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BOLUM-1:
PLC TANIMI, GiRiS / CIKIS BAGLANTILARI, BiT ve DATA ADRESLEMELERI
PLC NEDIR ?

Temel anlamda PLC girislerinden gelen bilgileri CPU’da yazili programda isleyerek ¢ikislarina bagli
olan cihazlari istenildigi gibi ¢alistiran programlanabilir cihazlardir.

Buton, Limit Switch, Fotosel, Proximity....vb
Role, Kontaktor, Motor, Valf, Piston.....vb.
PLC GIRIS / CIKIS BAGLANTILARI
PLC Giris Baglantisi

e Bu bilgi dokiimani hazirlanirken temel uygulamalar icin kullanilan DVP-14SS PLC esas
alinmistir. Bu bilgiler DELTA’nin tim PLC modelleri icin gegerlidir. Datalarin kullanimi ile ilgili
farklihklari PLC karsilastirma tablosundan inceleyebilirsiniz.

eSS serisi PLC’'ler NPN ve PNP giris baglantisini destekler. Fakat ayni ortak uca (SS ucu) bagh
giris terminallerine NPN veya PNP baglantilarindan sadece bir tanesi yapilabilir.

*  Giris baglantilarini yaparken sensér tipleri baglanti sekline gore secilmelidir. Ornegin NPN
sensorler kullaniliyorsa tiim buton, limit anahtari... vb girisler NPN baglanmalidir.

e CPU Uzerindeki girislere NPN baglanti yapili iken ilave linite girislerine (SS ortak ucu ayri
oldugu icin) PNP baglanti yapilabilir.

e PLC Giris adreslerini belirlemeden édnce NPN ve PNP durumuna goére baglantilarin nasil
yapilacagi belirlenmelidir.

e PLCgirislerinin aktif olmasi icin X terminallerine 24VDC uygulanmahdir.

PLC GIRiS BAGLANTISI (NPN) PLC GIRiS BAGLANTISI (PNP)
Sink = S5 ortak terminale 240D + Source = /5 onak 2mminale 240DC —
tarmnirall bafianir. tesminall baflanir.
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PLC Cikis Baglantisi

e 14SS CPU cikislarina 3 farkli COM portundan 3 farkli voltaj baglantisi yapilabilir. (Or : CO, C1,
C2 icin 24V DC, 48VDC, 220VAC roleleri farkli COM’lardan cektirebilirsiniz).



e 14SS CPU uizerindeki tim cikislara ayni voltaj baglanacak ise (Or: 24V DC) CO, C1 ve C2 uglari
koprilenerek yapilabilir.

e CO-Y0,Cl1-Y1veC2-Y2,Y3,Y4,Y5 cikislarinin ortak ucudur.
 ilave Unitelerde YO — Y7 cikislarinin sadece 1 tek (CO) ortak ucu vardir.
e Transistor cikish PLC'lerin ¢ikis baglantisi NPN’dir. PNP baglanti yapilmamalidir.

e PLC Cikis adreslerini belirlemeden 6nce baglanilacak ¢ikislarin voltajlarina gore hangi COM
ucuna baglanacagi belirlenmelidir.

e Eger PLC ¢ikislarina Step motor, servo motor gibi hizli anahtarlama gerektiren lniteler
kullaniliyorsa, transistor cikish PLClerin kullanilmasi gerekir.

e Role veya Transistor cikish PLC’lere baglanacak cikis yiiklerinin akimlari yiiksekse yik ile PLC
¢ikisi arasina bu yiiksek akimi kontagindan gecirebilecek réle veya kontaktorler kullanilimasi
gerekir. Bu sayede ylkten kaynaklanabilecek bir problemde PLC cikislari izole edilmis olur.

PLC CIKIS BAGLANTISI (ROLE ve TRANSISTOR)

S L] [0 Rt L B

o

GIRIS / CIKIS ADRESLEMESI

FRANSETOR CUAREUT

e PLC'lerin giris ve ¢ikis adresleri Octal (8'li) sayi sistemine gore yapilmalidir. Buna gore
DVP14SS PLC I/0O (Giris/Cikis) adreslemeleri asagidaki gibi olmaldir.

X0.....X7 (MPU), X20....X27, X30....X37,.......X70....X77, X100....X107,.....X170...X177 (ilave Unite)
Y0.....Y5 (MPU), Y20....Y27, ¥30....Y37,........ Y70....Y77, Y100....Y107,.....Y170..Y177 (ilave Unite)

e DELTA PLC’lerin MPU (nitesine baglanacak ilk ilave Unite girisleri X20...X27 ve ¢ikislari ise
Y20...Y27 adreslerinden baslar. X10...X17 giris ve Y10...Y17 cikis adresleri MPU Unitesi icin
rezerve oldugundan ilave (nitelerde kullaniimaz.

PLC’de Kullanilan BiT ve DATA Adresleri
X > FIZIKSEL GIRIS, Y = FiZIKSEL CIKIS, M = DAHILI BiT, D - DATA MEMORY, T = TIMER,

C > COUNTER, S - STEP ROLE



BOLUM-2:
DIJITAL CIKIS’IN CALISMASI ve KESILMESi UYGULAMALARI

PLC programi yapilirken herhangi bir dijital ¢ikisin ne zaman ve nasil ¢calisacagi belirlendikten sonra o
¢ikisin ne zaman ve nasll kesilecegi (duracagi) da belirlenmesi ¢cok Gnemlidir.

Genelde PLC programindaki eksikler gikislarin calismasindan ¢ok cikislarin kesilmesinden kaynaklanan
sorunlardan dolayr meydana gelmektedir.

Dijital bir ¢cikisin calismasi ve ayni cikisin kesilmesi ile ilgili en sik kullanilan iki yontem Mihirleme
devresi ve SET/RESET komutlaridir.

START/STOP MUHURLEME (START-STOP MUHURLEME.dvp)

X0 X1
— | I/l o)
START  [STOP MOTOR
Y0
MOTOR
END

e Yukaridaki miihtirleme programinda YO cikisinin ¢alisma sartlari, X0 kontaginin altina paralel
actk kontak ve YO gikisinin kesilme sartlarini ise X1 kontagina seri kapali kontak yapilmasi
gerekir.

* Ladder programda OUT (Or:YO0) cikis bobini olarak en fazla 1 kere kullanilabilirken giris
kontagi olarak sinirsiz kullanilabilir.

SET/RESET KOMUTLARI ile START/STOP (SET-RST KOMUTLARI ile START-STOP.dvp)

I !SET ¥0 |
START MOTOR
X1
I !RST 0 |
STOP MOTOR
END




* Yukaridaki SET/RESET devresinde YO cikisinin ¢calisma sartlari X0 kontaginin altina paralel acik

kontak ve YO gikisinin kesilme sartlari X1 kontaginin altina paralel agik kontak yapilmalidir.

e Cikis bobini (YO) cikisi SET/RST komutlari icinde sinirsiz kullanilabilir.

e SET ve RST komutlari girisine ayni anda sinyal gelirse RST komutunun 6nceligi vardir.

e SET ve RST komutlari ile ilgili program ¢alismasinda problem varsa tarama sirasinin dnemine

dikkat ediniz.

* Eger cikis bobinleri SET/RST komutlari icinde kullanilacaksa bir ¢ok sart icin farkli SET/RST
komutu kullanmak yerine asagidaki 6rnekte gosterildigi gibi ayni ¢ikis icin 1 tane SET ve 1

tane RST komutu olusturup farkh sartlari bu komutlarin 6niine yardimci giris olarak

tanimlanmasi tavsiye edilir. Bu sayede herhangi bir durumda gikisin kontroll daha kolay olur.

SET - RST KULLANIMI (SET - RST KULLANIMI.dvp)

I ISET

v |

I !RST

vo |

- !SET

v |

I lRST

o |

I ISET

v |

- !RST

v |




BOLUM -3 :
TIMER (ZAMANLAYICI) UYGULAMA ORNEKLERI

a) ON DELAY / OFF DELAY TIMER

START VERDIKTEN 5 SN SONRA MOTORUN CALISMASI (ON DELAY TIMER.dvp)

X5
- !TMR T0 K&0
START TIMER
T0
| w
TIMER MOTOR
END

START VERDIKTEN 5 SN SONRA MOTORUN DURMASI (OFF DELAY TIMER.dvp)

X0 To

— | 1/} ( vo

START  [TIMER MOTOR
Yo

- !TMR T0 K&0

MOTOR TIMER

e TIMER komutu ilk parametre TIMER Numarasini, ikinci parametre ise TIMER Siiresini gosterir.
TIMER siiresi K50 (5 saniye) sabit sayi olacagi gibi D datasida (Or: D500) olabilir ve timer
siresi MOV komutu ile D500 datasi icine yazilabilir veya dokunmatik operator panelinden
timer siresi ayarlanabilir.

¢ TIMER komutunun dnlindeki sart kesilirse deger (0) sifirlanir.
b) TIMER CESITLERI (TIMER CESITLERI.dvp)
e 14SSPLC'de TO—T127 arasi 100 ms timer olup istenildigi zaman M1028 biti ON yapilarak

T64-T126 aras! timer’lar 10 ms ayarlanabilir. T127 timer ise 1 ms timer’dir. Diger PLC'lerdeki
Timer cesitleri icin PLC Karsilastirma Tablosuna bakiniz.



100 M= TIMER

¥0
. !TMR T0 kS0
ETART
104100 ms TIMER === M1028=0MN 10 ms M10258=0FF 100 ms olur
1
I [ M1025 )
0A00 MS 10m= 1 00ms
EECIM ANAH time st
¥0
. !TMR 70 Ks00
ETART
1 MS TIMER
¥0
L1 !TMR T127 Ks000 |
ETART
ERD
c) FLIP / FLOP DEVRESI (FLIP - FLOP TIMER.dvp)
T
— !TMR T0 Ks0 |
OTOR DURM MOTOR CALI
. SORES] =M, SIRES]
0
I !TMR i Ks0 |
OTOR CALl MOTOR DURM
=M, SURES] & SIRES]
0
—/ { ¥O0 )
OTOR GALl MOTOR
=M, SURES
END

e Yukaridaki programda TO Timer ile motorun galisma siiresi ve T1 Timer ile motorun durma
slresi ayarlanabilir. Timer siiresi K50 gibi sabit sayi olabilecegi gibi D500 gibi bir data degeri
olup icerigi PLC MOV komutu ile yada HMI, SCADA...vb kontrol sistemlerinden de

degistirilibilir.



MOV KOMUTU CALISMA SURESI SECIMi (MOV KOMUTU iLE MOTOR CALISMA SURESI SECiMi.dvp)

¥0 1 0
— | /1 /1 { ¥O0 )
ETART TOP MOTCR: CALl MOTOR
S, TIMER:
w0
—
OTOR
w0
I !TMR T0 LS00 |
OTOR WMOTOR CALMOTOR ol
SMA TIMER Shis SIRES
¥z
I !Mov K100 LS00 |
0 SN CALl MOTOR GaL
S, GIRIS] Shia, SUIRES
¥3
I !Mov K200 LS00 |
D0 SN CALl MOTOR GaL
S, GIRIS] Shia, SUIRES
END

Yukaridaki uygulamada degisen durumlara gére motorun ¢alisma siiresi X2, X3 girislerinden
MOV komutu kullanilarak D500 datasi icine transfer ediliyor.

BOLUM -4:
COUNTER (SAYICI) UYGULAMA ORNEKLERI

Sayici komutu (CNT) éniindeki sart her kapanip acgildiginda degerini 1 arttiran komuttur. Sayicl
degeri 2. parametresinde belirtilen set degerine ulastiginda cikis verir. Bu ¢ikis programin
istenilen yerinde kontak olarak kullanilabilir. Sayicinin degeri set degerine ulastiktan sonra
girisinden sinyal gelmeye devam etse dahi sayici degeri ylkselmez. Sayiciyi sifirlamak igcin RST
komutu kullaniimasi gerekir. (RST CO)

CNT CO K10 : Sayict komutu CNT’dir. CNT komutunun ilk parametresi sayici numarasi (CO)
ikinci parametresi sayma adedidir (K10). Sayma adedi sabit sayi olabilecegi gibi (K10), PLC'nin
MOV komutu ile, HMI ile veya SCADA-VISUAL BASIC PV tabanl bir yazilim ile degistirebilecegi
data da olabilir. (D500)

SS serisi PLC'lerde C0O-C127 arasi 128 tane sayici kullanilabilir. Bu sayicilardan C112 — C128
arasinda kullanilanlar kalici sayicilardir ve eneriji kesilip geldiginde durumlarini muhafaza
ederler. Diger PLC'lerde kalici sayicilari 6grenmek icin PLC karsilastirma tablosuna bakiniz.



SAYICI KONVEYOR UYGULAMASI (COUNTER KONVEYOR UYGULAMASI.dvp)

START'a BASINCA KONVEYOR CALISACAK VE KUTULAR ILERLEYECEK

FOTOSEL ONUMDEN 10 KUTU GEGINCE KONYEYOR DURACAK

il 1 Co

— | /1 1/
ETART  ETOP  KUTUSAYIC
ISI

i

_|

HORYEYOR

Rt 2

— —— |

L vooJ
KONVEYOR

FNT

KONYEYORFOTOSEL

co K10 |

KUTL SAYIC
1=

ErC:

e Yukaridaki uygulamada START sarti ile konveyor calisir ve fotoselin altindan gecen kutular

CNT komutu ile sayilir. Kutu sayisi 10 adete ulastigl zaman konveyor durur.

COUNTER’in TIMER OLARAK KULLANILMASI (COUNTER'IN TIMER OLARAK KULLANILMASI.dvp)

X0 x1

— | /1

ETART TOP

]

_|

BaEL NG
CARTI

hd1

— |

{ MO )

BAGSLANGIG
SART)

hMR

BasL NG
EARTI

T0

— |

TO ka0

TIMER

TIMER:

] 1012

[ ¥o 1
MOTCR 1

— |
BASLAMGICT00m: cloc
LARTI kpulze, 5

o

— |

FNT

e} K50

COUMTER

ICOLUNTER:

(O
MOTOR 2




Yukaridaki uygulamada M1012 (100ms) pulse kontagi yardimiyla CNT komutu Timer gibi
kullaniimistir. Giris sarti kesildiginde veya eneriji kesilip geldiginde Timer’in kaldigi yerden
devam etmesi gereken durumlarda Counter kullanilabilir. CNT komutu RST komutu
kullanilarak resetlenir.

INC/DEC KOMUTLARI iLE YUKARI / ASAGI SAYICI (UP-DOWN COUNTER.dvp)

X0
— fc D500 |
L RTTIRM, SAYICI DAT
(RIS A5

X1
—T Ipec D500 |
(4.7 AL Thl, SAYICI DAT
el A5

END:

* INC/DEC komutlari calismasi icin PULSE kontaklarinin kullanimi bélimune bakiniz.

BOLUM-5:

PULSE KOMUTLARININ KULLANIMI

X0
—ith—
0

Overwrite

X0
—i— — ()_
OFF ON  OFF

Yikselen kenar ve diisen kenar olmak lzere iki ¢cesit pulse kontagi vardir. Yiikselen kenar

FF ON OFF

kontagi ilgili girisin (X0) ilk geldigi anda (OFF'dan ON’a gecerken) 1 tarama siresi boyunca ON
olan kontaktir. Disen kenar kontagi ise ilgili giris kontagi (X0) ON olduktan sonra girisin ilk
kesildigi anda (ON’dan OFF’a gecerken) 1 tarama siiresi boyunca ON olan kontaktir.

PLC islemcisi programi ilk satirdan baslayarak soldan saga ve yukaridan asagiya END
komutuna ulasana kadar (bir metni okur gibi) tarama yapar. END komutundan sonra tarama
ilk satira geri doner. PLC'nin ilk satirdan END komutuna kadar programi taradigi siireye 1
tarama zamani denir. Program kapasitesi uzadik¢a tarama zamanida buna bagli olarak artar.
Programin tarama zamani WPL yaziliminin altindaki bardan gériinebilir. Ornegin asagidaki
semada program tarama zamaninin 0.2 ms oldugu gortinmektedir. 1 saniyenin 1000 ms
oldugunu disiinirsek 6rnekteki program saniyede 1000/0.2= 5000 kere taraniyor demektir.

Raowe: B, Cal: 1 Scantime: 0.2ms 4203792 Steps EUM  Simulataor ESIEXISE Series

Pulse kontaklari sadece 1 tarama stiresi boyunca ON olacagi i¢in gdzle bu kontagin ON
oldugunu yakalamamiz zordur. Bu kontagin ON oldugunu mihirleme devreleriyle veya
SET/RST komutlari kullanarak anlayabiliriz.
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PULSE KONTAKLARI KULLANIMI (PULSE KONTAKLARI.dvp)

#0 NORMALDE AGIK KONTAK IKEMN GALISRA

X0
— | { 0
W0 YUKSELEN KENAR KONTAK [KEN CALIZMA,
X0 1
— T /1 ¢
¥1
—
=0 DUSEN KEMAR KOMTAK [KEN CALIZRMA
X0 1
b /1 [ vz
¥z
_| l_
ErD

PULSE KONTAGI ILE KULLANILAN KOMUTLAR

e INC ve DEC komutlari giris geldiginde data degeri arttirma ve data degeri azaltma
komutlaridir. Her taramada deger arttirma veya her taramada deger azaltmayi engellemek
icin pulse kontagi ile kullaniimasi gerekir. Yukari / Asagl sayma gerektiren uygulamalarda
kullanilabilir. Or: Otoparka giren araglar ile cikan araglarini sayisina bagli olarak otoparkin
icindeki mevcut arag sayisi bu 6rnek uygulama ile tespit edilebilir.
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INC/DEC KOMUTLARI ILE YUKARI / ASAGI SAYICI (UP-DOWN COUNTER.dvp)

0
— M fc D500 |
IS8R TTIRMA SAYICI DAT
zRisi 45
1
—M IpEC D500 |
18,7 L Thi, SAYICI DAT
BRIz 451
ERD

ALT IiLE TEK BUTON MOTOR START/STOP (ALT iLE TEK BUTON START STOP.dvp)

e ALT komutu 6nilindeki sart geldigi zaman komut icindeki bitin konumunu degistirir. Eger MO
biti OFF ise giris sarti geldigi zaman MO biti ON olur. Eger MO biti ON ise giris sarti geldigi
zaman OFF olur. Her taramada MO bitinin konumunun degismesini engellemek icin pulse
kontagi ile kullaniimalidir.

=0 |
Y laLT MO |
ETARTSTOP ARDIMCT G
BUTOMU KIS

Tl
— | ¢ ovoo)
ARDIMCT MOTOR
KIS

ERL
BOLUM-6:

COMPARE KARSILASTIRMA KOMUTLARININ KULLANIMI

e Karsilastirma komutlari iki degerin birbirlerine gore bilyuklik, kiicliklik ve esitlik durumlarini
belirlemek icin kullanilir. SS serisi PLC’lerde 2 ¢esit karsilastirma vardir.

1-) CMP Komutu 2-) Kontak icinde karsilastirma

e CMP komutu ile karsilastirma yaparken 1 ve 2 no’lu parametreler karsilastirma yapilacak
datalari 3. Parametre ise kontrol bitidir. Kontrol biti MO oldugunu disinirsek;

MO = 1. Parametre 2.parametreden biyik oldugu zaman ON olur
M1 - 1. Parametre ve 2. Parametre birbirine esit oldugu zaman ON olur.

M2 = 1. Parametre, 2. Parametreden kii¢lik oldugu zaman ON olur.
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e CMP komutu 3 karsilastirmanin hepsi kullanilmasa dahi eger kontrol biti MO ise M1 ve M2
bitlerinide isgal eder. Yani PLC programinin farkli bir yerinde bu bitlerin farkli amacgla
kullanilmamasi gereklidir. Aksi halde programda karisiklik olabilir.

e 3 karsilastirmanin Gglniinde kullanildigl uygulamalarda CMP komutunun kullanilmasi tavsiye
edilir.

CMP KOMUTU KULLANILARAK KARSILASTIRMA (CMP ile KARSILASTIRMA.dvp)

200E KADAR SAYDIKTAN SONRA BAZA DONEN TIMER

T0
— !TMR 10 K200

TIMER DEGERI ILE 100 SAYISIN KARSILASTIRILMASI

w1000 |
— | ICMP TO K100 [}
ormally o TO = K100
e contac
[0}
— | { vO
TO = K100
]
— | { ¥
TO = K100
M2
— | { 2
TO = K100
EMD

e Kontak icinde karsilastirmada normalde acik kontagin icine karsilastirilacak veriler ve
karsilastirma durumu (buyuk, kigik, esit ) kontagin icine yazilarak gerceklestirilebilir.
Or: LD> TO K100 (TO Timer degeri K100 degerinden biiyiik oldugu zaman aktif olur).
istenildiginde >= (Blyiik esit), <= (Kiiciik esit) kontaklarida kullanilabilir.
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200'E KADAR SAYDIKTAN SONRA BASA DONEN TIMER

0
-1/ !TMR ™ K200
TIMER DEGERI ILE 100 SAYISININ KONTAK ICINDE KARSILASTIRMA
> 0 K100 I (v
<|= A K100 I ¢oYT )
< A K100 I (Y2 )
END

e Timer degeri 100’den bliylkse YO cikisini, 100’e esitse Y1 ¢ikisini ve 100’den kiiclikse Y2

cikisini aktif eden program.

BOLUM-7:
PLC TARAMA SIRASININ ONEMi (TARAMA SIRASI 1.dvp)

0 ¥ o
— | 11 {1 { vo o)
ETART TOP KLITL S 851 KONYEYOR
|
¥
—
ONVEYOR
¥ 2
| | | !CNT o k10 |
ONYEYORFOTOSEL FLITL S0
|
o
I !RST co |
UTU S YIC KLTU S8
|
END
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PLC TARAMA SIRASININ ONEMIi (TARAMA SIRASI 2.dvp)

¥0 1 o
— | 1/l 1/l { ¥0 )
ETART  STOP KUTU S&YIC KONYEYOR
I
Y0
_| |_
OMNYEYCR
ca |
L RsT co |
UTU Sa1E KUTU S&YIC
I
Y0 %2
. |} !CNT cn K10 |
ONYEYORFOTOSEL KUTU SAYIC
I
END

e Yukaridaki 2 uygulamada PLC programinda tarama sirasinin 6nemini belirtmek amaciyla ayni

programlarda RST komutunun yeri degistirilerek farkli sonuglar alindig1 gérinmektedir. 1.

Programda fotoselin 6niinden 10 kutu gectiginde konveyor durmazken, 2. Programda (RST

satiri Gste alinmis) fotoselin 6niinden 10 kutu gectiginde konveyor'un durdugu goézlenir.

BOLUM-8:

PLC’de TOPLAMA, CIKARTMA, CARPMA, BOLME (PLC 4 iSLEM.dvp)

0
I !ADD k12 K24 o500 |
ITCRL At TOPLARA
EARTI SONUCU
1
I !sua D500 K11 D502 |
I ARTH, TOPLAMA, CIKARTHL,
SARTI SONUCL SONUCL
H2 I
I L D502 K& D504 |
- ARPL CIGARTHL, CARPAL,
EARTI SOMUCL SOMUCL
*3 I
I Iprv D504 K25 D506 |
BELME CARPMA, BELME ILE
EARTI SOMUCL CNT SET
W
L !CNT i D506 |
IZMT PULSE SAYICI BOLME ILE
(iR CNT SET
5
I !RST co |
COUMTER SaYIC]
RESET



e Yukaridaki uygulamada sirasi ile toplama (ADD), ¢ikartma (SUB), carpma (MUL), bolme (DIV)
komutlari kullanilarak D506 datasinin icine CNT sayma adedi hesaplanmistir. Dort islem

komutlarinin 3. Parametresi D datasi olmalidir. 32767 sayisina kadar olan islemler 16-bit
komutlarla kullanihlabilirken (ADD,SUB,MUL,DIV) 32767 sayisinin Uzerindeki islemler 32-bit
komutlarla kullanihr. (DADD, DSUB, DMUL, DDIV). PLC programinda datalari kullanirken daha
sonra 32-bit kullaniima ihtimaline karsi 1 bosluk birakilarak kullanilmasi tavsiye edilir. (Or:
D500 datasindan sonra D501 datasini bos birakip D502 datasini kullanmak gibi).

BOLUM-9:
PLC PROGRAMI NASIL YAPILMALI ?

9.

Sistemin calisma hikayesi alinir.
Sistemin giris ve cikislari tespit edilir. (Start butonu girisi, motor ¢ikisi)

Tum giris ve c¢ikislara adres atanir. (X0 — Start, YO — Motor...gibi Girislere adres verirken
NPN veya PNP baglantisina dikkat edilmeli - SS, Cikislara adres verirken de ¢ikis voltajina
dikkat edilmeli CO-C1-C2)

Her bir cikis icin calisma ve kesilme sartlari belirlenir. Bu sartlari belirlerken eksiklik varsa
tamamlanmalidir.

Program yazilir ve baglantilar belirlendigi gibi yapilir.

Tum giris ve c¢ikis baglantilari kontrol edilmelidir. (Bu sirada PLC'ye sadece END komutu
gonderildikten sonra girisler ve cikislar tek tek kontrol edilmeli eger bir yanlislik varsa
programdan degil kesinlikle baglantidan diizeltilmelidir.)

PLC’ye yapilan program yiklenir ve RUN konumuna gecmeden 6nce ¢ikis klemensleri
sokilir. RUN konuma gectikten sonra PLC'nin ¢ikis indikatorlerinin programda olmasi
gerektigi gibi oldugu kontrol edilir.

Calisma cikis klemensleri takildiktan sonra tekrar denenir. Bu ilk deneme sirasinda olasi
hasarlari dnlemek icin her an sistem kesilebilecek durumda olunulmasi tavsiye edilir. (Acil
Stop, Sigorta...vb)

Program asama asama denenir. Eksikler diizeltilir.

10. Eneriji kesilip verildikten sonra programin ¢alismasi tekrar denenir.
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