ancak dahili ¢ikig kontagi
sadece program igersinde baska fonksiyonlari etkilemek i¢in kullanilabilir.

e Cikis rolesinde de giris rolesinde oldugu gibi normalde acik ve normalde
kapah kontaklar bulunur.

e Cikig roleleri de program igersinde belli adreslere sahiptir. Program

icersinde ¢ikis roleleri bu adreslerden gagrilarak iglem yapilir. Adresi belli

olmayan bir ¢ikis rolesi komutunu PLC kabul etmez.

RS (TUTMA KONTROLU ) KOMUTLARI
VE UYGULAMASI

HAFIZA : Cikis sinyallerinin girigi etkilemesidir. Bu da bellek fonksiyonunun
belirgin bir ozelligidir.

Hafiza, bir gegici durum sinyalinin siirekli hale getirilmesi iglemidir. Bir
sinyalin hafizaya alinabilmesi igin sinyalin siireklilik 6zelligi bulunmamalidir.
Yani sinyal gegici bir duruma sahip olmalidir. Ornegin, normalde agik bir buton
elemaninin bir an i¢in uyarilmasi gegici bir durum sinyali (impuls) olusturur.
Bunun yaninda kalici tip anahtar fonksiyonlari igin hafiza islemine gerek
duyulmaz.

Otomasyon sistemlerinin PLC ile gergeklestiriimesinde hafiza teknigi iki
bicimde gergeklestirilebilir :
1- AND, OR vb. “genel fonksiyonlarindan” yararlanarak olusturulan hafiza.
2- RS hafiza fonksiyonlarini kullanmak suretiyle olusturulan hafiza.

11
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HAFIZA ISLEMININ (TUTMA KONTROLU)
GENEL FONKSIYONLARLA GERGEKLESTIRILMESI

1- Reset agirlikhi ( durdurma agirlikli ) hafiza teknigi.
2- Set agirhkh ( gahistirma agirlikli ) hafiza teknigi.

1. Reset agirhkh hafiza teknigi :
Bu teknikte, set ve reset butonlari ayn1 anda uyarildiginda reset islemi baskin
oldugundan sistem kumanda almaz ( reset baskin ).
Konvansiyonel devre semasi

Metwork 1

L1 Metwork 1
| |
RESET SET k.1 1D FESET
_| l | l 4 LD SET
| | | N, ) 0 K1
ALD
k1 = K1
I I Sobol | Addess
L —— "L L -
RESET [0
| Symbol Address -EE e
[ K1 (R[IRI] ’
N i.H-.-E.EE_E.:lij ......................... I. .|ij._|j.. S
SET 0.1 1

2. Set agirhikh hafiza teknigi :
Bu teknikte, set ve reset butonlari ayni anda uyarildiginda set elemani
baskin oldugundan sistem kumanda alarak ¢alisir ( set baskin ).

Konvansiyonel devre semasi
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Network 1 Network 1

SET k1 LD SET

| OLD
RESET K1 = K1
— — [Spmbel

[RESET
- | SET

BELLEK ELEMANI (RS) ILE TUTMA KONTROLU
RS hafiza elemanlari kumanda problemlerinde ¢ok sik olarak
kullanilmaktadir. Bu nedenle butiin PLC ureten firmalar, belli sayida bir RS
elemanini intern olarak hazirlamiglardir. RS hafiza elemani, gegici durum
sinyallerinin hafizaya alinarak surekli hale getirilmesini saglar. Elektrik

kumanda tekniginde miihirlemeli devre baglantilarina esdegerdir.
Calisma divagram

set 1 1] ,
Resat 1 ﬂ
Gkig |

Yukaridakigaligma diyagramina uygun PLC yazilimi asagida oldugu gibidir.
“SET” butonelemani bir an igin uyarildiginda “K1” ¢ikis biti surekli
“<ST1:METRICCoNVERTERProductiD="1""
w:st="on">1"</ST1:METRICCoNVERTER> olur.

Network 1 Metwork 1
| |
SET K1 LD SET
i | Symnbol lAddress

LS E— 1 R
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, | 5ET |10.0
B e Rl L
13 S 11 I

Bu durum RESET sinyaliuygulanmasina kadar devam eder. Reset sinyali
PLC giris adresine normalde kapalikontaklardan geldiginden sinyalin tersi
alinmalidir. Bu buton uyarnildiginda K1¢ikis biti reset olur.

MNetwork 2

MHetwork 2
| I
RESET EA LDH RESET
— + —C & D SRR LI R DR
1 | Swmbol Address
K1 [@oo
N 1 =15 S— A R
| Spmbol i Address
[k~ juoo
|RESET @t
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Bir’ den fazla cilasim set edilmesi : Bir' den fazka pikasm Reset ed flmesi :

0.0

0.0
o~ d$; 0.0 [oa
_| |_( g ) Q0.0 cikaginin lftendmsetedihr. _| ; ; ) 0010 s kendis Reset e
00 aoo :
| ( Q0.0 ve Q.1 pikslars set edilir, 00 a00
— ’ ) — /R ) Q0veQ0 o Reost et
2

o

0. '
). In. 000
_| |_( 0.0,Q0.1, Q0.2 pkslars set edilir
i) Q Q Q AL SELECtt —| ! |—( R ) GO0, Q1,00 2 grksslars Reset ecilir

PLC programlamada durdurma islemleri, réle tekniginde oldugu gibi normalde
kapali kontak formunda gergeklestiriimelidir. Kumanda programinda herhangi bir
arizadan dolay! sistemi durduramama gibi bir ihtimal bulunmamalidir. Ornegin,
herhangi bir sekilde durdurma ( stop ) elemanini kablosunun kopmasi durumunda
sistem kendini otomatik olarak durdurabilmelidir.

Bellek fonksiyonlari ile olugturuimus kumanda ve kontrol programinda,
durdurma iglemi iki bicimde gercgeklestirilebilir :

1- Normalde acik elemanlarla.
2- Normalde kapali elemanlarla.

Bellek elemanlarinin durdurma ( reset ) islemi normalde agik kontaklarla
yapilabilir. Sonug¢ta durdurma iglemi gergeklesir. Ancak bu yontemin en
sakincali tarafi, durdurma elemani giris ya da ¢ikisinda meydana gelebilecek
iletken kopmasi durumunda ¢aligmakta olan sistem durdurulamaz.

Metwork 1
| J—'T + 24%
0.0 Qoo E j%
— " — 5 |
' Hatals

Metwork 2 !

| /T \/ \

<10 00.0 é@@@@%@@@@éﬁ@
-'—| |——( R ) _7 1M 00 01 02 03 2M 04 05 08 07 M +L
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SONU¢: Bellek elemanlarinin normalde agik buton elemanlari ile
durdurulmasi kablo kopmalarina kars: glivenilir degildir. Bu nedenle

uygulanmamalidir.

Otomasyon sistemlerinde, durdurma ve koruma iglemlerinin 6zel bir yeri ve
teknigi olmalidir. Bellek fonksiyonlari ile gergeklestirilen kumandalarda stop
elemani PLC unitesine normalde kapali kontaklar ile ulagtinimaldir.

_";P +24v Metwork 1
|
1
STARI‘% STCP | — 0.0 Qoo
N — =)
| [ Metwork 2
|
/] N/ \ 0.1 Qoo
bodboobocoodwo — /R

IM 00 0102 053Z2M 04 05 06 07 M 4L

SONU¢: Bellek fonksiyonunun normalde kapali buton
elemanlar: ile durdurulmasi kablo kopmalarina kars: giivenilirdir.
Bu nedenle uygulanmalidir.

Bazi durumlarda set edilmig bir bellek elemani ( RS ) birden fazla
noktadan durdurulmasi gerekir. Ornegin bir motor iki ayri yerden calistirilip, iki

ayri noktadan da durdurulmasi rastlanan bir durumdur.
Bazi1 durumlarda set edilmis bir bellek elemani ( RS ) birden fazla noktadan

durdurulmas: gerekir. Ornegin bir motor iki ayr1 yerden ¢alistirilip, iki ayr1 noktadan da

durdurulmasi rastlanan bir durumdur.
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otart ve stop elemanian ayn ayn PLC adreslsrine

girilir.  Gerekli

paralele  baglantlar

prograrm

icersinde yapilir. Toplam 4 input kullanild dindan
bir sonrakiyéntemlere gare ekonamik dedildir.

I

+ 244

/ N/

\

6@@@@%@@@@%@

00 0102 D32 D4 05 D6 OF M 4L

Bu yontemde tim start elemanlari disarida paralel baglanir. Bu sekilde PLC
input Unitesine sadece tek bir adresten giris yapilir (10.0). Ayni sekilde tim stop
elemanlari disarida seri baglanip ayni sekilde tek bir giris adresine baglanir (10.1). Bu
sekilde toplam 2 input kullanildigindan bir dnceki ydonteme nazaran 2 input az

kullaniimig olunur.

- + 24
ST.1ﬂ-.HT STzﬁ-m [ sTOM h
= e
[ STOPZ
/ A A
boooaboooad o

i OO0 0102 032 04 05 06 0OF M +L

Metwork 1 Metveark: Tiths
[ Metveork Comment
STARATH Qo.o
L 'a
— | {52
1
S5TARTZ
] L
1 I
Symbol I Address !
ETARTT 1o '
STaRTZ2 |
Metwork 2
[
STOP1 Qo0
1 i
— 7 | Cnd
1
STaFz2
£
Swrnbol |Ad-:|r=u i
STOM [T |
sSTaP2 L] |

Bu yéntemde s6z konusu motor iki farkli yerden ¢alistirilabiliyor. Yine iki
farkl yerden durdurulmak istenmektedir. Ancak durdurma elemanlari stop
butonu yerine PNP c¢ikigli sensorlerdir. Goriildiigii lizere sensérler disarida
paralel baglanip tek bir input adresine baglanmiglardir. Sensérlerin birbirleri
lizerinden kisa devre akimi dolastirip bozulmalarini 6nlemek igin sinyal
cikiglarina mutlaka birer diyot baglanmalidir

16

M etvweork 1 Petvaoele T ithe
[Metwecrk Cormnnenk z
START oo.a
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]
| Surmbsal | Addre=ss
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Metvwork =
[
jSTI:F___Ii" [wln i)
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—0 247 Network 1 Metwark Title
| [ Network Comment
START START | STOPL qror
1 2 | + + START Qo.0
S R — )
= . 1 1
| | [ I | g |
T :
_E :Y' [Sprbal  [Addess
' [T 1 [STRT [0
i
. Metwork 2
[TT—\/ \ |
booooboooodd 5T0_P Qoo
M 00 0102 032 04 05 06 07 M 4L —] —r)
1
[Sumbal  [addess
(stop_Ji

RS hafiza fonksiyonlarini kullanmak suretiyle SET oncelikli veya RESET 6ncelikli
hafiza fonksiyonlari gergeklestirilebilir. Ancak bundan evvel ONCELIK kavraminin
PLC’ de ne anlam tasidiginin bilinmesi gereklidir.

Bilindigi gibi PLC, program islemede seriyel bir yol izler. Yani, programda
komutlarin taranarak islenmesi, yukaridan asagiya ve soldan saga dogru gercgeklesir.
Program, END komutunun bulundugu satira kadar iglendiktan sonra, tekrar yeni bir
¢evrim igin ilk komutun yazildigi satira ( basa ) doner. Buna bir tarama ¢evrimi denilir.
ilk taramadaki programin bir kopyasi islem gériintiileri birimi (P1) denilen bir RAM
alanina kopyalanir. Yani giris ve ¢ikislarla ilgili degerleri hemen ¢ikislara aktarmaz.

ikinci bir gevrimde program tekrar yukaridan asagiya ve soldan saga olmak iizere
taranir. END komutunun bulundugu satira gelindiginde, programin o anki kopyasi
tekrar giris goruntuleri birimine kopyalanir. Ancak bu alanda, bir 6nceki tarama
¢evriminden dolayi bulunan programa ait kopya otelenerek gikiglara ya da ilgili
alanlara gonderilir. Yani, ¢ikig roleleri galistinilir. Zamanlayici ve sayicilara ait zaman
degerleri iglenir. Dikkat edilirse bir giris sinyalinin ¢ikista izlenmesi ancak bir tarama
cevrimi sonra gercgeklesir.

e Bellek fonksiyonunun Reset agirlikh olarak yazilmasi :
e Bellek fonksiyonunun Set agirlikh olarak yazilmasi :

Yazilimda en son iglenen komut hakim komuttur. Hem start hem de stop
elemaninin ayni anda uyarilmasi durumunda ;
STAR_ T=1 STO_P =1 olacaktir.
Bu durumda c¢ikig biti yukarida set edilirken, asagida reset edilecektir. En son
durum, cikig bitinin reset durumu oldugundan, yazilim reset agirlikhdir denilir.
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Metwork 1

STaAR_T FPORPA

1 1 r
1 I C s D
1
[Spmbal | Address
[POMPAS 0 @O0
[ST&R_ T o

MNetwork 2

STO_P POMP,
I I r
1 7 L F p)

Yazilimda en son iglenen komut hakim komuttur. Hem start hem de stop
elemaninin ayni anda uyarilmasi durumunda ;

STAR T=1 STO_P =1 olacaktir.

Bu durumda ¢ikis biti yukarida Reset edilirken, asagida Set edilecektir. En son
durum, ¢ikig bitinin Set durumu oldugundan, yazilim Set agirlikhdir denilir.

Metwork 1
|

STO_RP POk P&,

| 1 '

1 /1 L F b
Symbol [ Address
POMP2  [Qoo
(stfo.» W@
Metwork 2
|

STAR_T FIORPA

1 1 r

| I LS J
[Spmbal [ Address
[POMPs Qo0
[sTARLT |0

UYGULAMA : Bir bant sistemi Uzerinde ilerleyen paketlere 3 degisik toz trin
doldurulacaktir. Bunun igin start verici eleman uyarilarak, bant motorunun ¢alismasi
saglanacaktir.

= Paket S1 sensoérl algilama alani igine girdiginde bant motoru stop edecektir

= Bir miktar Gran pakete bosaltilacaktir. Operator ayni start butonunu ikinci kez

uyararak bant motorunu tekrar galistiracaktir.

= Paket bu defa S2 sensoru tarafindan algilandiginda tekrar ve ikinci trin, ayni

sekilde bir sonraki islemle 3. GrinUn dolmasi saglanacaktir.

= Buislemler ayni sekilde devam etmelidir.
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Ifotox { Q00 Paketlen algilayan optik sensdrler

Bu komut, 0'dan ‘1’ konumuna her gegiste, sadece bir tarama icin gug¢ akisina
izin verir. Calisma grafiginden de goruldugu gibi bir butonun kapatilmasiyla (pozitif
degisim) ¢ikista sadece bir tarama c¢evrimi slresince sinyal elde edilir. Bu sinyalin
suresi tarama g¢evrimiyle ilgili oldugundan ¢ok kisadir.

v
Chirig 1 I g
(rikag [] .
Uyqulama 1 :

PLC cihazimizin 10.0 giris adresine normalde acik bir buton elemani baglayalim:
Butonu surekli uyarili ( kapal ) tutup, bu esnada Q0.0 adresli ¢ikisin sadece bir
tarama cevrimi suresince “ON” oldugunu goérmeliyiz.

Metwork 1 Metwork 1
SET_1 0.0 1D SET_1
| | | r EU
— | | P { ) - Q0.0
ETymI:u:uI_ PR _fﬁddres_s -
LT S L e s 51 e VR
| Sprnbal Address }
|SeT1 o |

Bu komut 1'den 0 konumuna her gegiste, sadece bir tarama icin gu¢ akisina izin
verir. Calisma grafiginden de goruldigu gibi normalde acik bir buton kapatildiginda
cikista bir sinyal gézlenmez. Ancak buton elemani acgildiginda (negatif degisim)
sadece bir tarama ¢evrimi suresince bir ¢ikis sinyali elde edilir. Bu sinyalin suresi
tarama c¢evrimiyle ilgili oldugundan ¢ok kisa surelidir. Cikistaki impuls sinyali, giris
sinyalinin disen kenarinda olustugundan dolayi negatif bir degisimin tespit
edilmesinde kullanilir.

19



20

Metwork 1 M etk Titl
i el kel Metwork 1 Metwork, Title
| Metwark Comment R
10.0 TN Q0.0
— HvE— ) s
P = Q0.0
Symbal Address
[_‘Syml:u:ul 2 Address g'?EIE:T ﬁjntln
| BAMD goo :
!_ST.-“—‘-.HT 0.0
UYGULAMA:
Paketleri algilayan optik sensorler
S1 S2 S3
Paketler ilerliyor
Start
1. iiriin 2.iirlin 3.iiriin

Bir bant sistemi Uzerinde ilerleyen paketlere 3 degisik toz Grun doldurulacaktir.
Bunun igin start verici eleman uyarilarak, bant motorunun ¢aligsmasi saglanacaktir.

ar,

- Q Start

— » Paketler ilerlivor

© ©) ©)
=1 ﬁ‘\ ? a2 / ﬁ ot
Paketleri alzilayan optik senstirler

= Paket S1 sensoérl algilama alani igine girdiginde bant motoru stop edecektir

= Bir miktar Grin pakete bosaltilacaktir. Operator ayni start butonunu ikinci kez
uyararak bant motorunu tekrar galistiracaktir.

= Paket bu defa S2 sensoru tarafindan algilandiginda tekrar ve ikinci trin, ayni
sekilde bir sonraki islemle 3. Grunun dolmasi saglanacaktir.

= Buiglemler ayni sekilde devam etmelidir.
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Network 1 Metwork, Title Netwaork 1 Metwark Titls
[ Network Comment [ Network Comment
START BAND =0 e
5 ) Symbol I Address
' "BAND Q0o
| START 0.0
| Sornbal E.ﬁ.ddrcss Network 2
[BAND 60.0
START IR |
1D S1
Netwark 2 8 g%
| EU
— R EAND,
51 # ! BAND
_| l ‘1 p bl F ) | Symbol [ﬂ«ddress
| v I~ \ . EAND | Go.0
T~ ' El |01
52 |52 [10.2
_| |_ |53 [10.3
g3
' Svmbal i.-*-.ddreﬁ
BAND Q00
51 [ia.1
. |52 0.2

Birbiriyle ayni anda devrede olmamasi gereken sistemler vardir. Ornegin; 3 fazl
asenkron motorlarda devir yonunun degisiminde her iki yon rolesinin ayni anda
devrede bulunmasi hali istenmeyen bir durum olup, faz cakismasi ile
sonuglanmaktadir. O halde bu iki role ayni anda devrede bulunmamalidir.

Kilitteme, gergcek anlamda yasaklama kavramindan yararlanilarak olusturulmus
sistemdir. Ayni anda devrede bulunmasi istenmeyen diger ¢alisma organina ait
giris ya da cikis sinyalinin sifir degeri sorgulanir.

iki girig sinyalinden birisi verildikten sonra, ikinci girig sinyalinin yasaklandigi
sistemlere “kilitlemeli sistemler” adi verilmektedir.

Kilittemelerin gorevi, otomasyon sistemlerinde gesitli istenmeyen durumlari
engellemektir. Ornegin, bir ydonde dénmekte olan bir elektrik motorunun ayni anda
aksi ydonde donmeye zorlamak, gerek elektriksel gerekse mekanik yonden arzu
edilmeyen ve sistemde hasarlara yol acabilecek bir durum olusturur.

Ornek 2: Bir yiikleme tesisinde ii¢ adet motor farkl yiikleri kaldirmaktadir.
M1 =3 Kw, M2 =5 Kw ve M3 = 7 Kw. Ancak tesisin toplam glg¢ kapasitesi 10 Kw

ile  sinirlandinimistir.  Tesis toplam 10 Kw sinirni asmayacak her turl
kombinasyonda caligmalidir.
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Problemin kavranmasi :

e Ving motorlari normalde acgik yay geri donuglu bir butona ( S1, S2, S3 ) basili
oldugu surece c¢alismalidir. ( Kesik ¢alistirma )

e Sistemde ayrica bir reset ( stop ) butonu bulunmayacaktir.

e Ornegin, 3 Kw ve 5 Kw'lik motorlar devrede iken 7 Kw giiciindeki motor devreye
alinmak istendiginde bu motora ait sinyal etkisiz olacaktir.

e Ayni sekilde 7 Kw gucundeki motor devrede iken, 5 Kw devreye alinmak
istendiginde bu motor kumanda sinyali almasina ragmen devreye girmeyecektir.
Aksi halde 10 Kw siniri asiimis olmaktadir.

Co6zim énerisi: 10 KW sinirini asan tek ihtimal M2 ve M3 motorlarinin ayni
anda devrede bulunmasidir. Bu nedenle her iki motora ait ( M2 ve M3 ) devresinde
kilittemeler kullaniimahdir.

Hetwork 1 3 Kw Hetwork 2 5 Kw Hetwork 3 7 Kw

[ | [
_|51 r«n) —|Sf|——ﬂjj——(w) o I (" : !

e |l | s
Mo w2 )W a0
v M w3 M ez

Otomasyon sistemlerinin PLC ile gergeklestiriimesinde birbirini ters etkileyen
sistemlerin tasariminda, isin ciddiyeti yonuyle iki tur guvenlik dnlemi ayni anda
alinmaldir.

1- Yazilim kilittemesi. ( software kilitleme )
2- Donanim kilittemesi ( Hardware kilitleme )

1- YAZILIM KILITLEMESi ( SOFTWARE KIiLITLEME )

Otomasyon sistemleri PLC ile tasarlanirken kontaklarla olusturulan muhtrleme
tekniginden ziyade bellek elemanlari (RS) kullanilir. Bu nedenle kilitteme konusunu
bellek elemanlari ile olusturacagiz. Bir sistem calisirken diger bir sistemin 0 anda
¢alismasi sakinca olusturuyorsa bu durumda bellek elemanlari kargilikli olarak
kilittenmelidir.

Yazilim kilitlemesini iki bicimde uyqulayabiliriz:

a- Bellek elemaninin ( RS ) set kisminda kilitteme.
b- Bellek elemaninin ( RS ) reset kisminda kilitleme.
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Kilitlemeler

Bu kilitteme iglemi bellek elemaninin set girigsinde yapildigindan bu isim
verilmistir. Set girisinde olusturulan “AND” fonksiyonu sayesinde, set isleminin
yapilabilmesi i¢in diger galisma organina ait gikigin, mutlaka sifir degerine sahip
olmasi gerekir. Yani bir ¢ikis aktiken diger ¢ikisin aktif olmasi engellenmektedir.

Network 3

0.2 Qoo

R )

Network 4
|

0.3 QoA
— F—C ")

Bu kilitleme iglemi bellek elemaninin set girigsinde yapildigindan bu isim
verilmigtir. Bu sekilde Q0.0 = 1 iken, Q0.1 ¢ikisi surekli reset durumundadir. Ayni
sekilde Q0.1 =1 iken, Q0.0 cikigI surekli reset durumundadir. Ayni anda galismasi
istenmeyen sistemlerde kullanilabilir bir yontemdir.

2-

Metwork 1
|
10,0 Q0.0
1 —— )
Metwork 2
|
10,2 Qo0
Ly 7 b 7 )
PETIR 1
i e
\hl_.__:/

HNetwork 3
I
0.1 Qo
I | ra
1 | L 5 :}
1
Hetwork 4
I
10.3 Qo1
— ¢ A
I 1
¢ Qoo
'\_“‘ /

DONANIM KIiLITLEMESi ( HARDWARE KILITLEME )

Bu kilitleme yénteminde istenmeyen sinyaller, PLC disinda yapilacak olan
bagdlantilarla giderilir. Elektrik kumanda devresinde meydana gelen kisa devreler
sonucunda olusan kontak yapigmalarinda, yazilim kilitlemeleri yetersiz kalir. Bu
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yetersizligi ortadan kaldirmak amaciyla PLC disinda, kumanda elemanlarinin ( role,
kontaktor vb. ) kontaklari Gzerinden de kilitlemeler gercgeklestiriimelidir.

er N
C ; ;

RESET SET1 SET-2

[l

a | |:|.1| |:|.2| 03 | 0.4 | 0.5 | I:Iﬁ| I:I.T-'l b | +L | GiRIGLER {1B0

|

1
| 1
LHD i
& L = :
' E0.0—g] a0z |
BHO
& | g loo—a R
— Qoo |
bn2 — P rogram yoluda
d R vazihm kilitlem e

00| 01| oz|o3]2 | 0a| 05| o8 o7] 1L [giagLar (@eo

@F :@) = Donani m kilithem esi
.'r-l — -
k2

A1

Ciddi arizalara sebep olabilecek durumlarda, gerek yazilim icinde gerekse
donanim olarak her iki kilitleme sekli mutlaka kullaniimalidir.
Unutulmamalidir ki sadece yazilim yoluyla yapilan kilitlemeler, kontak yapismasi

durumunda etkisiz kalacaktir.

Sekilde bdyle bir prensip uygulama goérulmektedir. Buna gore Q0.0 ve Q0.2
cikiglarinin ayni anda ¢aligmasi istenmemektedir

Yazilimda gerekli kilittemeler yapilmasina karsin, donanim yonuyle de PLC
disinda gerekli kilitteme baglantilari yapilmistir. Bu sekilde herhangi bir kisa devre
halinde kontak yapigsmasi olusmussa bu durumda s6z konusu kontak agik durumda
bulunacaktir. Bu sekilde diger bir ¢ikigi calistirmak mumkun olmayacaktir.

UYGULAMA : A+ B+ B - A- seklindeki ardisik kumanda zincirinde, ¢ift etkili
silindirler 5/2 tek bobin uyarili ve yay geri donuglu yonlendirme valfleri ile kumanda
edilmek isteniyor. Sistemin kumandasini PLC igin hafizali siralayici ydntemini
kullanarak gergeklestiriniz.
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Elektropndmatik sistemlerde ardisik kumanda zincirinin PLC ile kumanda
edilmesinde 5/2 tek bobin uyarili ve yay geri dénusli yonlendirme valflerinin
kullanilmasi durumunda, su prensip ¢ozum zinciri uygulanmalidir :

Prensip ¢6ziim zinciri :

e Calismayi ilk defa baglatmak icin start sarti belirlenir.

e Adim sayisi kadar yardimci role kullanihr. ( M1.1, M1.2, M1.3, vb. )

e Bir adimdan diger bir adima ge¢gmeyi saglayan sartlar ( sinyal vericiler ) yol-adim
diyagramlari olusturularak belirlenir.

e Bir 6nceki adim gergeklesmisse ve bir adimdan diger bir adima ge¢meyi saglayan
sinyal verici eleman uyariimigsa yardimci réle set edilir.

e En son adimin tamamlanmasi ile beraber tUm yardimci roleler reset edilir.

e Yardimci roleler ¢ikiglara atanir.

Pnbématik devre semasi :

A all al B LIt} (8}

» &l m% ALy m%

“A+B+B- A-“ seklindeki ardisik kumanda zincirinin PLC ile kumandaSI :
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Pnomatik devre semasinda goruldugu gibi A+B+B-A- seklindeki ardisik kumanda
zinciri, tek bobin uyarili ve yay geri donusli yénlendirme valfleri ile
gerceklestiriimektedir. Tum elektropndmatik sistem ¢ézumlerinde, ¢dézum yontemi her
ne olursa olsun mutlaka bir baglangi¢ sarti bulunmalidir. Yol-adim diyagramindan
goruldugu gibi, ilk calisma adimi gergeklestiriimeden dnce ( A+ ) kumanda zincirinin,
en son adimini gergeklestirip gergeklestirmedigi sorgulanmalidir. A+B+B-A-
seklindeki bir galisma igin en son adim A silindirinin geri son konumunda ( A -)
olmasidir. Bu durumda “a0” sinyal verici eleman uyarilidir. Calismayi baslatma igin
“start” elemani uyarili ve en son adim sinyal vericisi ( a0 ) uyariimis ise ilk adim
calismasi gergeklegsmelidir.

Yay geri donuslu valfler, bobin enerijisi var oldugu surece konumlarini muhafaza
ederler. Bu nedenle kumanda zinciri icersinde valf bobini sinyalleri, RS hafiza
fonksiyonlariyla hafizaya alinmak suretiyle konumlarini koruyabilirler.

A+B+B-A- seklindeki bir calismanin programlanmasi sembolik adresleme ile
gerceklestirilecekse asagidaki sembol tablosu olusturulmalidir :

Sembol tablosu :

% embol Adresi Aciklama

Start 100 haglatm & butonu

al 10.1 A silindivi geri =on konum alglayios
al 10.2 A slindiri ileri =on konum algilayn o
bl 10.3 B silindiri geri =on konum alglayias
Ly 10.4 B slindiri ileri =on konum algilaw o
bl Q0.0 %1 wal f hokini

W2 2 W 2wl f hokini

NETWORK 1 f Start eleman uyanimizsa ve en son adim simeali mevoutsa (a) ve
W14 yardimc rolesi ghrevini tamarmlamissa A+ hareketi icin biryardime réleyd hanzays al.

| “start a" WA M1 | LD USTART" |
[ (5] | & &0 i
R s | A M14 :

5 M11,1 |

NETWORK 2 A Bir dncel adim sitweali meveutsa [ M1 ) v A Silindin ilend son
komumung ulasmissa (a1 wyanl ise ) B+ hareketi icin M1.2 yardime) rdlesini set et

| M1.1 "al” b1 .2 | LD 1.1 [
| 1 | r | A “al"
[ ' 1l Lf] | 5 h1.2, 1
|

- 1

NETWORHK 3 A Bir dncell adim sitwali meveutsa [ M1.2 ) w2 B silindin ilend son
konumuna ulagmigsa (b1 wyanl ise ) B- hareketi icin M1.3 yardimel rdlesini set et

| TRy hid.2 o mia
| | | | [ :

| (0 e I (5] !A "y

1 | 5 M13,1 |

S —
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NETWORK 4 A Bir dncekl adim simyali mevcutsa ( M1.3 ) we B silindin gen son
konumuna ulasmigsa (b0 yanliise ) A- hareketi icin M1.4wardime rdlesini set et Bu adim
ardigik kumanda zincirinin en son adimi oldujundan daha dnce set edilmis olan 4 adet

yardimnel roleler ayni anda reset et

| M2 RO RIS EEE——
I [ | LD M1.3

‘ | I I I |-1S] : 'g_' "bl:'" .

| 5 M14,1 |

mn.1 | R W11, 4 |

—(r ] a |

R o

Not : Programlamada 4 adet yardimci rolenin ayni anda reset edilmesi isleminde
tum yardimci roleler ayri ayri reset edilmek yerine, “R” komutunun altina yazilan 4
rakami ile M1.1’ den M1.4’ e kadar olan tUm yardimci roleler (4 adet ) ayni anda
reset edilebilmektedir. Bu yontem, S7-200 PLC cihazlari i¢in gecgerlidir. Diger PLC

cihazlari igin ayri ayri resetleme iglemi yapilmahdir.

NETWORK 5 i A+ A - hareketi : Daha dnceden hafizaya alinmis olan yardime rile
sirwyaller, bu baldmde ilgili cikeglara atanie, A silindidni iled cikartacak olan walf bobin 1 'dir,
W11 wardimol rilesi set edildidinde 1" enerjilenerek A silindid iler son konumunu alir. 1
walf bokini bu konumonu k1 4 yardirme milesi enerilenene dek korur, 1.4 enedilendiginde
normalde kapal olan kontadine acar, Biylece v enerisiz kalarak A- hareketi sadlanmmig olur,

M1 h1a e EEETE
| | A [ ] AN M4

; = In‘l.r1 n

METWORK 6 / B+ B —hareketi : B silindrini ilen cikartacak olan walf bobini y2'dir.
W12 yardimo rdlesi set edildifinds "v2" enerilensrek B silindii iled son konurmunu alir. ¥2
walf bobini bu konurmunu k13 yardirnc) rélesi enerjilenene dek korur, k1.3 enedilendidinde
nomnalde kapal olan kortadine agar. Boylece 2 enejisiz kalarak B- hareketi saflanmis olur,

M1Z M3 vz | LD Miz |
| A LAN M3 |

| = o !

3 fazh bir asenkron motor normalde acik, uyarildiginda kapanan tek bir butonla

hem calistirilip ( set ), hem de durdurulmak ( reset ) isteniyor:

v

&

Inn
f .

111 |‘|

—

T aylmn gecilanesi

Butona bir kez basilip ¢ekildiginde motor galisacak, ayni butona ikinci bir kez basilip

cekildiginde ise motor duracaktir. Ayrica motor termik bir role Gzerinden asiri
akimlardan korunacaktir.
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Cozim :

Problemin birden fazla ¢é6ziimi mevcuttur. Ornegin S7-PLC igersinde kullanima
hazir olarak bulunan, ylkselen kenar tetikleme sinyali komutunu (EU) kullanmak
suretiyle ¢ozume ulasilabilir.

Problemin ¢6zUmu igin, kesinlikle elektrik kumanda devreleri mantigindan uzaklasmis
olmak gereklidir. Cunku 10.0 buton elemani, Q0.0 ¢ikigini hem set, hem de reset
etmelidir. Bu nedenle set ve reset islem komutlari alt alta yazildiginda, bir gevrimde
set iglemi, ikinci veya sonraki herhangi bir cevrimde ise reset iglemi gergeklesmelidir.
Bu nedenle set ve reset islemlerini farkli gevrimlere yaymak gereklidir.

Pozitif yukselen kenar komutu ( EU), 10.0 girisi kapali kaldidi strece sadece tek bir
¢evrim igin sinyal Uretir. Bundan sonraki gevrimlerde sinyal uretmez.

10.0 giris adresi =1 yapildiginda ilk ¢gevrimde sadece set komutu tarutular. Q0.0 ¢ikig
adresi = 1 olur.

10.0 giris adresi ikinci bir kez uyarildiginda, ilk gevrimden dolayi acilan Q0.0 kontagi
MO.0 bitini tekrar set edemez.

Ancak alt satirda kapanan Q0.0 kontagi bu defa reset islemi yaptirir.

Hetwork 1 Metwork, Tikhe Metwork 1 Metweark Tithe
[ Metwark, Comment [ Metwork Comment
0.0 Qoo DO LD IO. 0
| ] 1 | | e ET
1} 1 P 1 7 € s ) AN ao.o
1 =] MO, 0.
Network 2
MHetwork 2 |
[ LD I0.0
10.0 Q0.0 MO0 be a0 o
I | | 1 1 I ( ’
I 1 F I 1 R :} K MO .0,
; HNetwork 3
I
MHetwork 3 1.0 MO, 0
| = Q0.0
r0.0 Qoo

Normalde acik fakat uyarildiginda kapanan bir buton ile 3 adet sogutucu motoru
( fan ) su sekilde calistiriimak isteniyor:

S1 butonu bir kez uyarildiginda birinci fan motoru ( M1 ) surekli calismaya basliyor.
S1 butonu ikinci kez uyarildiginda ikinci fan motoru ( M2 ), buton tGglincu kez
uyarildiginda ise Ggtincu fan motoru ( M3 ) slrekli galismaya basliyor. S1 dérdinci
kez uyarildiginda ¢alismakta olan tim motorlar duracaktir ( reset ).
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Uyulatra platy

Humanda

=T

Sofjutmar Fan) motarlan

Ciziim :
Network 1 Metwork Tithe Helwork 4
[ Hetwork Comment |
0.0 Won [} oA
— 23 H s
1
Melwork 2 | Melwork 5
| [
MO0 Q0.2 03 MO0 W1.0 I41.0
H b ) e D
|
L(I]EI'E
HNelwork 3 FI }
|
MO0 Qo Qo2 Mot . g
| | | I 5 elwor
_] I 1 I . 1 } |
W00 Qo3 1.0
— - EI)

Zaman fonksiyonunun olusturulmasi kumanda tekniginde temel lojik
fonksiyonlardandir. Zaman elemanlarinin gorevi; bir giris sinyaline karsi zamana
bagimli ¢ikis sinyali Gretmektir. PLC i¢cinde zamanlayicilar numaralandiriimiglardir.
Uretici firmaya gore cesitli sayl ve fonksiyonlara sahip zaman elemanlari ( timer )
hazir bir sekilde kullanima sunulmustur. Kullanim igin sadece basit bir programlama
yeterlidir.

Zaman elemanlarinin intern olarak nasil ¢alistigi normal sartlarda programciyi
ilgilendirmez. CUnku kullanim i¢in dnemli olan zaman elemaninin fonksiyonudur. PLC
cihazlarinda genelde dijital zaman elemanlar kullaniimaktadir. Bu prensibe gore
intern olarak olusturulan sayma darbeleri bir geri sayiciya iletilir.

Oncelikle zamanlayiciya start sinyalinin veriimesiyle sayma degeri  yiiklenmis
olur. Zamanlayici, intern sayma darbeleri ile sifira ulastiginda zaman bitmistir.

PLC igersindeki zamanlayiclyi kullanabilmek igin zamanlayici ile ilgili
parametrelerin tanimlanmasi gereklidir.

ZAMANLAYICI PARAMETRELERI:

e Zamanlayici numarasi :@ PLC igersindeki kag numarali zamanlayicinin
kullanilacagi belirtiimelidir. Ornegin, S7-200 CPU 212 tip PLC i¢ blnyesinde
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uretici firma tarafindan hazir olarak kullanima sunulmus 0-63 arasinda toplam 64
adet zamanlayici bulunmaktadir. Programlamada bunlardan hangisinin
kullanilacag! belirtiimelidir. Ayrica zamanlayicilar, bir program icersinde birden
fazla programlanmamalidir. Ornegin bir program iginde iki adet zamanlayici
kullanmak gerektiginde, her iki zamanlayiciya da ayni numaralar verilmemelidir.
Ornegin birinci zamanlayici T38 ise ikincisi T39 veya baska bir adres numarasi
olmahdir.

Zamanlayicinin tiirii : PLC marka ve modeline gore cihazlarin i¢ bunyelerinde
sahip olduklari zamanlayicilar degisik olabilir. Ancak temelde her PLC cihazinda
bulunabilecek iki tip zamanlayici mevcuttur.

Kapamada gecikmeli zamanlayici.
Cekmede gecikmeli zamanlayici.

Zaman degeri : Zamanlayicilarin programlanmasinda milisaniye, saniye veya
dakika olarak zaman deg@erlerinden herhangi birisi girilmelidir. Bu kullaniciya ait
bir segimdir.

Reset : Zamanlayicinin ne sekilde reset edilecegi zamanlayicinin tlrine goére
degisebilir. Ornegin, kapama gecikmesi yapan bir zamanlayicida ayrica bir reset
girisi bulunmaz. Resetleme iglemi, zamanlamayi baglatma sinyalinin kesilmesiyle
yapilir. Buna karsilik agma gecikmesi yapan bir zamanlayicida ise ayrica bir reset
girisi bulunmaktadir. Bu hususlarin daha 6nceden bilinmesi gereklidir.

Asagida kapamada gecikmeli zamanlayicinin programlanabilmesinde gerekli

olan galigma grafigi verilmigtir.

cuprent=10 oo NI <oCRE N NS N :

T3F(currert)

Timing Diagram for TON Example 1

e

oo _ 1| L1

100100ms)=13

T 22774P1

TOM

T g

Mairmum
value = 3767

Ta7(hit) :|—| '

200

TON, TOF tipi zamanlayicilar :

1 ms 327767 5 T32, T%6
10 tns 32767 s T33-T26, T97-T100
100 ms 327677 5 T37-Té3, T101-T255

TON zamanlayici uygulamasi -1:
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PLC 10.0 giris adresine bagl salter uyarildiktan 5 saniye sonra motor ¢aligsacaktir.
Salter kapali kaldi§i strece motor ¢alismasini strdarmelidir. Salter=0 yapildiginda
motor durmahdir.

Metwork 1 Metwork, Title Metwork 1 Metwark Title
| Metwork Comment [ Mebwark Camment
[0.0 T35 LD I0.0
| | m TON TOH T38, +50
Metwork 2
+a04PT |
LD T38
= Q0.0
Metwork 2
T38 0.0

TON zamanlayici uygulamasi —2 :

10.7 girigi impuls darbesiyle uyarilacak. A silindiri A+ hareketini yaparak digari
hareket ederek bir koltuga 3 saniye botunca kuvvet uyguladiktan sonra geri
donecektir. 10.7 girigi surekli uyaril tutuldugu surece bu ¢gevrim tekrarlanacaktir.

31



11 4 !
RN
5'1|'3

& |Q | Symbol bddress
1 START 0.7
2 Al (0.0
3 Al 101
4 1 [0
5
Metwork 1 Metwork, Title
[ Metwark Camment
START Al 1
| l | l r
1| 1| {5)
1
Symlﬂ-ﬁl “E.:i‘-_.ad_ress m{.i.:_-:umment__
A0 oo T
|STaRT _~ /o¢ '
e oqeer
Metwork 2
Al A1 T38
| l | l
| [ | [ IM TOM
+304PT
| S}I T P S
A et 0
L 2L N A
Metwork 3
T38 1
| | r
. {r)
1
(Spmbol [ Addess
L (a1

TOF TiPi ZAMANLAYICI PARAMETRELERI
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Timing Diagram

0.0 _I—I—I L1
: hnnml:rrsj 5001 0ms)
..q_... : -

current=100 I :

T35

[currert) :

T33 (i) | ]

Q00

TOF zaman parametreleri:

1ms 32.767 s T32, T96
10ms 327.67s T33-T36, T97-T100
100 ms 3276.7 s T37-T63, T101-T255

UYGULAMA-1 : Bir lunaparktaki oyuncak atin su sekilde calismasi isteniyor:
Jeton atiliyor. Oyuncak at 5 saniye slreyle calisip duruyor.

WVolt
[
i r] Jeton atilpor
| | |
| :
! Crymreal o
ZATHAN
) Ssn i
Network 1 Network Tite Metwork 1 M etwark, Title
[ Network Comment T
(0.0 T34 1o 010
_| : IN TOF TOF T34, +500
Eonder |Hetwnrk 2
LD T34
= Q0.0

Metwork 2

|
. T34 un.n)

UYGULAMA-1 : Bir band sisteminin asagidaki gibi gcalismasi istenmektedir.

e PLC 10.0 adres girigi uyarildiginda Q0.0 ¢ikisina bagli motor hemen ¢alisacaktir.
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e PLC nin 3 input girisine dedisik zaman degerleri atanacaktir.

TONR TiPi ZAMANLAYICI PARAMETRELERI

e Ornegin ; 10.1 = 1 ise, 3 saniye
0.2 = 1 ise, 6 saniye
10.3 = 1 ise, 10 saniye sureyle band motoru ¢aligip durmahdir.
Metwork 1
I
0.0 737
1 N TOF
VwO4PT
Hetwork 2
I
0.1 MOV_w
L 1 ¢ |
— | 1 P BN ENDf—
+304 1M OuT kv
Network 3
I
0.2 MOW_w
1 | |
— } | P | EM EMO
+B0IN OUT Fvwio
HNetwork 4
I
10,32 DN WS
| 1 | |
I 1 P EN enop—
+100= 1M QLT =%
HNetwork 5
I
T37 Q0.0
I 1 r
1 I . )
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N
IN TONR

TONR zaman parameireler

lms  32767s TO, T64
TCY 10ms 327.67s  TI1-T4, T65-T6S
ik 100ms 327675  T5-T31, T69-T95

Timing Diagram

oL = —— F—

PoBopOme) | la0C10me) 10001 D) =12

e R AR finersbarinanaess Tt
{Currert) : : i

[Currert)

T1
{Currert)

P4 (i, @O0 | | ~

0.1 (Rezeat) |_'_|

Uygulama: 3fazli asenkron motorun ¢alisma siiresine bagh olarak rulmanlart belli bir
siireden sonra degistirilecektir. Bu nedenle sadece motorun ¢alistig siireler tespit edilmelidir.
Rulman degisim siiresine gelindigi flasor yapan bir lamba ile bildirilmelidir.
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Network 1 START BUTOMU ILE MOTOR SET EDILIR.
START:10.0 MOT_1:00.0

=)

MNetwork 2 MOTOR CALISIYORSA TS ZaMaNl SAYILIR,
MOT_1:00.0 TG

-»-~| Il N TONR

+1004FT

STO_F:0.1 MOT_1:00.0

— (")

Metwork 4 RULMAN DEGISIM SURESINE ULASILDIGIMNDA KAPARAM TS
KONTAGINDAN SMO.5ILE Q0.1 CIKISI FLASOR TAPAR.

Clock_12:5M05 ann

e —C )

Metwork 5 ZAMANLAYICI AKTUEL DEGERI 10,2 ILE SILIMIR.
0.2

)

ZAMANA BAGIMLI ARDISIK KUMANDA TEKNiGi VE UYGULAMALARI

Zamana bagimli ardisik kumanda tekniginde, bir sonraki isleme gecilmeden

once bir dnceki islemin gergeklesip gerceklesmedigi sorgulanmalidir. Eger bir dnceki
islem gerceklesmigse ve ilgili zamanlayiciya ait kontak kapanmigsa bir sonraki islem
gerceklestirilir.
Asagida zamana bagimli ardisik kumanda prensibi gorulmektedir.

T39 [0z
_l R ) = dnceli
T 1 adim
i 0.3
ejal 3 )
part 1

Metwork 3 MOTOR RESET EDILIR. TS BU DURUMDA S&vMaY! DURDURLR,
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- UYGULAMA

4
10.0 | | .
0.1
Q | | .
q—h T
T1 T
0.2 : _ : : A —
— : —
T2 [ - T2 B
- i g e Tarman
— L ————
T3 ST
Birinei gevrim - [kinci gevrim
Hatwaork 1 Metwork 4 Metwork 7
[ [ [
_I 0.0 Qo3 D':'.'lj Qo2 T39 Ta0 (W]}
/ ] |—
 — — : —| EREEL |_(: |=I| 3
+204PT
MHetwork 2
[
Qo T22
_I I =] TLIM Matwork T
|
w204 BT ras Qo2
— A
Q0.3
Hotwork 3 Sl :)
[
T38 Qo
_I I_{ I } lNlul.wn:"kE
1
Qo2 L] T40
~C 5 D — ————{w Ton
i
w20 BT

Endustride Uretilen Granlere ait miktarlarin belirlenmesi ¢ogu zaman darbelerin
sayllmasi yontemi ile gergeklestiriimektedir. Bunun igin sayma darbeleri bir sayiciya
uygulanir. Sayici igindeki sayma darbeleri 16 bitlik (1 word) bir alandadir.

Sayici ; her 0'dan 1'e geg¢is olgusunda sayan bir elemandir.

S7 200 PLC de 3 tip sayici bulunmaktadir.

e CTU: Yukari sayici
e CTD: Asag! sayici
e CTDU: Asagi-Yukari sayici

SIEMENS S7-200 CPU 221, 222, 224 model PLC cihazlarinda kullanima hazir
0-255 arasinda toplam 256 adet sayici bulunur.

37



38

Yukari Say komutu (CTU) sayma (CU) girisinin her ylkselen kenarinda anlik
degeri bir attinir. Anlik deger (CV) ayar degerine (PV) esit veya bluyukse ¢ikis biti (Q)
1 olur. Reset girisi (R) geldiginde sayici sifirlanir.

MNetwork 1 B et T ithe
0.0 i:l_*;-:] |_| l_l |_| I_I l_l I P etveark Cornmeernt
i : ; : i oo C48
' ] —To TTu
0.2 [rest)
o, 2
_l [—_ [ =]
+ 3
Metwork 2
[
CA8 (ourrer) cag 0.0
5 e T e
C 45 (bt I—
Qo0

istenilen degere ulasildiginda sayici i¢ biti aktif olur. Ornegin C48=1 oldugunda ne
yapilacagi tamamen kullaniciya ait bir durumdur.

UYGULAMA-1: PV=CV ise durdur.

Daha once baslatiimis bulunan bir sureg, sayicinin istenilen degere ulagmasiyla
sona erdirilebilir. Start butonu ile band motoru ¢alistiriliyor. Sayici sayma degeri ayar
degerine esit oldugunda (CV=PV) band motoru durduruluyor

Sayma sensorii = 10.1

Band motoru= Q0.0
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smiim:
Network 1 BAND MOTORU CALSTIRILIYOR.
STARTI0.0 MOT_1:000
I [ o .
— | 1 P I (s)
1

Metwork 2 BAND CALISTIGI SURECE C4B SAYICIS| SENSORDEN
GELEN SINYALLERIN HER DUSEN KEMARINDA ICERIGINI
BIR ARTTIRIYDR. BAND MOTORU HER BIR YEMI CALISMADA
C48 SAYVICIS| KENDINI RESETLIYOR.

MOT_1:00.0 SEMS07 C4B

— - o oo

START:0.0
— ¢

et s

Metwork 3 CV=PY OLDUGUNDA KAPAMNAN C48 KOMTAG] BAND MOTORUNLU
DURDURLUYDOR.

MOT_1:000 C48 WMOT_1:00.0

1 1 | m 1 -
— | 1 1 P k?

Asagdl Say komutu (CTD), yukar sayma girisinin (CD) her yukselen kenarinda
(0’dan 1’e donlsuminde) anlik sayma degerini bir azaltir. Cxx anlik degeri 0’a esitse
Cxx biti set olur. LD (Load) girisi geldiginde sayici biti sifirlanir ve anlik deger PV
degerine esit yapilir. Sifira ulasildijinda sayma islemi durur (ve Cxx biti set olur).

II:I.DEwm___w [ H_H

2 ' 2

(curtert) 0 0

Network 1

Metwork 2

C1

_I 10.0
_I 10.1

+F -

Ch CTD

_| 1 I_(E!EI.EI)

Yukari/Asagi Say komutu (CTUD), yukari sayma girisinin (CU) her ylkselen
kenarinda yukari sayar, asagdil sayma girisinin (CD) her ylUkselen kenarinda ise asagi
sayar. Sayicinin anlik degeri Cxx o ana kadarki sayilan degeri saklar. Sayma islemi

yapildigi anda anlik deger ile ayar degeri PV karsilastirilir.
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Maksimum degere (32767) erisildiginde yeni bir yukari sayma girisi anlk
degerin minimum degere dénmesine neden olur (-32768). Ayni sekilde, minimum
degdere ulasildiktan sonraki agagi sayma giris sinyali anlik degerin maksimum deger
(32767) olmasina neden olur.

Anlik deger Cxx ayar de@eri PV’ye esit veya buyukse Cxx biti set olur. Diger
durumda sifirdir. Reset (R) girisi geldiginde veya Reset komutu islendiginde sayici
sifirlanir. CTUD sayicisi PV deg@erine ulastiginda sayma islemi durur.

10.0 (i T LT LTl [ L1 1
01 (i i i i i i 1 [ :
10.2 (resdl) ‘ 5 = = ' ' P ; M
g i Pog o
T2 s T O S N SR D
L3 ]
C48 (ourrerd) ! Pl 0
1C45 (ki . L
Q00
Tip Galisma Sekli Sayici Biti Ik Taramada
CTU CU anlik dederi arttinir. Sayict biti su durumda 1 olur. | Sayici biti sifirdar.
Anhk deder 32767 ve kadar arthinlabilir. | Anlik deder == Avar degeri Anhk deder saklanabilir.'
CTUD | CU anlik dederi arttirir. Sayic biti su durumda 1 olur: | Sayic biti sifirdir.
CD anlik degeri azaltir. Anlik dedger == Ayar defer Anlik deger saklanabilir.’

Anlik deder sayvici resetleninceye kadar
arttinhp azaltilabilir.

CTD CD anlik dederi O oluncaya kadar azaltur. | Savic biti su durumda 1 olur: | Sayio biti sifirdir.

Anlik deger=0 Anlik deder saklanabilir.'
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