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OZET

Programlanabilir lojik kontrol cihazi(PLC), belleginde saklanmig lojik programi kullanarak
gesitli kontrol fonksiyonlarim gergeklestiren elektronik cihazdir, PLC, bilgisayar kullanmay:
biraz bilen kisiler tarafindan dahi programlanabilir. Lojik programin degisebilir olmas:
sebebiyle kontrol edilen sistemde revizyonlar kolayca yapilabilir.

Birici boliimde temel bir PLC bilgisi verilmeye ¢aligmaktadir. ikinci bslimde, PLC ‘nin
temel yapisi, girig-gikig modiilleri, PLC ‘ler arast iletisim, lojik sistemler agiklanmaktadir.
Ugiinci ve dordiincii bolimlerde ise sensdrler veya selenoidler gibi girig-cikis elemanlar:
hakkinda bilgiler vérilmektedir. Beginci bélimde PLC programlanmas: anlatiimaktadir.
Vakum alfinda dékiim gok karmasik ve ince cidarli pargalarin dékimiine imkan taniyan bir
yéntemdir. Bu yontemle elde edilen pargalar ozellikle mekanik ve 1sil ozellikleri diger
yontemlere gore oldukga avantajli olmaktadir. Altinci bolimde ise vakum altinda dokiim

firininin otomasyon ihtiyaglars belirlenerek ladder diyagrami ¢izilmisgtir.



ABSTRACT

A programmable logic controller is an electronical device that carries out different control
functions using the logic program stored in the memory. PLC can be programmed by a person
who knows a little knowledge about computers. The operating systems which are necessary in
the controlling system can be easily revised, because of changebility of the logic program.

In the first chapter, it is mentioned what PLC is and in the second chapter, system layout of a
PLC, logic principles which is used to control a PLC ‘s are mentioned. In the third and fourth
chapter, types of input and output interfaces and equipments that are using as input and output
devices are explaihed. In the fifth chapter, programming commands are described.

The counter-gravity low pressure casting of vacuum-melted alloys (CLV) process is used for
alloys containing reactive metals, especially the super alloys which may contain aluminum,
titanium, zirconium, and hafnium. The process enables a new approach to the design of jet
engine burner cans, in which the rolled and welded sheet metal design has been replaced with
an assembly of thin-wall (0.5 mm) casting shaped for maximum heat transfer and
mechanically assembled to reduce thermal fatigue. In the sixth chapter, automation of the

CLV process is described.
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Sekil 1.1 Bir PLC ‘nin gii¢ kaynagi, CPU ‘su ve giris ¢ikis modiilleri.

Lojik siralama, zamanlama, sayma ve aritmetik iglemler gibi makineleri kontrol eden 6zel
fonksiyonlan ger¢eklestirmek ve komutlari bellekte saklamak i¢in programlanabilir bir belligi
kullanan dijital elektronik cihaza PLC denir.

PLC, belleginde olan lojik programlarini kullanarak makine ve fiziksel cihazlar1 kontrol eder.

Kumanda devreleri, ister kontaktér gibi klasik yontemler ile isterse transistor, trisistor, entegre
gibi elektronik elemanlarla yapilmis olsun yeni kumanda devreleri igin yeni devre
baglantilarina ihtiyag duyarlar. Ornek olarak otomobil iireten bir fabrika diisiiniilecek olursa,
yeni mddel otomobil i¢in kumanda devrelerinin yeniden dizayn edilmesi ve montajinin
yapilmasi gerekir. Bu da imalatin esnekliginin azalmasi ve maliyetlerin artmasina neden olur.

Bu dezavantajlarin ortadan kaldirilmasina yonelik galigmalar sonucunda programlanabilen
kumanda fikri ortaya ¢ikmig ve “ Programmable Logic Controllers (PLC) ” denen elemanlar
endiistride ¢ok yaygin bigimde kullanilmaya baglamigtir. Bu sayede, kumanda devresi
baglantilari, sadece cihazin tuglarina basilarak degistirilip, devreler bilgisayar programlar
olarak saklanip, istenirse tekrar kullanilabilir. Zaman rélesi, sayici, yardimer role vs. gibi
kumanda elemanlart ise cihazin igerisinde, ¢ok sayida ve yari iletken gereclerden
olugsmaktadir.

Ozellikle son yillarda iilkemizde yeni kurulan fabrika ve tesislerinde gorilen PLC “ler,
imalatgr firmalara gore, programlama ve baglantilar yoniinden bazi farkliliklar

gostermektedir. Ancak herhangi bir PLC ile ¢aligan bir kiginin, diger tip PLC ‘yi
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kullanabilmesi olduk¢a kolaydir ve bu sebeple incelemekte oldugumuz sistemin

programlanmasinda PLC-DIRECT firmasinin DirectSOFT adli software ‘i kullanilacaktir.

1.1 Tarihge

Kontrol devrelerinde role, entegre gibi elemanlarin kullanimi, bunlarin avantaj ve
dezavantajlar1 bilinmektedir. Kontrol devresi ister rolelerle, isterse entegre devrelerle yapilmis
olsun, bagka bir kumanda devresinin yapimi igin devre baglantilarinin yeniden yapilmasi
gerekmektedir.

1960 senesinde, yiiksek verimlilik, giivenirlik ve yeni devreler igin yeni baglantilara gerek
gostermemek gibi Ustinlikleri sebebiyle bilgisayarlar kullanilmaya baglanildi. Bu da
beraberinde endiistride otomasyonu ortaya gikardi.

Bilgisayarlar ve mikro islemciler ile yapilan kontrol islemi, yiiksek fiyat, programlarin
karigiklifs, bilgisayar teknoloji igin gerekli egitilmis eleman eksikligi gibi dezavantajlan
ortaya koydu.

1965 ‘lerde | bilgisayar teknolojisi ile klasik kumanda devreleri role-kontaktér karigimi
programlanabilen kumanda ve buna bagli olan programlanabilen lojik kumanda cihazi (PLC)
yapim fikri ortaya ¢ikti. Bu diisiince ile “ Mekanik doner anahtarlama tamburu ” gibi bazi
uygulamalar yapild:.

Otomobil endiistrisindeki seri iiretim hatlar1 kontrol sistemlerinde, her bir yeni model
otomobil i¢in yeni bir kontrol sistemi gerekliligi ilk programlanabilen kumanda fikrinin ortaya
¢ikmasina sebep olmustur. 1969 senesinde, klasik kumandanin elektronik karsiligi olan ilk
PLC yapilmistir. Sonug olarak ortaya gikan cihazlar sadece rolelerin yerini almaktan ¢ok
oteye gitmelerine ragmen uygulama alanlan, tekrarli iglemler yapan makine ve siireglerle
sinurlt kaldi. Cunkid bunlar sadece agik/kapali denetim yapabilecek yetenekteydiler.

1970-74 arasinda mikro iglemci teknolojisinde ilk geligmelerle PLC ‘lerin esnekligi ve
akillilif1 daha da artti. Operatérlerle etkilegim, aritmetik iglem, veri {izerinde islem ve
bilgisayarlarla iletisim gibi yetenekler ortaya gikt:.

Yazilim agisindan kaydedilen gelismeler agisindan ise BASIC gibi dillerin baz
denetleyicilerde kullanilabilmesi, teshis (Diagnostik) olanaklarinin ortaya ¢ikmasi sayilabilir.
Gegmiste kaydedilen bu hizli geligmelerin gelecekte de siirmesi dogaldir. Donanim agisindan
beklenebilecek gelismeler agisinda kalict RAM bellek, ¢esitli PLC ‘lerle kullanabilecek
programlama birimleri, ¢esitli marka PLC ‘ler arasinda iletigim, fiber optik iletigim

arabirimleri ve daha hizli tarama sayilabilir. Yazilim agisindan ise daha ileri diizeyde kullanici



tarafindan tammlanan konugma tiri diller, degisik dillerden anlayabilen PLC ’ler, veri
toplama ve raporlama yazilim paketleri beklenen gelisme alanlaridur.

Gelecekte denetim diisiincesi agisindan da bazi geligmelerin olmasi kaginilmazdir. Denetim
stratejisinin merkezi olmak yerine dagitilmig bir bigimde olmas: PLC ‘lerin robotlar, niimerik
denetim ve CAD/CAM sistemleri ile birlikte tiimlegik bigimde kullanilmas: birden fazla PLC
‘nin hiyerarsik bir diizen icinde birlikte c¢aligmasi beklenebilecek gelismeler arasinda

sayilabilir.

1.2 PLC “nin avantajlar:

Esneklik:

Gegmiste, her bir farkli elektronik kontrollii tiretim makinesi kendine ait kontrolor
gerektirmekteydi(15 makine 15 farkli kontrol cihazi gerektirmektedir). Bir PLC kullanilacak
olursa 15 makineden herhangi birini g¢aligtirmak miimkiindiir. PLC, kontrolii altindaki 15

makinenin her birinin, kendine ait ayr1 bir alt program vardur.

Hatalarm diizeltilmesi ve degisikliklerin yapilmasi:

Kablolu ve roleli bir panel ile kontrol sistemi degisikligi, panelin ve elemanlarin kablolarinin
yeniden dosenmesi belli bir zaman alir. Bir PLC programi ile degisiklik, klavye ile birkag
dakika alir. PLC kontrollii sistemler i¢in, kablo degisikligi gerekmez. Ayrica, bir program

hatasi kolayca ve kisa stirede diizeltilebilir.

Cok sayida kontak:

PLC program: igindeki her bir bobin i¢in, bir ¢ok sayida kontaga sahiptir. Ornegin, dort
kontag1 olan ve hepsini kullanan geleneksel roleli bir panel i¢in fazladan ii¢ kontak gerektiren
bir degisiklik, yeni bir role eklenmesi nedeniyle zaman gerektirir. Oysa bir PLC kullanimuyla,
bu degisiklik, klavye ile ii¢ yeni kontak ¢izimi gerektirir. Ug yeni kontak, PLC iginde hazirdir.
Gergekten de yliz kadar kontak bir role iginde kullanilabilir(eger yeterli hafiza ayrilmis ise).
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Diisiik fiyat:
Teknolojinin gelismesi, daha ¢ok fonksiyonun daha kiigiik ve daha ucuz olarak bir govde
iizerinde yekpare tretimini miimkiin kilmaktadir. Sadece birkag bin dolara, ¢ok sayida role,

zamanlayici, sayici, siralayicy, ve diger fonksiyonlari igeren bir PLC satin alinabilmektedir.

Pilot ¢alistirma:
Programl: bir PLC devresi, biiroda veya laboratuarda 6nceden galigtirilip degerlendirilebilir.
Program, kagida dokiilebilir, test edilebilir, incelenebilir ve gerekli ise degisiklik yapilarak

¢ok degerli olan fabrika zamanindan tasarruf saglanir.

Gorsel izleme:

Bir PLC devre programi, igletim sirasinda direkt olarak CRT ekrandan izlenebilir. Bir
devrenin iglemesi sirasinda lojik yollar enerjilendiginde ekranda daha parlak hale gelir. Aniza
arama, gorsel izleme esnasinda daha ¢abuk yapilir.

Geligmig PLC sistemlerinde, her bir ariza i¢in bir igletme mesaj1 programlamak miimkiindiir.
PLC tarafindan ariza Bulundugunda ariza tasviri ekrandan goérilir(Omegin, “ Motor Agir

Yiiklendi”). Ayrica geligmis PLC ‘ler her bir devre elemaninin fonksiyonunu da gosterebilir.

Isletim hiz::
Rélelerin isletimi, oldukga fazla zaman alir. PLC programinin igletim hizt oldukga yiiksektir.

PLC lojik islemlerinin hizi, birkag mili saniye olan tarama zamam tarafindan belirlenir.

Merdiven veya boolean programlama metodu:
PLC ‘nin programlamast merdiven diyagram formunda bir elektrikgi veya teknisyen
tarafindan da yapilabilmektedir. Alternatif olarak dijital veya boolean kontrol sistemleri ile

¢alisan bir PLC programcist da PLC programin: gergeklestirebilir.



Giivenilirlik:
Kat1 hal elemanlar1 genellikle mekaniki veya elektiriki réle ve zamanlayicilardan daha
guvenilirdir. PLC, olduk¢a yuksek giivenilirlikli elektronik elemanlardan meydana
gelmektedir.

Kontrol sistemi elemanlarmi diizenleme kolayhig::

Roleli panellerin diizenlenmesinde érmegin 12 farkli saticidan 20 farkl réle ve zamanlayict
gerekebilir. Unutulan bir parga olabilecegi gibi teslimat tarihleri de farkli olabilir. Halbuki bir
PLC ile tek bir tiriiniin teslimat tarihi bellidir. PLC ulastiginda biitiin sayicilar, roleler ve diger
elemanlarda ulagmig olur. Réleli sistemlerde bir elemanin satin aliminin unutulmasi, eleman
alinana kadar kontrol sisteminin devreye aliminin gecikmesi demektir. Bir PLC ile daha fazla
role kullanimi her zaman mimkindir

( yeter ki PLC “de yeterince yedek eleman bulunsun).

Dokiimantasyon:

Eger gerekiyorsa bir PLC devresinin ¢iktisi kisa siirede kagida aktarilabilir. Dosyalarda
devrelerin ozalit semalarin1 aramaya gerek yoktur. PLC isleyen asil devrenin semasini kisa
stirede verir. Roleli paneller igin, devre semasim sik sik giincellestirmek her zaman miimkiin
olmaz. Bir PLC ile devrenin o andaki sekli ¢ikartilir. Dogrulama i¢in kablo- takibine de gerek

kalmaz.

Giivenlik:
PLC ‘de program degisikligi, PLC tam programlanmazsa veya giivenlik kilitleri tam
agilmazsa yapilamaz. Role panellerinde dokiimantasyon yapilmadan devre degisikligi

yapilabilmektedir.

Yeniden programlanabilme kolayligi:

PLC, ¢abucak yeniden programlanabildifi i¢in, kangik iiretim programu kolayca basarilir.
Ornegin, bir montaj hattinda A bolimii galistyorken B bolimii arizalanabilir. B boliimiiniin
islemesi makine iginde birka¢ saniyede yeniden programlanabilir.

Bu 13 madde PLC kullanmamin bazi avantajlaridir. Tabi ki bireysel ve endiistriyel

uygulamalarda daha bagka avantajlari da olabilmektedir.



1.3 PLC “nin dezavantajlar

Asagidakiler PLC ‘nin bazi dezavantajlar1 ve alinabilecek 6nlemlerdir.

Yeni teknoloji:

Baz1 personelin fikirlerini, roleli sistemlerden, PLC bilgisayarina degistirmek zordur.

Sabit program uygulamalar:
Bazi uygulamalar tek fonksiyonludur. Eger gerek yoksa birgok program kabiliyetine sahip
PLC kullanmanin bir yarari yoktur.

Dogal nedenler:
Yiiksek 1s1, titresim gibi bazi igletim ortamlar1 PLC elektronik elemanlarimin ¢aligmasim

etkiledigi i¢in kullanimini sinirlamaktadir.

Hatasiz islem:

Roleli sistemlerde stop butonu devreyi elektriksel olarak keser. Eger sebeke enerjisi kesilirse,
sistem otomatik olarak durur. Dahasi réleli sistem enerji tekrar geldiginde yeniden ¢alismaya
basglamaz. Bu tabi ki PLC ‘yede programlanabilir, fakat PLC programlari bir elemam
durdurabilmek igin yine bir giri gerilimine ihtiya¢ duymaktadir. Bu nedenle PLC sistemleri
hatasiz (fail-safe) degildir. PLC sistemine giivenlik roleleri eklenerek, bu dezavantajinda

iistesinden gelinebilmektedir.

Sabit devre isletimi:
Eger igletim sistem hi¢ degistirilmeyecek ise, mekanik tambur gibi sabit bir kontrol sistemi
PLC ‘den daha ucuz olabilmektedir. Islemde periyodik degisiklikler yapilacaksa PLC

kullanimi daha verimli olmaktadir.

1.4 PLC ‘lerin uygulamaya konulmasindaki asamalar

Herhangi bir islemin veya islemleri kontroli s6z konusu oldugunda, ilk adim kontrol
sisteminin tasarimi olmaktadir. Kontrol sisteminin tasarimindan kastedilen, yapilacak sirali
islemlerin belirlenmesi, sistemi olugturacak tiim ekipmanlarin segilmesidir. ilk adim olarak
kontrol sistemi tasarimi yapildiktan sonra kontrol gemasinin gizimi yapilir. Bu sema kontrol
sistemi i¢inde yer alan tiim elemanlarin ve bunlarin birbirleriyle olan baglantilarint

gostermektedir.



Programlanabilir kumanda cihazlarinin da kullaniminda birince ve ikinci adimlar aynidir.
Sistem tasarimi yapildiktan sonra yukarida anlatildig: gibi bir kontrol semas: ¢izilir. Her iki
segenekte de “kontrol semasi” kontrol sisteminin Gizerine olugturacag: temeli belirtmektedir.
Kontrol sisteminin belirlenmesinden ve kontrol semasinin ¢izilmesinden sonraki adim ise
kontrol semasinda belirtilen tiim malzemelerin temin edilmesidir. Bu malzemelerden bazilar
makine veya tezgah {izerine bazilar1 da kontrol panelinin i¢ine yerlestirilmektedir.
Programlanabilir kumanda cihazlar1 kullamlarak olusturulacak bir kontrol sisteminde tezgah
lizerine yerlestirilen tiim cihazlar yerini alir. Panel i¢i cihazlar ise ¢ok farklidir. Pek ¢ok role
zamanlayici, sayict yerine sadece bir adet PLC kullanilmaktadir. PLC, réleli kontrol
sistemlerine ait tim iglemleri ve 6zellikleri biinyesinde toplamaktadir.

Roleli kontrol sistemlerinde elektriksel baglantilarin kontrol gemasina uygun sekilde
yapilmasi ig¢iligin kalitesine bagl olarak saatler hatta giinlerce stirebilmektedir. Uzun zaman
alan ve dikkat gerektiren bu islem, hem iggilik giderini artirmakta hem de hatali baglant:
yapilmasi riskini ortaya ¢ikarmaktadir. PLC “nin kullanilmas: halinde ise, panel iginde montaj
siiresi saatler degil dakikalarla dl¢iilebilecek diizeydedir. Zamanin kisalifinin yaninda daha az
baglant: yapilmasi nedeniyle hata oranin da diigmesi PLC kullanimmnin roleli kontrol

sistemlerine nazaran 6nemli Gistiinlagiini ortaya ¢ikarmaktadir.

1.5 PLC ile Kklasik sistemlerin karsilastirilmasi

Isletmeciler arasinda PLC sistemlerinin donanimli réle sistemlerine stiinliikkleri hala
tartigtimaktadir. Teknik olarak PLC ustiinliikleri asagidaki gibi siralanabilmektedir.

- Degisken kontrol sistemlerine ihtiyag olan ortamlara ¢ok kolay uyum saglar. Baglantilarin
ve sistemin degistirilmesi ¢ok kolaydir. |

- Kilasik sistemdeki role zamanlayici ve sayictlarin gorevlerinin PLC tarafindan yapilmasi
yer problemini ortadan kaldirmaktadir.

- Daha az enerji harcar.

- Caligmas: ¢ok hizli oldugundan her tirli sistemde kullamlabilmektedir.

- Mekanik pargas1 olmadigindan ariza oran diisiiktiir ve bakim gerektirmez.

- Sistemin kurulus agamasinda goriilen montaj hatalar1 gok azdir.

- Sistemin degistirilmesinde veya sistemin genigletilmesinde ek donamma ihtiyag yoktur.

- Projelendirme de zamanda tasarruf saglar.

- Istenildiginde otomatik dokiimantasyon olanag saglanarak sistem hakkinda diizenli ve

guvenilir bilgi edinilebilir.



Tiim bu avantajlar yaninda kiigiik sistemler igin maliyet oldukg¢a yiiksektir.

1.6 PLC ile bilgisayarh denetimin karsilastiriimasi

Bu kargilagtirmada da PLC ‘li sistemlerin bilgisayarli denetime gore birgok iistiinliikleri
gorilmektedir.

- PLC, fabrikalarin ¢aligma ortamina gore (rutubet, titresim, sicaklik ve yiiksek manyetik alan
gibi) dizayn edilmektedir. Oysa bilgisayarli denetim sistemlerinin ¢ogu bu ortamlarda
calisgamayacak sekilde tiretilmektedir.

- PLC donanim ve yazilim olarak fabrika ortaminda g¢aligan kisilerin anlayabilecegi sekilde
basit olarak dizayn edilmektedir.

-PLC yaziliminda, kolay anlagilabilen ve genelde tiim teknisyenler tarafindan bilinen
merdiven dili kullanilmaktadir. Oysa bilgisayarli denetim sistemlerinde her firmanin ayri bir
yazilimi vardir ve bunlarin 6grenilmesi olduk¢a zordur.

Bugiin giinliik hayatimiza giren kisisel bilgisayarlar PLC ‘lere biiyiik yardimeidirlar. Ozellikle
verilerin toplanmasi ve saklanmasinda PLC ‘ye yardimei olurlar. Ayrica kisisel bilgisayarlar
fabrika ortaminda c;ahsén PLC “leri kontrol, takip ve olaylara miidahale i¢in kullanirlar. Bu

sebeple bu iki sistem birbirinden ayrilamaz.



2. PLC ‘LERIN TEMEL ESASLARI
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Sekil 2.1 Genel olarak bir PLC ‘nin boliimleri.

2.1 Merkezi islem Unitesi(CPU)
CPU programlanabilir kontrolin ¢aligmasini kontrol eder. CPU kullanici programini ve
sayisal veri degerlerini éaklayan bellegi ve programi uygulayan aritmetik ve lojik islemlerini
yapan mikro iglemci devresini igerir.
CPU islemci béliimi aritmetik lojik iinitesi (ALU) ve kontrol iinitesinden olugur. Ana bellek
bolimii ise sistem programlar, kullanici programlar ve sistem verisini saklayan kismuidir.

CPU

Islemci

ALU

Kontrol tinitesi
Ana hafiza

Sistem programcist

Kullanic1 programecisi

Sistem verisi

Sekil 2.2 CPU bilesenleri.
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2.1.1 CPU Islemcisi

CPU ‘nun islemci bolimi kontrol tinitesi ve aritmetik lojik tinitesi (ALU) ‘dan olugmustur.
CPU gii¢ kaynag: ve islemci bellek arasinda haberlesmeyi saglar. PLC ‘lerin gelisimi CPU
‘nun geligimi ile paralel olmusgtur.

a) Kontrol iinitesi

Kontrol tnitesi program talimatlarini dizenleyen, her bir talimati yorumlayan ve islemi
yapmak i¢in ALU ‘ya gerekli bilgiyi gonderen temel bilgisayar fonksiyonlarini igeren
Unitedir.

b) Aritmetik mantik iinitesi (ALU)

Biitiin lojik islemleri ve matematik hesaplamalari yapar.

2.1.2 Ana Bellek
CPU ‘nun ana bellegi sistem programlarini, kullanici programlarint ve sistem verisini

saklamak i¢in kullanilir. CPU ‘da bilgileri saklamak igin temel olarak iki tip bellek vardir.

a) Silinebilir bellek
Silinebilen bellek yalnizca CPU igin gerekli giic saglanabiliyorken islev goriir. CPU
kapatildig1 zaman bu bellegin igerigi kaybolur. Bu sebepten dolayi; sik olarak silinebilen

bellek pil gibi gii¢ kaynaklari ile beslenir.

b) Silinemeyen bellek
Sabit bir .gii¢ kaynagina gerek duymaksizin igerikleri saklar ve stirekli olan program ve
verileri saklamak icin kullanilirlar. Silinemeyen bellek igerikleri genellikle 6zel dizayn

edilmig cihazlar kullanilarak degistirilebilir.
Yukandaki temel ayrimin yaninda, agagida bes temel bellek tipi listelenmistir;

a) RAM(Random Access Memory)

RAM silinebilen bir bellektir ve gegici uygulama programlarini veya uygulama
programlarinin  bir boliimiinii saklamak i¢in kullamilir. RAM ‘deki verilere program
talimatlarim uygulamak igin gerekli zamanin miktarim azaltarak direkt olarak ulagplabilir.

RAM bellegi genellikle pil ile beslenir.
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b) ROM(Read Only Memory)

ROM silinemeyen ve kararl tip bellektir. ROM ‘la program kaydedildigi zaman ¢ogu halde
degistirilemez. ROM tipik olarak degistirilemeyen sistem programlarini saklamak icin
kullamlir.

¢) PROM(Programmable Read Only Memory)

Programlanabilir salt okunur bellek (PROM), ROM (Read Only Memory) Salt okunur
bellegin o6zel bir tipidir. PROM bellek baslangigta bulunan veya ilave edilen bilgilerin chip
icine yazilmasina miisaade eder. PROM igine yalniz bir defa bilgi yazilabilir.

PROM ‘un ana dezavantaji silinebilir ve programlanabilir olmamasidir. PROM ‘da
programlama, “eritme” veya “koparma” mantigina gore yapildigindan, eriyebilir baglantilarin
eritilmesi, geri donigii olmayan (bir defaya mahsus) bir iglemdir. Bu sebeple PROM “a bir

program kodu yazilmadan 6nce tim hata kontrol iglemlerinin bitirilmis olmasi gerekmektedir.

d) EPROM(Erasable Programmable Read Only Memory)

EPROM olarak isimlendirilen, “silinebilir, programlanabilir salt okunur bellek” , PLC
cihazlarinda sik¢a kullanilan bellek tipidir. Yazilmig olan programlar (gerek deyim ve gerekse
ladder diyagramlar) énce EPROM belleginde saklanir ve buradan (CPU) merkezi iglem

birimine gonderilir.

e) EEPROM(Electrically Erasable Programmable Read Only Memory)

EEPROM hafiza tipi ise EPROM hafizada oldugu gibi enerjinin kesilmesi durumunda bile
eldeki bilgiler kaybolmaz. Yazma ve silme iglemlerinde 6zel arag gerekmez. PLC ‘ye monte
edilen EEPROM veya EPROM hafizalar kaset i¢inde depolanmig bulunan programa gore
calisacaktir. Buna gore ROM kaset degistirilerek istenilen program ¢alistirilabilir,

2.1.2.1 Bellegin Kullanim

CPU ‘nun ana bellegi asagidaki bilgileri saklamak igin kullanilir.

Sistem Programlan

Sistem programlan siirekli olarak iglemcinin ¢aligmasini kontrol eden kontrol programlar ile
kontrol edilir sistem programi donanimu kontrol eder ve kullanici programlarindaki talimatlar:

yerine getirir.
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Kullanici programlar:
Kullamic1 programlart kullanici tarafindan yazilir ve galigtinlmak tizere CPU bellegine

transfer edilir. CPU belleginin en biyiik béliimiint kullanict program kaplar.

Sistem verisi

Sistem verisi “sabit” degerleri igerir ve programlar tarafindan kullanilir. Bu veri bellekte
agsagida belirtilmis bolgelerde saklanr.

¢ Depolama sahasi(Storage area): Sistem veya kullanici programlarinda tarif edilen timer ve
sayici degerlerint depolamak i¢in kullanilir.

o Giris iglemcisi goriinti tablosu(PIII): Giris modiil durumunu gosterir.

o Cikis islemcisi goériintii tablosu(PIQ): Cikis modiiliin istenilen durumunu gosterir.

2.2 Giris ve Cikis Modiilleri

L N GND
POWER
com+1 3 5 7 NC 1 3 5 7
0 2 4 6 NC 0 2 4 6 com+
éﬁ'j}f} DC INPUT :
PRRXIXRRXRXIXRIRXRXRXRXR
0 1 2 3 45 6 7 01 2 3 4 5 6 7
RELAY OUTPUT
MEMORY PACK
POWER 7N PN O PN TS P 5] 7
il oo loloNoRols
77 7 N 72\ [~ > 7 / (7 N (7
b | DO DD QD

Sekil 2.3 CPU ile aym yap1 igerisindeki PLC girig-g1kig birimi.

Giris ve ¢ikig (I/0) modiilleri, PLC ve islemciler veya PLC ‘yi kontrol i¢in programlanmig
cihazlar arasindaki baglantiy: temin ederler. I/O modilleri PLC ve I/O cihazlan tarafindan

tamimlanmug gesitli sekillerde bilgileri transfer edip gerekli dontstimleri yaparlar.
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2.2.1 Giris Modiilii

Giris moduli; giris cihazlar: (push buton, keyboard, sensorler vb.) ve programlanabilir
kontrolér arasinda fiziki bir baglant: veya arabirim elemam olarak i gorur.

Girig cihazina baglandig giris modiil ucuna gore bir adres verilir. Bu ug iizerinden cihazin
durumu PLC ‘ye iletilir.

Giris cihazlariin durum degisikliklerini gormek icin giris modilii periyodik olarak tararilr.
Bu bilgi ise PII tablosunda saklanr. PII tablosu CPU ‘nun ana belleginin sistem veri alanina
yerlestirilir.

Eger girig modiiliindeki bir bit “On” olur ise, PII tablosundaki uygun bolge(yer) “1” degerini
alacaktir. Benzer olarak giris modiiliindeki bir bit “Off ” olur ise, PII tablosundaki uygun
bolge “0” degerini alacaktir. Program iglerken, CPU giris cihazinin durumu i¢in PII tablosuna
gore hareket eder.

Asagidaki sekil I/O modiilleri ve PII/PIQ tablolar arasindaki iligkiyi gostermektedir.

———————  BitAddress ~—~—————

Qutput
InputModule 7 6 S 4 3 210 76543210 Module
—~o 0 o o
— 1 1 B
— g 2 2 or
—0 3 3 Ot~
~{a 4 4 or
—o [ 5 e
~o 6 6 or
7 7
: Pl , PIQ
Byte Address
Sekil 2.4 PII-PIQ tablolan arasindaki iliski.
Power Lojik
N~ «——— Lojik girig
——O—— durum
TN gostergest
1
ETRT D D ] —
Girig Zener 1 I-z-c;lua;i_ir“: Loiik istemciye
(220 V ac} gipyali xa?m diyod 1 tzolator ) BV doy
dogrultma seviye
L2 v dograltmag | sedve L 1T >

Sekil 2.5 AC giris biriminin blok diyagram.
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2.2.2 Cikis Modiilii

Cikig modili, ¢ikis cihazlar1 (sinir anahtarlar, motor starterleri, uyar: cihazlari, vb.) ve
programlanabilir kontroller arasindaki bir fiziki veya ayiric1 birimdir.

Giris cihazlarina benzer olarak ¢ikig cihazlari da baglandiklani ¢ikis modilleri terminallerine
gore adreslenirler. Cihazin durumu bu terminaller iizerinde, PLC ‘den alnan bilgiye gore
degigir.

Eger PIQ tablosunda bir bit “1” degerini igeriyorsa, ¢ikis modiiliindeki uygun adres “On”

olur. Benzer olarak, eger PIQ tablosundaki bir bit “0” degerini igeriyorsa, ¢ikis modiilindeki

uygun adres “Off” olur.
Logic Power
Cikis durum N _ s
gostergesi >
7N Cikig
! ! lambasi
o B Y Ot
ikro- : HIE P ectroni
.( 5V de) islemciden Logic i Izolatdr’ anahtar (220 V ac)
—— ] L - L2

Sekil 2.6 Tipik bir gikis arabirim modiiliiniin blok diyagram.

2.2.3 I/O islemleri

Bir kullamer program galigiyorken, PLC agagidaki sirayla I/O modillerini kullanur.

- PII ve PIQ tablolari resetlenir ve ¢ikig modiillerindeki uglar bostur.

- Islemci girig bitlerinin durumlarim okumak igin giris modiiliiniin terminallerini tarar.

- Islemci bir zamanda PII degerlerini tarayarak PIQ ‘ya gerekli degerleri yazarak kullanici
programi ¢aligtirir.

- Tim program tamamlandiktan sonra, PIQ ‘deki her bir bitin durumu ¢ikis modiiliindeki
uglara transfer edilir. Bu iglemler gerekli ¢ikis cihazlarina “On” degerini verir. Gerekli tiim

¢ikis cihazlari servise alindiktan sonra periyot tekrar eder.
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2.3 Gii¢ Kaynag
Gui¢ kaynagi, PLC islemcisi igin 5 V DC gii¢ temin eder. Gii¢g kaynad: islemci devreleri
tarafindan kullamlan AC hat gerilimini DC gerilimine gevirir. Gii¢ kaynag ayn1 zamanda

girig/¢cikis modiilleri i¢ devreleri igin gerekli giicii temin eder.

2.4 Programlayici
Programlama cihazi teknik olarak programlanabilir kontroliin bir bolimii degildir. Bu cihaz

kullanic1 programimi hazirlamak ve islemci bellegine bu programui transfer etmek igin

kullanilir.

2.5 Lojik Sistemler

Lojik sistemler iki durumlu olarak ¢aligirlar. Bu iki durum basit bir anahtarin agik veya kapali
gibidir. Ornegin, bir pnomatik valfin agik veya kapalt olmas.

Lojik sistemlerde Boolan cebri kullanilmaktadir. Boolan cebri terimleri; basit bir anahtarin
agik-kapali veya sifir-bir konumlarina kargilik gelir. Eger anahtart “A” ile isimlendirirsek,

anahtar kapaliyken A=1 ve anahtar agikken A=0 yazmak miimkiindiir. “A” harfi bir Boolan

degiskeni olarak isimlendirilir.

a..
A NOT A
—— " O D
Normalde Agik Normalde Kapali
AI|B AB
b-
0 0 0
A B
Seri Kontaklar 1 0 0
1 1 i
c A|B | A-B
A 0 0 ¢
o ¢
N 0 1 i
o blo |
Paratel Kontaklar : , |

Sekil 2.7 Lojik a(degil), b(ve), c(veya) fonksiyonlari.
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2.6 PLC ‘ler Arasinda iletisim

Otomatik kontrol sistemlerinde kullamilan PLC ve diger cihazlar arasinda bilgi iletigimi
saglanmalidir.

Paralel iletigim arabirimleri verileri iletmek igin genellikle 8 bitli bir paralel tagima hatti
kullanurlar. Bunlar, verilerin kisa mesafelerde hizla iletilmesi igin kullamlirar. Cok kullanilan
iki paralel iletigim arabirimi “Centranics” ve “IEEE-488” dir.

Seri iletisim arabirimi bir bit veya veriyi ayn1 anda alip iletebilir. Seri iletigim arabirimleri
verileri uzak mesafelere iletmek i¢gin kullanilmaktadir. En genel amagh standart seri baglanti
RS232 ‘dir. RS232 arabirimi agagidaki gekilde goruldiigi gibi 25 uglu bir figtir. Minimum
kablo baglantis1 2,3 ve 7 no ‘lu uglart kullanarak olusur. Lojik bir “ 12 V” ile lojik —0 ise “+12

V” ile temsil edilir. Tletisim mesafesi yaklagik 15 metredir.

Veri seti hazir (DSR)
Isaret toprag

Alinan isareti izleme

20 Veri terminali hazir(DTR)
22 Gosterge ses alarmi

- >
,/coooocoo:oco‘\ Ug Tamimiama
s \ 1 Koruma toprag:
/ ~~ 4 2 Aktarilan veri (TX)
. 2929°999°9°5°°99) 3 Alinan veri (RX)
=0 "o o 4  Gondermek igin isteme (RTS)
. : 5  Goéndermek igin temizleme (CTS)
N 6
7
8

Sekil 2.8 RS 232 arabirim baglantisi.

/ Programlayict

OC

.._.Q‘J‘o_____._ m Bellek O m
1 0 mI—@—
P d t d
u Tp u
g 1 u |
B € iglemci b e —®—
Gii¢
Kaynag

Sekil 2.9 PLC devrelerinde iletigim.
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3. DIJITAL ARABIRIM ELEMANLARI
3.1 Giris

Sinur

Anatar! Segici Yakinlik

Anahtan Anahtan

Kiiglk Sinyal
Kontaktsr ~ - Selenoid Motor Lambasi
Valf
Sekil 3.1 Temel giris-cikas elemanlart.

Bu béliim bir islemde veya makinede kullanilan kontrol elemanlarinin yapisint ve ¢alismast
igerir. Basit bir anahtar dijital giris elemanina bir 6rnektir. Roleler, selenoidler ve motorlar
gibi igletme araglari anahtarlarla kontrol edilmektedir.

Uzunluk, sicaklik ve zaman gibi birgok nicelikler dogal olarak analog biyiikliiklerdir. Dijital
dedektorler olarak isimlendirilen birgok eleman analog miktarlart dlgerler fakat dijital ¢ikis
tretirler. Kodlayicilar lineer yer deistirmeyi veya doniis hizi gibi analog bilyiiklikleri dlgen
elemanlardir.

Analog sinyallerin CPU tarafindan anlagilabilmesi igin dijital biiytkliiklere doniigtiiriilmesi

gerektifinden 6zel devreler gerektirirler.

TC YOKSER GGppri
J ITIM KUR
BOKUMANTASYW ﬁfmm%v
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3.2 Dijital Giris Elemanlan
Dijital dedektor veya donistiriiciiler (transducer) akim beslemeli veya séniimlii olarak PLC
uclarina baglanir. Akim beslemeli eleman, girig ucuna akim saglayan, akim soniimlii ise girig

ucundan akimi 0 V seviyesine ¢eken elemandir.

3.2.1 Mekanik Anahtarlar

En basit dijital anahtarlar mekanik anahtarlardir. Bunlarla kutup sayilarini ve kullanilan
pozisyon sayisina baglh olarak gesitli diizenlemeler miimkiindir.

Basit bir a¢/kapa anahtar tek kutup tek kontak (TKTK) seklindedir. Bir mikro anahtar tek
kutup iki kontak (TKIK) seklindedir. Asagidaki sekilde bu tip anahtarlar1 devreye baglanisi

gorilmektedir.

Kaynak Gerilimi

TKTK LTKIK IKIK
L= 9 YT

Girig Uglan

Kontrol Cihazi

Kol
——
, )
- ——— NA (Normalde Agik Kontak)
o—— NK (Normalde Kapali Kontak)

Kaynak
Gerilimi ——s —
Terminali

Sekil 3.2 Mikro anahtar baglantitan.
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3.2.2 Transistor Anahtarlan

Asagidaki gekilde NPN taransistorlii bir anahtarlama devresi gériilmektedir. Ideal olarak baz
emiter birlesimi kesime kutuplandifinda kollektér- emiter arast agik devredir. Baz emiter
birlesimi iletime kutuplandiinda ise kollektor- emiter arasi kisa devredir. Bir transistoriin
ideal anahtarlanmast, kollekt6r akmui maksimum doyma degirene ulagmast igin baz akiminin

yeterince biyiik olmasini gerektirir. Doyumda ise kollektor- emiter arasi gerilim oldukca

kugtk bir degere diiger.
o —0 +V
, PLC gikis ucuna
B JC
o- -1
E
gmg o0V
B: Baz
E: Emiter
C: Kollektor
Sekil 3.3 NPN transist6r anahtari.

3.2.3 Yaklasim Anahtarlan ( Proximity Switch)

Yaklagim anahtarlari, fiziksel bir kontak kurmadan bir objenin varli§ini denetleyen kontaksiz
kati hal anahtarlaridir. Mekanik anahtarlarin tersine hareketli pargalari yoktur. Bunlar,
mekaniki anahtarlarin galigmasini etkileyen yagl ve tozlu ortamlarda kullamlmaya miisaittir.
Endiiktif ve kapasitif olmak tizere iki ¢esit yaklagim anahtan vardir.

Endiiktif yaklagim anahtarlari, yalnizca metal cisimleri denetlerler. Algilama mesafesine giren
metal bir objenin anahtar igindeki bobinin endiktansin1 degistirmesi prensibiyle ¢aligir. Eger
metal bir malzeme yaratilan elekromagnetik alan igerisine girerse endiiksiyon yasasina goére
malzeme iginde endiiksiyon akimlari olusur ve osilatér devresinden enerji ¢eker. Endiiktif
anahtar kullaniminin baglica avantajlarini su gekilde siralayabiliriz;

- Omiirleri mekanik anahtarlara gore ¢ok daha uzundur.

- Anahtarlama frekanslarinin ¢ok hizli olmasi sebebiyle daha hizli Gretime imkan tanimalari.

- Ortam kogullarindan etkilenmemeleri.

- Cok hassas ve dogru algilamalari.

- Plastistik veya cam arkasinda kalan metalleri de algilayabilmeleri.
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Endiiktif anahtarlar robotlar, konveyorler, malzeme sayma islemleri, asansorler, seviye
kontrolleri, paketleme makineleri,... vb. alanlarda kullanlir.

Kapasitif yaklagim anahtarlar1 da bir kapasitoriin elektrik alanina yaklasan bir cismin neden
oldugu kapasite degisimini sezebildigi i¢in metal veya metal olmaya cisimlerin denetiminde
kullanilir.

Kapasitif yaklagim anahtarlan dielektrik katsayisina bagli olarak iletken olan veya olmayan
tim malzemeleri algiliyabilmektedir. Endiiktif yaklagim anahtarlarindaki gibi cismin hareket
etmesi galigmasini etkilemez.

Dogru gerilim yaklagim anahtarlar1 agagidaki gekildeki gibi NPN ve PNP transistorle
kullamlir. Yaklagim anahtarlarmin algilama mesafesi yaklastirilan cismin kiitlesi kadar

malzeme &zelliklerine de baglidir.

PNP NPN

o +V l o +V
#{\ — Girig
- | Giris l ' g Ucuna
Ucuna

o QV cQV

Algilama Elemani Algilama Elemani

+V: Pozitif DC kaynak gerilimi

Sekil 3.4 DC yaklasim elemani.

3.2.4 Opto-Elektronik Sensorler

Opto-Elektronik sensorler bir 151k kaynag: ve 151k alicisindan olusan elemanlardir. Bunlar bir
151k hiizmesinin yansimasim1 veya kesintisini denetleyen elemanlardir. Asagidaki sekilde
goriildigu gibi karsilikli, yanstticili ve cisimden yansimali olmak iizere ii¢ gesit opto-

elektronik sensdr vardir,

- Karsihkh: Isik kaynagi ve alict olmak tizere iki ayr1 iiniteden olugur. Isik hiizmesini kesen
bir obje alict igindeki anahtar1 tetikler. Bu eleman, 100 metre mesafeye kadar uzun

mesafelerde kullanilir fakat saydam elemanlar: algilanmasinda kullantimaz.
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- Yansiticih: Bu tipte ise 151k kaynag1 ve alicist ayni elemanin igindedir. Kaynaktan tiretilen
151k hiizmesi, 15tk hiizmesini alictya geri yansitan prizmatik yansitictya yoneltilir. Kesilen 1gik
hiizmesi aliciyr tetikler. Geri yansimali dedektorde denilen bu eleman 5 metreye kadar
menzile sahiptir. Polarizasyon filtresi yanli§ tetiklemeye neden olan kagak yansimalar

onceleme igin kullanilir.

- Cisimden Yansimali: Bu elemanlar cismin yiizey yansimasi esasina gore g¢alisir genelde
algilama mesafeleri kisadir(yaklasik 2 metre). Bu uzaklik cismin yiizey rengine, dokusuna ve

yansiticiligina bagldur.

’ ‘ -

. . Mesafesi L
& L E )
o - -
stk Kaynag! Mercek  Alici
b- . s Pri ik
: rizmati
D E) Q. Yansitict
Isik Kaynagi \
ve Alicisi
c- — i
\ l « .
D L> Cisim
Istk Kaynagi ‘
ve Alicisi

Sekil 3.5 a(karsiliklz), b(yansiticili),c(cisimden yansimalr) opto elektrik dedektorler.
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3.2.5 Kodlayicilar (Encoders)

Kodlayicilar déniis hareketi ve dogrusal yer degistirmeyi dijital sinyallere g¢eviren
elemanlardir. Dogrusal kodlayici, dogrusal yer degistirmeyi, mil kodlayicilar1 da donis hizim
olgerler. Mutlak ve artimli olarak ikiye ayrilirlar. Artimli (incremental) kodlayicilar pozisyonu
bir referans noktas: ile karsilagtirarak Olgerler. Kesin(absolute) kodlayicilar pozisyonlara
uyarlanan sayi iiretirler.

Artimli mil kodlayicisinin gematik bir sekli asagida goriinmektedir. Bu kodlayici, 151k kaynag:
ve bir 151k sensorii arasina yerlestirilen, Uzeri esit araliklarla saydam ve koyu renklerle
boéliimlendirilmis diskten olusur. Mil déndiigiinde, disk de doner ve 151k hiizmesini de agip
kapadig1 igin 1§tk alicisida bir seri sinyal dretir. Uretilen sinyal referans ile kargilagtirilarak
pozisyon olgiliir. Birgok artimli mil kodlayicilari birbirleri ile 90° farkli fazlarda iki sinyal
iiretebilmesi igin yerlestirilmis iki opto-elektronik eleman kullanirlar. ikinci sinyalin lojik
durumu birinci ile kargilagtinilarak doniis yonii belirlenir. Eger disk, bir motor tarafindan
dondiiriiliiyor ise sinyal hizt motor hizi ile orantih olarak degismektedir. Mutlak mil
kodlayicilarina bir érnek gekil- ‘de goriilmektedir. Kodlayici, bir 151k kaynag: ve ti¢ alici
arasina yerlestirilmig bfr diskten olugur. Disk, her bir mil pozisyonu i¢in farkll kod tiretmesi
icin saydam ve koyu bolmelere ayrilmistir. Disk, normal olarak gray kodu ad1 verilen bir kod

ile isaretlenmektedir. Asagidaki tablo gray kodu ikili say1 dontigiimiini gostermektedir.

I Disk !
Alct LJ_ ‘{I Eg;nagt

Sekil 3.6 Artrmli mil kodlayic.
Disk _
Alict ‘ ‘
Gray e e
Kodlu . [ | stk 011 [\ 001
smya‘ j._] L I Kaynagl 010 000
o
) Mit 110 100
0= Agtk .
1= Koyu 111 101

Sekil 3.7 3-bitlik Gray kodlu mutlak mil kodlayici.
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Dogrusal kodlayicilar agik ve koyu renklerle isaretlenmis seritler kullanirlar. Isletimi

digerlerine benzerdir.

1kili Kod Gray Kod
0000 0000
0001 0001
0010 0011
0011 0010
0100 0110
0101 0111
0110 0101
0111 0100

Cizelge 3.1 Ikili ve Gray kodlan doniisiimii.

3.2.6 Sicakhik Anahtarlar

Sicaklik anahtari, 6zel bir gecis sicaklifi civarinda hizla direng degistiren yari iletken
elemanlardir. Ornegin boyle bir eleman 75 °C gegis sicakligina kadar 100 kQ gibi yuksek bir
diren¢ gosteriyorsa, bu sicaklik tizerine isitildiginda eleman direnci 100 Q gibi bir deger
duser. Eleman yiiksek direng gosterdiginde agik devre durumundadir ve kiigiik bir akim ¢eker.
Uglan arasindaki diren¢ dustigiinde iletime geger. Sicaklik anahtarlari gii¢ yari iletkenleri,
trafo ve motor gibi elemanlan yiiksek 1sidan korumak i¢in kullanilirlar. Bu elemanlar sicaklik
alarm girislerinde kullanilmaktadirlar.

Termokupl ve yar iletken sicaklik dedektorleri, bir kargilastiric: yﬁkselticf ile birlikte dijital
sicaklik anahtar1 olarak kullamlir. Asagidaki sekilde bir sicaklik dedektériiniin nasil bir
sicaklik anahtari olarak kullanildig1 gorilmektedir. Sicaklik dedektorii akimi, sicaklik
oraninda gegirir. Devrede R; direnci kullanilarak dedektor akimi gerilime gevrilir. Bu gerilim
A, tarafindan yiikseltilir ve diger C; yiikselticisini besler. Sicaklik girig gerilimi, (Vi,) ayarh
degerden veya referans girisinden (Vi) daha biiyiikse veya esitse kargilagtiric1 gikista lojik
“1” Uretir. Kargilagtirict ¢ikigi, T transistoriinii anahtarlar bu da PLC gidis ucuna bir gerilim

verir. Anahtarlama sicaklig1 R, ayarli direnciyle ayarlanir.
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+6V 24V

- .J_._ +68V —
% Sicaklik
-Dedektori
! +6V PLC
ImV/K 3™ 7 Girig
,,,,,, ] + 6 Vin  —
7411 Az ’ 2N
—1 =741 30565
Ri 2 4
1K -6V 10K
Vriet
5K
1K Rv Ayar Noktast -
—— 4 . ov
Sekil 3.8 Sicaklik anahtar devresi.

3.2.7 Basin¢ Anahtarlar
Basing anahtarlart belirli bir gecis basincinda agilip kapanan elemanlardir. Sivi basinci
oraninda hareket eden diyaframin, bir mikro anahtar1 isletmesiyle caligir. Sonugta basing

anahtar1 da normal anahtar gibi devreye baglanir.

3.3 Dijital Cikis Elemanlan
Dijital ¢ikiglar sirali iglem degiskenleri ve makine hareketlerini denetleyen isletme
mekanizmalarini kontrol eder. Bu igletme mekanizmalari, motorlar, kat1 hal réleleri,

kontaktorler ve selenoidlerdir.

3.3.1 Selenoidler

Selenoid, elektrik sinyalini mekanik harekete geviren bir elektromagnetik elemandir. Aslinda
bir bobin ve hareketli bir pargadan olusur. Enerjilenen bobin, parganin hareket etmesine sebep
olur. Hareket uzakligina darbe ismi verilir. Tipik darbe uzunlugu elemana uygulanan kuvvete
gore 4+20 mm arasinda degisir. Isletme gerilimleri, 12 V DC 24 V DC/AC ve 240 V AC ‘dir.
Asagidaki gekilde 24 V AC bir selenoidin PLC réleli ¢ikis ucuna baglamsi gérinmektedir. Bir
RC filtre devresi de bir reaktif yiik anahtarlifinda ortaya ¢ikan guriltiiyt bastirmak igin role

kontaklarina baglanir. Bu, ayrica rélenin kontak émriinii de artirir.
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Kontak Filtresi
N
24V AC \ o! pLc
~_/ -0 ' cikis!
e 1

Selenoid
Sekil 3.9 Bir selenoidin PLC gikigina baglanmasi.

3.3.2 Kontaktor

Bir kontaktor elektriksel veya mekaniksel olarak isletilebilen bir yitksek akim anahtaridir.
Asagidaki sekilde bir kontaktér gorilmektedir. Bu bir selenoid, manyetik niive etkilenerek
yiikksek akima dayanabilen kontaklari kapatir. Kontaktorler 1 ve 3 fazli kaynaklan
anahtarlamak i¢in endiistride oldukga yaygin olarak kullanilir.

T Manyetik Nive
3Fazli Giig =~ —=—0_, °— 3 Fazli Cikis
—-—-———‘;——o e
Selenoid
Sekil 3.10 3 fazh kontakt6r.

3.3.3 Kat1 Hal Rélesi

Bir kat1 hal rélesi, normak role ile aym 6zellikleri gosterir fakat hareketli pargas: yoktur.
Asagidaki sekildeki gibi optik olarak izoleli bir triyaktan meydana gelir. Kat1 hal rolesinde bir
led ile tetiklenebilmesi igin triyagin kapi ucu optik olarak izole edilmigtir. Kat1 hal réleleri

sifir gecis devreleri ile birlestirilerek sebeke anahtarlamalarinda kullanilirlar.
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24V e 0 0 * —— L
3 Kepl Triyak
Girs Av | 7 -
Yik ?
L ~J— n
Sifir Ge9|§ NoktaSI / \ Sifir Gegls Noktasi
r‘-—-:\
ge"tgm | L"—'—"‘  lletisim
J Qlkls
Gec:kmesn e : l Gecikmesi

Sekil 3.11 Sifir gegis noktasinda galigan kati hal rélest.

4. ANALOG ARABIRIM ELEMANLARI

4.1. Giris

Daha 6nceki boliimde incelendigi gibi dijital elemanlar agik ve kapali olmak tizere iki kesikli
seviyeye sahiptirler. Analog sinyaller ise bunlardan farkli olarak seviyeleri degisebilen stirekli
sinyallerdir. PLC ‘ler dijital cihazlardir. Analog sinyalleri kullanmak igin, analog-dijital
doniistiiriiciiler, dijital-anolog déniistiiriiciiler, goklayicilar ve tekleyiciler gibi 6zel arabirimler

gerektirmektedir.

4.2, Dijital Analog Déniistiiriiciiler (DAD)

Dijital analog déniigtiiriicii (DAD) asagidaki sekildeki gibi bir dijital giristen analog bir ¢ikis
tiretir. DAD ‘niin biitiin tiplerinin analog gerilimi, bir referans gerilimden (Vr) saglanir.
DAD ‘ye girilen iki kodlu sinyal, ¢ikista temsil edilen Vs geriliminin kesirlerini belirler. Bir

DAD cikist, siirekli bir sinyal degil fakat bir seri kesikli gerilim seviyesidir.
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{_._ USRI ¥/ Y
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Sekil 4.1 8-bitlik DAD.

Ornegin yukaridaki sekilde gosterilen 8-bitlik DAD “niin BO ve B7 bitleri “0” veya

V. :V,ef(%z+%§+%+%+%+%2—+%+—§%) (4.01)
“1” degerlerini alabilirler ve gikis ise agagidaki gibi verilmektedir.

B7, yiiksek degerli bit(YDB) B0 ‘da distik degerli bittir(DDB).

Referans gerilimi, V=10 V olan yiiksek gerilimi 10 V olan 8-bitlik bir DAD diisiiniiliirse
00000001 ikili girigi, en diigik kesirli ¢ikigt (6rnegin; 10/256 V) retir. 00000010 iki giris
degeri 10/128 V ‘luk bir sonraki kesri tiretir. Ikili giris kullanilarak 256 kesirli analog seviye
iretilebilir. N-bitlik bir DAD “niin gerilim ayar1 maksimum isletme gerilimini 2" ‘e bolerek
bulunabilir. 2% carpam seviyeler arast basamak sayisini temsil eder. 10 V bir referans
gerilimi ile 8-bitlik bir DAD , 10/255 V kararlilikla galigir.

DAD “niin hiziny, girigteki bir degisiklikten sonra degerini kararh bir hale kadar gecen bir siire
belirler. DAD ‘niin diger 6nemli parametreleri linearite ve dogruluktur. Linearite ikili girige
gore belirlenen ¢ikis hattindan sapma miktandir. Dogruluk ise DAD gergek ¢ikigt ile istenen
¢ikig arasindaki farktir. Bir DAD ‘niin igletme prensibi, agagidaki sekildeki gibidir.

DAD ‘ler Vi geriliminden analog ¢ikig tretmek igin ikili giris tarafindan anahtarlanan bir

grup agirlikli direng kullanilir. En agirlikli direng analog ¢ikigta en kigiik belirli degeri tiretir.
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Vref
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3 R /
g NS Lo
©
0 2R
i S R
S
p——— Veik
NSNS, SR 4R
| / e
L -0 8R
1
En Yiksek Degerli Direng
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Sekil 4.2 DAD ‘“niin ¢aligma prensibi.

4.3 Analog Dijital Doniistiiriiciiler

Anaog dijital donigtiriiciiler (ADD), bir analog giristen dijital bir ¢ikig tiretirler. ADD ’ler,
doniigime baglama (DB) ve donigim sonu (DS) uglarint igerifler. DB  darbesi
uygulandiginda, ADD o anda analog girigi es deger ikili sinyale gevirir. 'ADD, daha sonra
donigimiin bittigini belirten DS sinyalini tretir. ADD ‘nin ana parametreleri, kararlilik,

dogruluk, linearite ve hizdur.

Dontisime Baglama (DR)

_____ [_M____ Nl ———-—-—= Ddnliglime Sonu ({DS)

a0g . __ - oo kil
Giris ADD e Gtk

T L i E———

Sekil 4.3 Bir selenoidin PLC ¢ikigma baglanmas.
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4.4 Coklayicilar (Multiplexers)
Coklayicilar, birgok sinyalin tekbir hatt1 paylagmasim1 miimkiin kilarlar. Asagidaki sekilde

birgok ¢oklayicinin blok diyagrami gorillmektedir. Bu sekilde her bir girig kanali, ¢oklayicinin
igindeki anahtarlardan biri kapatildiginda ¢ikig hattina baglanir. Pratikte eleman igindeki
anahtarlar A, B ve C hatlar1 tarafindan kontrol edilen bir grup transistordiir. A, B ve C

hatlarina girilen bir ikili sayr ¢ikista anahtarlanacak kanali belirler. Tekleyiciler(De-m),

¢oklayicilarin tersine ¢alisan elemanlardir.

0 v el C B A KANAL

1 [P NN ..0/"0 e
2 S 0 0 O 0
Glrl§ 3 S Y’ olr VTN G N R et 0 0 1 1
Kanallan 4 - - -s=f=0"0 Cikig 010 2
L B T 0 1 1 3
6 o e ™ 1 0 0 4
/2NN Y 1 0 1 5
e e 1 1 o0 6
|1 ] 101 1 7

A B C

Sekil 4.4 Coklayici(Multiplexers).
4.5 Ara Devreler

Analog sinyalleri iletmenin genel kurali, gerilim devrelerini eslemek ve kaynak devresi
empedansim yik devresi empedansina esit veya yakin olmasini saglamaktir. Yiik devresine
optimum gii¢ transferi i¢in empedans adaptasyonu zorunludur. Gerilim seviyelerini eslemek,
bizi gerilim seviyesini artirmaya veya azaltmaya belki de iki kutuplu gerilimi tek kutuplu
gerilime donistiirmeye zorlar. Empedans degerini denetlemek igin empedans degistirici bir
devreye gerek vardir.

Bir gerilim boliicti, agagida sekildeki gibi girig sinyalinin gerilim seviyesini digiirmek i¢in
kullanilan seri bagl direng grubudur. Vy ¢ikig gerilimi, agagidaki formilde verildigi gibi V;

giris geriliminden daha diigtiktir.

y, = VxR, , (4.02)
R +R,
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LV/ S < YN
R1
[N o B ¥/ o
R,
S - = o0V
Sekil 4.5 Gerilim botiicii.

Gerilim seviyesini yiikseltmek icin eviren veya evirmeyen yiikseltegler kullanilabilir. 741
islemsel kuvvetlendirici (op-amp) kullanilarak eviren veya evirmeyen yiikselteg devresi
agagidaki gekilde gorilmektedir. Cikig geriliminin (Vy), giris gerilimine (V;) oranina
yiikseltecin kazanci denir. Eviren yiikseltegler -Ry/R; ‘lik kazanca sahip olduklarindan negatif
¢ikig Uretirler. Evirmeyen yikselteglerin kazanci, (Ry+R;)/R; ‘dir. Devrelerdeki R; direnci,
islemsel kuvvetlendiricinin her iki girisinin 0 V ‘da aym direnci gdstermesini saglar ve

asagidaki formiille hesaplanr.

(4.03)

Bir toplam yiikseltici, iki kutuplu gerilimi tek kutuplu gerilime donistirmek i¢in kullanilir.
Asagidaki sekilde, 741 islemsel kuvvetlendiricisi ile yapilan bir toplam yiikseltici devresini

gostermektedir. Vy ¢ikis gerilimi §oyle verilir,

V,=-(V,+V,) (4.04)
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R
—
| SRR |
R RS ¥/
R e W 2 |7
& },_.__4_- 6 Vo=-(V14V2)
V2 e [T s 741 >
(~5V) - »
, 3 4
-V
Ri
ov
Vi V2 Vo=~ (V1+V2)
-5V -5v +10V
ov -5V + 5V
+5V -5V ov
fki Kutuplu Tek Kutuplu
Giris Giri
Sekil 4.7 Toplam yiikseltici.

Eger yiikseltici, iki kutuplu gerilimi (bipolar) tek kutuplu gerilime (unipolar) doniigtiirmek
icin kullaniliyorsa. Giriglerden biri uygun bir negatif gerilimde tutulmalidir. Ormegin V2-5 V
‘da tutulursa, toplam islemi, V1 gerilimini 0 V ile 10 V arasinda tek kutuplu gerilime
doniistirir.

Emiter takipgisi ve gerilim takipgisi devre, yilk ve kaynak arasinda bir empedans salar.
Kaynak, bir yiikseltici veya dijital analog dénistiiriicii olabilir. Asagidaki sekilde emiter
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¢ikislt ve gerilim takipgisi devreler gorilmektedir. Bu devrelerde ¢ikig gerilimi, girig
gerilimini takip eder fakat giris empedans: ¢ikis empedansindan oldukga biyiiktiir. Boylece

bu devreler kaynak empedansini diigiiriir.
+10V

Kaynak Kaynak 3 7
O- .....y.,____..“....t: [0

Yuksek Girig yuk 741 >0
4 T

Empedansi SRR o e
Dustk Cikis lﬁ 2 N
a- R D Empedanst b- l v J
ov —e e oV
O - . . 1 . .0 - [o 8 PSRRI ¢ }

Sekil 4.8 Empedans degistiren a(emiter takipgisi), b(gerilim takipgisi) devreler.

4.6 Analog Déniistiiriiciiler
Konum degisikligi, sicaklik ve basing gibi fiziksel buyikliikler donisgtiriicilerle analog

gerilime veya akima gevrilir. Asagida baz1 donistiiriicii tipleri agiklanmaktadir.

4.6.1 Potansiyometreler

Bir ADD ‘ye analog giris saglamanin en basit yolu, asagidaki sekildeki gibi bir
potansiyometre devresi kullanmaktir. Potansiyometrenin orta ucu, bagli bulundugu kontagin
fiziksel konumunu bir gerilim degerine gevirir. Dogrusal ve donel potansiyometreler, diigiik

fiyatl donusturiciiler olarak gok kullamlmaktadir.

Analog
Sinyal

Sekil 4.9 Donel pozisyon potansiyometresi.
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4.6.2 Dogrusal Degisebilir Diferansiyel Transformator
Dogrusal degisebilir difrensiyel transformatér (DDDT), bir konum déniistiiriicidiir. Bu
eleman, asagidaki sekildeki gibi primer ve sekonder bobinleri arasindan serbestge hareket

edebilen nikel ve demir bir gubuktan olusur.

_________ Sekonder Sargisi
Nikel-Demir 3 % (ki bobib birbirine

R GUbUK yd seri baglhidir)
N Primer E T
) Sargist. g
V]
C/) } % \I:obin
1 Vbobin |
- Faz 1&AZ o’
Gubuk Pozisyonu
Sekil 4.10 DDDT.

Primer bobini, sekonder bobinin her iki yarisinda da gerilim endiiklenmesi icin alternatif
gerilim ile beslenir. Yukan ve asag1 dogru hareket eden gubuk, sekonder sargldaki gerilimi ve
fazin1 degistirir. Niive, merkeze dogru hareket ettiginde girise (primer sargis1) gére ¢ikisin faz
agis1 180° degisir. Boylece istenen her niive konumu ile bir faz dedektéri olusturulur.

4.6.3 Termokupi

Termokupl, asagidaki sekildeki gibi diizenlenen iki benzer olmayan telden meydana gelir. Bu
birlesim, 1sitildiginda termoelektrik etkiyle gerilim uretilir. Termokupl tipleri harflerle

gosterilir. Bu harfler bilegimde kullanilan metalleri sembolize eder.
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| Soguk Birlesim
Metal A l,/ L

Slcak N “_”1‘“ - L——_’_-Dg.k_l_§._-——-- L i
Birlegim | o
A

Metal B | Bakir

Tip Metal A/ Metal B
Krom/Konstantan
Demir/Konstantan
Krom/Aliiminyum
Bakir/Konstantan

=121l (o)

Sekil 4.11 Termokupl.

Termokupllar dogrusal olmayan elemanlardir yani ¢ikis gerilimleri sicaklikla orantili olarak
artmaz. Gergekte bir termokupl, ¢ikig gerilimini sicaklifa gevrimini gosteren kalibrasyon
tablosuna gore beslenir.

Termokupldan tretilen gerilim bir ADD tinitesi girisine uygulanmadan 6nce yiikseltilmelidir.

741 op-amp ile basit bir yiikseltici devresi agagidaki sekilde goriilmektedir.

Termokupl
~4 Cikig
{1 -
|
,.4___.. 10K
1K
oV

Sekil 4.12 Termokupl yiikseltici devresi.
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4.6.4 Genlesme Olcer

Genlesme Olger, uzatildifinda veya sikistirildiginda direnci degisen elemandir. G, kalibre
faktorii olarak isimlendirilirse, diren¢ degeri (AR/R) ile basing degisimi (AL/L) arasindaki
iliski asagidaki gibi verilmektedir.

G=ARIR (4.05)

AL/L

Kalibre faktorii (G), metal alasimh genlesme olger icin yaklagik 2 ve yari iletken genlesme
olger i¢in ise 100 Q civarindadir. Basinci direkt olarak yulardaki denklemi kullanarak bulmak
mumkiin oldugu halde, pratikte asagidaki sekildeki dengeleme koprii devresi kullanilir.
Kopriniin analog ¢ikist, alete herhangi bir baski uygulamadiginda R, ayarli direnci
kullanilarak sifirlamr. Alete bir baski uygulandiginda, kopriiniin dengesi bozuldugu igin
koprii devresinde bir gerilim olusur. Bu gerilim, genellikle ayarlanmig deger ile
kargilagtirilabilmesi igin yiikseltilerek ADD girigine geri beslenir. Biiyiik kalibre faktorii
sebebiyle yar iletken génlesmeblgerle metal tipleri ile kargilagtirildifinda daha genis sinyaller

uretirler. Buna ragmen sicaklik degisimlerine karg1 daha hassastir.

Genlesme Olger

Kaynak
Gerilimi
Analog Denge Sinyali
Sekil 4.13 Genlegme 6lcer képriisii.
TC. YOKSEKGGReri
DOKTMANTSG M KUROLD

NTASYON MERKEzj
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5. PLC ‘LERIN PROGRAMLANMASI

5.1 Zaman Roleleri

Zaman roleleri belirtilen zaman araligini saymak igin kullanilirlar. Saydig1 zamani durdurup, sonra
kaldig1 yerden saymaya devam etme kabiliyeti olan toplamali (accumulating timer) zaman sayan
zaman rélelerine ihtiyag gosteren uygulamalar vardir.

Tek girisli zaman roleleri (timer) girig sartlar1 oldugu siirece zamam sayarlar. Girig sart1 ortadan
kalktiginda saydiklari deger 0’a ayarlanir. Sirasiyla 999.9 ve 99.99 saniye sayabilen, saniyenin onda
biri ve yiizde biri araliklaryla ¢aligan zaman réleleri vardir. Her zaman rolesi ile iligkilendirilmis,
zaman rolesinin saydigt deger ayar degerine esit ve biiylik oldugunda set olan (kontagini kapatan)

bir bit (zaman rolesinin kontagr) vardir.

IX1| TR T1
1 K30
T YO
. | | { our)
¢ -10 20 30 40 50 6% 0 | \

Sekil 5.1 Bir timer uygulamasi.

Toplamah zaman roleleri (accumulating timer) normal zaman rélesi gibi ¢ahigirlar. Fakat iki girige
ihtiyag gosterirler. Start/stop girisi zaman rélesinin ¢aliymasim ve durmasim saglar. Zaman rolesi
durdugunda, gegen siire muhafaza edilir, Zaman rolesi tekrar baslatildiginda, zaman rolesi
durmadan 6nce gegmis siirenin iizerine saymaya baslar. Sifirlama girig sart1 gergeklendiginde gegen
siire silinir ve zaman rolesi tekrar galistinldiginda 0°dan baglar. Sirastyla 9999999.9 ve 999999.99
saniye sayabilen, saniyenin onda biri ve yiizde biri araliklariyla galisan zaman roleleri vardir.
Asagidaki diyagramda zaman rolesinin girisi, sifirlamasy, ilgili biti (kontag:), saydig: deger ve ayar

degerinin aralarindaki iligki gosterilmektedir.

11 K30

0 10 10 20 30 40 5 0

Sekil 5.2 Bir TMRA uygulamast.
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5.1.1 Timer (TMR) ve Timer Fast

Timer (zaman rélesi) komutu en az 0.1 engok 999.9 saniye,

Timer Fast (hizl1 zaman rélesi) komutu ise 0.01 den 99.99 — Bbbbr aia
saniyeye kadar olan siire igin tanimlanabilir. Tek girig / \
noktalidirlar. Eger giris sart: gergeklenir ise bu tip zaman | Y2 29" Zamaniatict
roleleri galigmaya baglar. Ve giris sart1 ortadan kalkarsa
dururlar ve saydiklari zaman sifirlarlar. — WQFB bbb T
Komutun Ozellikleri
Zaman Rolesi Adresi (Taaa): Zaman rolesinin numarasini Ayar Deger f\Z?;Z?'a"”
tamimalar.

. Sekil 5.3 TMRA ve TMRAF ‘nin
Ayar Degeri (Bbbb): K sabiti veya V hafiza adresindeki ladder diyagrammnda gosterilmesi.

degere kadar zaman rélesinin ulagacagt deferi tanimlar.

(Pointer (P) ile de bu deger tayin edilebilir. Pointer sadece

DL240 ve DL250 islemcide kullanilir)

Sayillan Deger: Zaman rélesinin anlk degerine, iligkilendirilmis V veya T hafiza bolgeleri
belirtilerek erisilebilir. | Omegin T3 zamanlayicisinin anlik degeri fiziksel olarak V3 hafiza
noktasinda tutulur.

Durum Biti (Zaman rélesi kontagr): Durum bitine iligkilendirilmig T hafiza boliimii belirtilerek
erigilebilir. Sayilan anlik deger ayar degerine esit veya bilyiik oldugunda bu bit set olur (zaman

rolesi kontagin kapatir). Ornegin 2 numarali zamanlayicinin durum biti T2 dir.

whiy
Tt T 7t - /177 — 4377 -
¥ ermasy for preaat v -~ 20008377 - 2000-8777 o 20063772
Poimers (prosetonlyy P o~ 20093777 20063777
“;}-‘I&M&-w ; K — ¢-0859 — 4-6809 — 033993
;:g"' dograte status gy V77 Of V&T10-41103 0177 0 VATI00-411G7 -t
e 072 017! 0877

Cizelge 5.1 Cesitli PLC tipleri i¢in zamanlayic1 6zellikleri.

Zaman rélesinin programlanmas: igin iki yontem vardir. Zaman rolesinin ayar degerine ulagtigin
durum bitini kontrol ederek veya karsilagtirma kontaklari kullanarak farkli zaman degerlerini
kontrol eden fonksiyonlar yazabilirsiniz. Zaman rolesinin saydigi zamana TA veri tipiyle (TA2

gibi) erisilebilir. Anlik degerler V hafiza bolgeleri ile de gozlenebilir.
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Durum biti kullanilmis Zamanlayict Ornegi;
Asagidaki 6rnekte ulasim degeri 3 saniye olan bir girigli zaman rolesi kullanilmigtir. (T2) durum
biti zamanlayici 3 saniyedeyken set olur (kontagim kapatir). X1 agildifinda zaman rélesinin saydigi

deger sifir ve T2 biti reset olur (kontagini agar).

DIrsctSOFT
1
X ] VR 1z
— = 0
X
™ 1 T2
|| ( oy )
Yo
Mandnald Programmer Keyslrokes t“{f‘f; 9 1% o X0 &0 ] 80 n
S S —| 1116 Sesonds
Nt
3TR 1
N c )
ma| - | - ” I “ WJ
5 |
rst =4 3“”“ I-J‘ILFJI
ax
X | N ]| Ext |

Karsilastirma kontagi Kullamlmls Zamanlayici drnegi;
Asagidaki 6rnekte ulagim degeri 4.5 saniye olan bir girigli zamanlayici kullamlmig. Y3, Y4 ve Y5
kargilagtirma kontaklar1 ve zaman degerlerine gore ¢aligir. X1 kontagini agtiginda zamanlayici

degeri sifir olur ve Y3, Y4 ve YS enerjileri kesilir.

DiractSOFT
b4
1 1 TR 20
I I a5
T:xzol |K10 ( ¥a
> ar )
1= { o
¥a
iz} { cor )
TA20 43 Y5
= { our )
=l Cerverst 0 10 % 39 4a 50 @ 0
Vs
1416 Secords
Mandhaid Progravmer Kaystrokes

) B .

st | = || e I

& ¢ A E F

wa | 2 172 c"—>"d|rs "ENTI

o | Jlor a0 %0 [ 20 20 o]

B

*sma | 4 | S“F‘i LR Lz J'Aﬂl - "C?. 1|A .’:J 5““'
P | 2 | " ENY

o | D o s 2 %6 N e

[Bar | > s o ]
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5.1.2 Accumulating Timer (TMR), Accumulating Fast
Timer (TMRAF)

Accumulating Timer (Toplamali zaman roélesi) komutu iki
girgli 0.1 saniyelik en ¢ok 999999.9 saniye sayabilen bir
zaman rolesidir. Accumulating Fast Timer (Toplamali hizli
zaman rolesi) komutu iki girigli 0.01 saniyelik en ¢ok 99.99
saniye sayabilen bir zaman rolesidir. Bu zaman réleleri
calisma ve sifirlama olmak {izere iki girise sahiptirler.
Calisma girisinin sart1 gergeklendiginde zaman rolest
saymaya baglar ve sart ortadan kalktifinda saydifi degeri
sifirlamadan  dururlar. Sifirlama  giriginin  sart1
gerceklendiginde sayilan deger sifirlanir ve sart ortadan
kalktiginda zaman rélesi tekrar sayabilir hale gelir.
Komutun Ozellikleri

Zaman Rdolesi Adresi (Taaa): Zaman rélesinin numarasini
tanimlar. '

Ayar Degeri (Bbbb): K sabiti veya V hafiza adresindeki
degere kadar zaman rolesinin ulasacagi degeri tamimlar.
(Pointer (P) ile de bu deger tayin edilebilir. Pointer sadece
DL240 CPUda kullanilir).

TMRBA Ta
8 bbb
Ayar Degeri Zamanlatici
Adresi
TMRAF T aag
8 bbb
Ayar Dege/ Zamanlatici

Adresi

Dikkat: Ayar dederi 8 haneli olabildiginden,
TMRA komutu ardigil iki zamanlayici bdlgesi
kullanir. Ornegin; program igerisinde TMRA TO
zamanlayicisi kullanilmig ise, bundan sonra
kullanilacak zamanlayici adresi T2 olmalidir.
Eger TO normal zamanlayici olsaydi ve T1
TMRA olarak kullanilsayd:, bir sonraki
zamanlayicl adresi olarak T3 kullaniimalidir.

Sekil 5.4 TMRA ve TMRAF ‘nin
ladder diyagranminda gésterilmesi.

Sayillan Deger: Zaman rolesinin anlik degerine, iliskilendirilmis V veya T hafiza bolgeleri

belirtilerek erisilebilir. Omegin T3 zamanlayicisinin anlik degeri fiziksel olarak V3 hafiza

noktasinda tutulur.

Durum Biti (Zaman rolesi kontagi): Durum bitine iligkilendirilmis T hafiza boliimi belirtilerek

erisilebilir. Sayilan anlik deger ayar degerine esit veya biiyiik oldugunda bu bit set olur (zaman

rolesi kontagini kapatir). Ornegin 2 numarali zamanlayicinin durum biti T2 dir.

bbb bbb
Torane T =7 - 177 — oarn —
V meney tor prasst v - 0007377 - 20003777 2000-3777
RT3
Pomnters (proset oniyl 4 s anas e 2003777 ann 2003777
Constanis e Saas
(preset antyy K - - 0-3093 — O-draw
or discte A 1py 077 Of VAHITR-361C3 Gu177 ar VATI0D-411U7 0-377 or V4110051457
Tavar carroid viaRie U5 77 o-t77 9-3¥7

Cizelge 5.2 Cesitli PLC ‘ler i¢in zamanlayici &zellikleri.
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Zaman rolesinin programlanmas icin iki yontem vardir, Zaman rolesinin ayar degerine ulagtigini
durum bitini kontrol ederek veya kargilastirma kontaklari kullanarak farkli zaman degerlerini
kontrol eden fonksiyonlar yazabilirsiniz.

Durum Biti Kullanilmms Toplamal Zamanlayic Ornegi;

Asagidaki 6rnekte ulasim degeri 3 saniye olan iki girigli zaman rélesi kullaniimistir. (T6) durum
biti zamanlayici 3 saniyedeyken set olur (kontagini kapatir). Bu 6rnekte zaman rolesinin 1 saniye
saydifina, bir saniye durduguna ve tekrar saymaya devam ettigine dikkat edin. C10 agildiginda

zaman rolesinin saydig: deger sifir ve T6 biti reset olur (kontagini agar).
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Karsilastirma Kontag: Kullanilmis Toplamah Zamanlayici Ornegi;
Asagidaki 6rnekte ulagim degeri 4.5 saniye olan iki girisli zamanlayic: kullamlmig. Y3, Y4 ve Y5
karsilagtirma kontaklar1 ve zaman degerlerine gore caligir. X1 kontafimi agtifinda zamanlayici

degeri sifir olur ve Y3, Y4 ve Y5 enerjileri kesilir.
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5.2 Counter (CNT)
Iki girig noktas: vardir ve bunlardan sayma ucu sart1 her
gerceklendigi anda (off to on transition) sayicinin degerini bir Sayict Adresi

rttinr. S firl irigi sart klendiginde i AN
arttirir. Sayicinin sifirlama girigi sart1 gergeklendiginde ise count [orr— 57
saydigr degeri sifir yapar. Sayictin anlik degeri ulagim B bbb
degerine esit oldugunda ilgili durum biti set olur (sayici Aoset /

« . .. " « /
kontagini kapatir) ve sayicimin degerini en yiiksek deger olan Ayar Degerl
9999°a erigsene kadar saymaya devam eder. 9999 degeri sayict
sifirlanana kadar hafizada tutulur.
Komut Ozellikleri
Sayic1 Adresi (CTaaa): Sayicinin numarasidir. Sekil 5.5 Counter ‘in ladder
diyagraminda gésterilmesi.

Ulasim Degeri (Bbbb): (K) Sabiti veya V hafiza

bolimiindeki degerdir. (DL240 ve DL250 igin (P) pointerde

kullanilir.)

Anhk Deger: Sayicinin anlik degeri iligkilendirildigi CT veya V hafiza boliimiinden erisilebilir. V
Hafizadaki yeri V1000 den baslar (Sayici adresi + 1000). Ornegin CT3'lin degeri V1003 hafiza
boliimiindedir.

Durum Biti: Durum bitine iligkilendirilmis CT hafiza boliimi belirtilerek erigilebilir. Sayilan anlik

deger ayar ulagim degerine esit veya biiyiik oldugunda bu bit set olur (sayict kontagini kapatir).

Couriers or 077 - 0177 - o177 -
;;:g’.}‘%) v - BOU277 —_ 2000-3777 — 2000-477Y
Pointers (presetonlyy P - 20003777 2050-3777
ggfm‘% " X - -8 - o000 - R )
Coutias Gocreta o 077 o V41140-43143 G177 o VA1140. 41147 5177 o1 VAV 2543147
m"“”"“‘ Vi 1000~1077 10004177 001177

Cizelge 5.3 Cesitli PLC ‘ler igin sayic1 6zellikleri.

Ornegin 2 numaral sayicinin durum biti CT2 dir. Sayicinin saydids degere CTA veri tipiyle (CTA2
gibi) erisilebilir. Anlik degerler V hafiza bolgeleri ile de gézlenebilir.
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Durum Biti Kullamlmis Ulasim Sayict Ornegi;

Asagidaki 6rnekte X1 kontagim kapattifi anda CT2’nin degeri bir artar. Deger olan 3’e ulagtifinda

CT2 durum biti set olur (kontaim kapatir) ve Y10 enerjilendirilir. C10 set oldugunda (kontagini

kapattiginda) sayici sifirlanir, anlik deger O olur ve durum biti reset olur (kontagimi agar). CT2nin

anlik degeri V1002°’de de bulunmaktadir.

Direct SOFT
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Karsilastirmal Kontak Kullamlms Sayic1 Ornegi;

Asagidaki 6rnekte X1 kontagim kapattifi anda CT2’nin degeri bir artar. Karsilagtirma kontaklan

farkli degerlere gére Y3, Y4 ve YS'i enerjilendirir. C10 set oldugunda (kontagini kapattifinda)

sayict sifirlanir, anlik deger O olur ve durum biti reset olur (kontagim agar). CT2nin anlik degeri

V1002’de de bulunmaktadir.
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5.2.1 Stage Counter(SGCNT)

Stage Counter (Boliim Sayaci) bir girisli bir sayicidir. Girig Counter #
noktas: sarti her gergeklendigi anda (off to on transition) SGCNT  CT aa
B bbb
sayicinin degerini bir arttirir. Bu sayici, digerlerinden RST
Presel

komutu ile resetlenene (stfirlanana) kadar anlik degerini

tutmastyla ayrilir. Ozellikle RLL" LUS tiirii programlama igin

Sekil 5.6 Stage Counter *in ladder

gelistirilmig olup RLL tiiri programlamada da kullamlabilir. diyagraminda gosterilmes.

Sayicinin anlik degeri ulasim degerine esit oldugunda ilgili

durum biti set olur (sayict kontagini kapatir) ve sayicinin

degerini en yiisek deger olan 9999'a erisene kadar saymaya devam eder. 9999 degeri sayici
sifirlanana kadar hafizada tutulur.

Komut Ozellikleri:

Sayici Adresi (CTaaa): Sayicinin numarasidir.

Ulasim Degeri (Bbbb): (K) Sabiti veya V hafiza bolimiindeki degerdir. (DL240 ve DL250 igin (P)
pointerde kullanilir.)

Anlik Deger: Saylclnm'anllk degeri iligkilendirildigi CT veya V hafiza boliimiinden erisilebilir. V
Hafizadaki yeri VlOOO den baslar (Sayict adresi + 1000). Omegin CT3'iin degeri V1003 hafiza
boliimiindedir.

Durum Biti: Durum bitine iligkilendirilmig CT hafiza boliimi belirtilerek erigilebilir. Sayilan anlik
deger ayar ulagim degerine esit veya biiyiik oldugunda bu bit set olur (sayici kontagim kapatir).
Omegin 2 numaralt sayicinin durum biti CT2 dir. Sayicimin saydigi degere CTA veri tipiyle (CTA2
gibi) erisilebilir. Anlik degerler V hafiza bolgeleri ile de gozlenebilir.

Countars T 77 — 6177 - 0177 —
¥ memary " . . o — W
iy 4% v - 20002077 203777 2000-3777
Pointess (proset ool P -—_ —_ —_ 2000-377¢ —_— 2000-3777
Constards

prescd oniy) ¥ - 09989 15993 -~ 0-4398
Counter tiscrato CTA 0-77 01 V4114041145 0177 6 V4114011147 8177 or VAT140-81147
otais bt

Dourter cursnt VT 0003077 1000-2177 1RG-4177

Cizelge 5.4 Cesitli PLC ‘ler igin sayici dzellikleri.
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Durum Biti Kullamlmis Stage Counter Ornegi ;

Asagidaki 6rnekte X1 kontagin kapattit anda CT7’nin degeri bir artar. Ulagim degeri olan 3’e
ulastiginda CT7 durum biti set olur (kontagim kapatir) ve Y10 enerjilendirilir. CT7’nin durum biti
RST komutu kullanilana kadar on (kontaklar: kapal) kalir. C5 set oldufunda (kontagim
kapattiginda) sayict sifirlanur, anlik deger O olur ve durum biti reset olur (kontagimi agar). CT7nin
anlik degeri V1007’de de bulunmaktadir.
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Kargilagtirmah Kontak Kullaniimis Stage Counter Ornegi

Asagidaki 6rekte X1 kontagim kapattif1 anda CT2’nin degeri bir artar. Kargilastirma kontaklar
farkli degerlere gore Y3, Y4 ve YS'i enerjilendirir. CT7’nin durum biti RST komutu kullanilana
kadar on (kontaklar: kapalr) kalir. RST komutu kullanildiginda anlik deger O olur ve durum biti
reset olur (kontagini agar). CT2nin anlik degeri V1002’de de bulunmaktadir.
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5.2.2 Up Down Counter(UDC)

UP Down Counter (ileri geri sayici) yukarisayma girigi her
sartim1 gergeklediginde sayici anlik degerini bir arttirir ve
asagl sayma girigi her sartin1 gergeklediginde sayict anlik
degerini bir azaltir. Sifirlama (reset) girisi sart1
gerceklendiginde sayicinin anlik degeri sifir olur. Sayma
araligir 0-99999999 arasindadir. Yanlig saymay: onlemek igin
kullanilmayan sayma girisleri enerjisiz tutulmalidir.

Komut Ozellikleri

Sayic1 Adresi (CTaaa): Sayicinin numarasidir.

Ulasim Degeri (Bbbb): (K) Sabiti veya V hafiza
boliimiindeki degerdir. (DL240 ve DL250 igin (P) pointerde
kullanilir.)

Up |UDC CT aad
8 bbb .

RN
Dowm | \ Counter &

AN

Reset Praset

Dikkat: UDC tipi sayici 8 haneye kadar
sayabildigi igin iki ardigil hafiza bolgesi
kullanir. Yani UDC ardisil iki sayici adresi
kullanir. Program igerisinde UDC CT1 olarak
kullaniimigsa bir sonra kullanilacak sayic
adresi CT3 olmalidir.

Sekil 5.7 Up Down Counter ’in
ladder diyagraminda gésterilmesi.

Anbk Deger: Sayicinin anlik degeri ¢ift kelimelik olup, iligkilendirildigi CT veya V hafiza
boliimiinden erisilebilir. V Hafizadaki yeri V1000 den baglar (Sayict adresi + 1000). Ornegin

CT3'iin degeri V1003 ve V1004 hafiza bolimindedir.

Durum Biti: Durum bitine iligkilendirilmig CT hafiza boélimu belirtilerek erigilebilir. Sayilan anlik

deger ayar ulagim degerine esit veya biyiik oldugunda bu bit set olur (sayict kontagini kapatir).

Ornegin 2 numarah sayicinin durum biti CT2 dir. Sayicinin saydigs degere CTA veri tipiyle (CTA2

gibi) erigilebilir. Anlik degerler V hafiza bolgeleri ile de gozlenebilir.

Courers oT 0-77 177 0-177 —
);;'mﬂ v - 2000-2377 - 20008771 — 2003777
Porters rasstotly)  F — — = A0D-3777 — 2003777
ﬁﬁiﬁﬁf‘fm X - -20980909 - 6-99999%30 — £-99995905
gﬁ’f&g’“’e“ cr 0-77 or V2114D-3 148 0177 01 VA1940-41147 0177 ot V6114043147
Couctar coment e 10601077 10003877 000-2177

Cizelge 5.5 Cesitli PLC ‘ler igin sayic1 6zellikleri.
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Durum Biti Kullanilms ileri/Geri Sayict Ornegi;

Asagidaki ornekte X2 ve X3 kontaklan agikken X1 kontag: agiktan kapaliya gegtiginde sayici anlik
degerini bir arttirir. X1 ve X3 kontaklar agikken X2 kontagim kapattif1 anda sayicinin anlik degeri
bir azaltilir. Ulagim degeri olan 3’e ulagildiginda CT2 durum biti set olur (kontagini kapatir) ve Y10
enerjilendirilir. X3 set oldugunda (kontagim kapattifinda) sayici sifirlanir, anlik deger O olur ve

durum biti reset olur (kontagim agar). CT2'nin anlik degeri V1002’de de bulunmaktadir.
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Karsilastirmali Kontak fleri/Geri Sayia (")megi;
Asafidaki ornekte X1 kontagim kapattifi anda CT2’nin degeri bir artar. Kargilagtirma kontaklar
farkli degerlere gore Y3, Y4 ve Y5'i enerjilendirir. X3 set oldugunda (kontagim kapattiginda) sayici

sifirlanir,  anlik deger 0 olur ve durum biti reset olur (kontagimi agar). CT2'nin anlhk degeri

V1002’de de bulunmaktadir.
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5-3- Shift Register (SR)

Bu komut tammlanmig sayidaki kontrol kontaklarmin
bilgilerini (data) kaydirir. Kayit kaydirma blogunun kontrol
sinirlart bagi 8 bitlik sinirin baginda sonu 8 bitlik sinirin

sonunda olmalidir.

Kayit kaydirma komutu ug giriglidir.

¢ Bilgi (data) - Kitiik giris degerlerini tanimlar.(0 veya 1)
o Saat (clock) - Giris bitlerin yerini birkez kaydirir
o Sifirla (reset) — Kaydirmali kiittkteki biitiin kayitlar1 0

olarak diizenler.
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RESET

DATA SR

From A aaa

To B bbb

Sekil 5.8 Shift Register’in ladder
diyagraminda gosterilmesi.

Saat giriginin sart1 her ger¢eklendiginde kiitiikte tanimlanan

araliktaki bitlerin yerini bir kez kaydirir. Kaydirmanin yont baglangic (From) ve bitis (To)
degerlerine gore degisir. CO dan C17'ye dogru tammlanmis kaydirmali kitiikk komutunda onalti
bitin degeri soldan sagadir. C17 den CO'a dogru tanimlanmis kaydirmali kiitik komutunda onalta

bitin degeri sagdan soladir. Kaydirmal: kiitiikk komutunun en biyiik blogu kullanilmaya miisait

kontrol kontaklarinin saylslna gore degisir. En kiigiik blok 8 kontrol kontagi uzunlugundadr.

Sekil 5.9 Shift Register komutunun sematik agiklamasi.

aaa bbb bbb aaa bht
Controd Fetay 4377 o-377 4317 4-377 O-\777 43777
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5.4 Bit Ile Calisma (Bit Operation) Komutlar:

5.4.1 Sum(SUM) SUM

Sum komutu akumiilatériin iginde set olmug (kontagini

kapatmus) bitleri sayar. HEX sonug akiimiilatérde kalir.
. Sekil 5,10 Sum komutunun

Asagidaki omekte X1 kontaZ kapandifinda X10-X17  ladder diyagramunda gosterilmesi.

araligindaki giris bitleri Load Formated konutu kullanilarak

akimulatore yuklenir. Akumiilator iginde set olmus (kontagim kapatmig) bitler Sum komut

kullanilarak sayilir. Akiimalatordeki sonug OUT komutuyla V1500 adresine kopyalanir.

DiroctSUFT Display Xy7| Xeglxas| wys| w13f k12 x11| xt0
_|x1l nF 10 Ox | ON | O] OFF| on | OFF on | oN
I K8
X10-X17 bitleriyle temsil Kullanilmayan akimalatdr bitleri O yapilir \
edilen sayl akimilatdre ————
yakdenir 31 30 20 28|27 26 25 24{23 22 21 zo|19 1Bi716)15141212[M W 8 8|7 6 5 4|3 2 1 @
ax.|ofa]ofe[e]o]e] o] 8| 5[ 2] | o] o] o[ o] o] c] ] o] 0] 0] 0] 5] 1 [:] e[ ol s o] ] ¢
porm nce|0{0fo]a][s]ofe]s]
Akimlatdrdeki “1° olmug
bitlerin sayisi bulunur
our (e]ea]s]

Vagals visge

Akimlatdrin digik
anlamli 16 bitindeki deger
V1500 adresine kopyalanir

Harahiede Pegyrarrones Keyshiokes
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[ser | [ s ([ewr ][ w || w ][ ser |
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e =

Sekil 5.11 SUM komutunun gematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.



5.4.2 Shift Left (SHFL)
Shift Left (sola kaydir) komutu 32 bitliktir ve
akiimilatérdeki sayinin bitlerini belirlemis miktarda (Aaaa) — SHF’“A saa

sola kaydirir. Geride kalan yerler O degerini alir. Sol

taraftaki en son kayan bit her kaydirmanin sonunda

kaybolur.
Asagidaki 6rnekte X1 kontagi kapandiginda V2000 ve V2001

hafiza bolimlerindeki degerler akiimiilatére yiiklenir (LDD). Akimiilatordeki deger SHFL komutu
kullanilarak bit olarak 2 basamak sola kaydirilir. Akiimiilatérdeki sonug¢ V2010 ve V2011 hafiza

boéliimlerine kopyalanir.
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Sekil 5.12 Shift Left komutunun
ladder diyagraminda gésterilmesi.

BlrertSGET a1 »m&
X1 0D I—F’ ofefia]s]e]
—I % VIO
V2600 ve V2001
igerisindeki defer
akimalatore yaklenir
Bz was e B ezt 8|7 66 4|52 3 8
RN s fo] <] 1[o]af 4] s][o]a]olc[e[1]e]s][o] 6] 1] 1] o] el o] [0 o] c]o lﬁh
Aktmtatériin icerisindeki 1
bitler 2 bit pozisyonu sola
kaydrilir AktmUlatdriin disina
kaydirihr
CTD
vate NIWBIT A543 ANIVBITIG B UITWH WY & 7 65 45210
Akdmiletorin erindeld a2 o] efs] ] +]s]els]alc] :J o] 1]a]s|[s] [ ] o] o] [ e[ o]0l e[ c] 6] 0] +]c]o
adreslerine kopyalanir
llﬂ
vzm . vagio
Handreid Progrenvrier Keysirokes
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o | awerll " s |72 || 2 ]2 o %o Iml
i [V il T P Co e
G s > )% koJ e t""Tl

Sekil 5.13 SHFL komutunun sematik a¢iklamasi ve programlayici ile programlanmast.
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5.4.3 Shift Right(SHFR)
Shift Right (saga kaydir) komutu 32 bitliktir
aktimiilatordeki sayinin bitlerini belirlemis miktarda (Aaaa)

ve

saga kaydirir. Geride kalan yerler O degerini alir. Digan
kayan bitler kaybolur.
Asagidaki Ornekte X1 kontagi kapandiginda V2000 ve

SHFR

Aaga

Sekil 5.14 Shift Right komutunun ladder
diyagraminda gosterilmesi.

V2001 hafiza boliimlerindeki degerler akiimiilatore yuklenir (LDD). Akiimilatordeki deger SHFR

komutu kullamlarak bit olarak 2 basamak saga kaydirilir. Aktimtilatérdeki sonug V2010 ve V2011

hafiza boliimlerine kopyalanir.
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defer V2010 ve V2011
adreslerine kopyalanir
[ TefeTt]
vantt vzom

Handhald Progranenes Kaysitotes

ssm - %, ENT

| sHFT bostl s 1P L2 152 _Ao A |Ae le

L2 Paar | "5 (56 [femn || 2> 1% oo

B s""leaa | - |Oz Adia1 e L

Sekil 5.15 SHFR komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.4.4 Rotate Left(ROTL)

Rotate Left (sola dondir) komutu 32 bitliktir ve

akiimiilatérdeki sayinin bitlerini belirlenmis miktarda (Aaaa) ___|rom
Aaaa

sola dondiiriir.

Sekil 5.16 Rotate Left komutunun
ladder diyagraminda gésterilmesi.

Asagidaki 6mekte X1 kontagr kapandiginda V1400 ve V1401 hafiza bélimierindeki
degerler akiimilatore yiiklenir (LDD). Akiimulatérdeki deger ROTL komutu kullanilarak bit olarak

Direct50FT Disgiay
« o wsm v*mc
_'I = V40 |°r5 "3|
V1400 ve V1401 // \\‘
igerisindeki defer
akimalatdre yiklenir T —
AGYTL wwmpmmsuannweBTEizca e 8|7 68 ¢ 1
K2 soc o] s[ ol o] [ :[1]o] o] o] o e[ +]o] + o! | It sl o o] 1 oTl—IuoIoJJs
Akimdlatdriin igerisindeki —
bitler 2 bit pozisyonu sola
déndardlae
outn
V1503
AKGmulatoron igerisindeki DB 202524232221 2619161716 15141312140 8 & 7 6 5 4.8 2 % ©
e oot nce.| o] e[ 1] 3] s] 6] o] o[ ol o] s[ 8] 1] ol el[ 2] 1[a] ef e[ s] o] o] o] o] e[ ] o] 3] o] 1
aann EIIIH
Vi50+ V500

Aronisd

Com [ 2 JEEE [« [ o]

[se ][« JL e J[ o [ 2] [+ JL s 1 e J[ o |
[eer ][ ® J[ o Jl 7 I « [ [z |[ea]
Cow J[swer ][ o [ 2] Ll s Il s I[ = |[&o]

Sekil 5.17 ROTL komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmas:.

2 basamak sola donduriiliir. Akiimilatérdeki sonug V1500 ve V1501 hafiza boliimlerine kopyalanur.
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5.4.5 Rotate Right(ROTR)
Rotate Right (saga dondir) komutu 32 bitliktir ve

akiimiilatérdeki saymnin bitlerini belirlenmis miktarda ROTR
Aaaa

(Aaaa) saga dondirir.

Sekil 5.18 Rotate Right komutunun
ladder diyagraminda gosterilmesi.

Asagidaki ornekte X1 kontagi kapandifinda V1400 ve V1401 hafiza bolimlerindeki degerler
akiimilatére yiiklenir (LDD). Akiumilatordeki deger ROTR komutu kullanilarak bit olarak 2
basamak saga déndurilir. Akiimilatordeki sonug V1500 ve V1501 hafiza boliimlerine kopyalanur.

PiroctQFT Dieptay viag w.,n
« (o0 EHE
L - [zfo]=]s
V1400 ve V1401 ./// \\‘\\
igerisindeki defer
akimalatére ylklenir
P 5 31302928|226262423222120|t9101716|151413121 9 & % 4132 ¢ ¢
< ace.[ o] :[+[o[ o] 4] 1] 1[0 6] o] o] o] +6[+][ 0] o] 1] [ o[ 6 ] olololb ol o] o]
Akiimalatérin igerisindeki /
bitler 2 bit pozisyonu safa
dondarilar
CUTD
Vigsl — .
HMNWRBA06BRBR22082019161716 161413412 19 8 7 68 5 63 2 13 ¢
2&20\'71“20%"3?;31“” see[o] sT o] 1 +[e] o[ 1]+ e[ o] el ool ][ o] ]c]a] s : [0l el s] s[e[ o[ o] 6] c]e
adreslerine kopyalanir

L T i A e )

NV

. []s]e]1] [eleT+1z]
Hanuheld Prograremer Koystokes visi Vi56¢
Cem L2 JEEH [+ [ o]
[set ][« [ ][ e [ S ]E t [ 2 [ o J[ o]
[ser [ v J[ o Il = I & I[ 3]
[ovt Jleer | o || 2 | L=l s J[ e J[ e J{ew]

Sekil 5.19 ROTR komutunun gematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmast.
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5.4.6. Encode(ENCO)
Encode (kodla) komutu akiimiilatordeki 1 degeri almig

(kontagmi kapatmig) bit pozisyonunu binary olarak ENCO

gosterir. Eger akiimiilatorin 31. biti 1 degerine sahipse

ENCO komutu, akiimiilatore HEX 1F (desimal 31) degerini Sekil 5.20 Encode komutunun
verir. Eger kodlanacak deger 0000 veya 0001 ise bu komut ladder diyagramnda gosterilmesL.
akiimiilatore sifir degeri gonderir. Eger kodlanacak sayida birden fazla sayida 1 degerini almig
bolge varsa, en son 1 igeren bit degerlendirmeye katilir ve SP53 durum biti bayrak kaldirir. Durum
bayraklar, o bayrag: kullanan bir bagka komut icra edilene kadar gegerlidir.

Asagidaki 6rnekte X1 kontag kapandiginda akiimilatore V2000'nin degeri yiiklenir. Sonra Encode
komutu kullanilarak set olmus bitin yeri 5 bitlik binary say1 olarak akiimiilatére gonderilir.
Akiimiilatoriin disiik anlamli 16 biti V2010 hafiza alanina kopyalanir.

DireetSOCT

V2660
. [To[o]o]
I V2000 ) // \‘\,‘
V2000 igerisindeki defer
akomalatdre yaklenir a1 302923127252324232231201913171« BIL1212/H 00 8|7 6 5 4153 2 1 ¢
e[ o] o] o[ o] o] el o[ o] e[ o] sl e] o e[ o] ][ o] 8] e[ s [ o] o] 0] a{ o] o] a] o] o[ o] o] &
Bitin p'!:zisyonu (12) binary
defere gevrilir
ERCO : \
T — maozazalz'/asuuza&z‘mmmnw 514 1312|1we 8l7 a5 2|82 2 190
1" olmusg bitin pozisyonu
akimatdriin 5 bitiic sce.| o] [ o] o] 0] o] o] o] e]o] o] u] o] e[o[s][s[ o] e] | o] [ o] o[ 0] w] o] o[ 1] 1] 0] &
yerine yazilir - =
out /
VEGTD
Ao D ELlEl
V2010 adreslnel::: o afole]c]
kopyalanir vasi
12'nin binary
Randheks Programner Koysrowes kargih@t

s &
swm || 2 0 1 || B

L ) c A A P
et emsr] S e | 2 02 2 | 9 " 2 “ E’”I

e || € x e |lo

ucll PR T P T |

o v lc lx_ e =

ot || 2 $"FT" ao |2 [T ‘ 1 " “E'“|

Sekil 5.21 ENCO komutunun sematik agiklamas: ve programlayici ile programlanmasi.
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5.4.7 Decode (DECO)

Decode (kod ¢6z) komutu akiimiilatérdeki (binary olarak) 5
bitlik 0-31 arasindaki (0-1F HEX) saymnin gosterdigi bitin
bulundugu yeri 1 diger bitleri 0 yaparak sonucu akiimiilatore
F (HEX)
akiimiilatordeki 1. Bit set edilir (kontaklari kapatilir). Eger

yazar. Omegin akiimilatordeki say1 ise
kodu ¢oziilecek deger 31'den buyiik bir degere sahipse DECO
(kodgoz) komutu, akiimilatordeki 32’den kigiikk bir defer

kalana kadar 32’yé boler.

DECO

Sekil 5.22 Decoder komutunun
ladder diyagraminda gésterilmesi.

Asagidaki omekte X1 kontagr kapandiginda, Load Formated komutu kullanilarak akiimiilatére

X10-X14 kontaklarina ait durum bitleri yiiklenir. Sonra Decode komutu kullanilarak kiimilatordeki

bes bitlik sayinin gosterdigi bit set edilir (kontaklar kapatilir).

DirectS0FT X114 Xs x32] X3¢ %10
X2 LoF s oFF| on|orFF o] on
_| } ‘ “S = -
X10-X14 tarafindan temsil \,
edilen fieger akim(latdre —_—
yoklenir 31mzozelaveszszrzmazaznlrsmww 15141312/11 109 8|7 6 5 4]3 2 1 ¢
see.f ol efo[ o] o] e[ o] 2] u] o] o] o] o] o] o] ¢][ 0] o] a] o e[ o] o] 0] o] o] o] 0] +] & 1]+
—_—
OECO ——
31802920'2726252423&212’3'1’9181716 1514 1312|1510 8 8{7 6 5 4]3 2 1 ©
Auirgarica Sttten, sce.| e efo] o] o] c]e] ol el o] o[ el o] e[ o] o][ o] o] o] o] 3] e af ol ] o] o[ e[ e[ o] 6]
pozisyonu set (*1%) edilir Binary degier olan 11. Bit
pozisyonunu set (") edilir

P B

. > | N =313

< o r B A ¥ -
BHFT | anper|| s & —>|I1 |0||$"6"€’il
T & G ) .

kil | 4 2 || #eere |F&‘“

Sekil 5.23 DECO komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.5 Say1 Déniigiim Komutlar1 (Akiimiilatér)

5.5.1 Binary(BIN)

Binary komutu, akiimilatordeki BCD (Binary Coded

Decimal ) tipindeki sayilart binary karsilifina ¢evirir. Sonug

akiimiilatérde kalir.

Asagidaki ornekte X1 kontag: kapandifinda, Load Double
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BiN

(cift yiikle) komutuyla V2010 ve V2011 hafiza alanlarindaki
deger akiimiilatére kopyalamr. Akiimiilatérdeki BCD sayr BIN komutu kullanilarak binary bir

Sekil 5.24 Binary komutunun
ladder diyagramunda gosterilmesi.

degere gevrilir. Out Double komutuyla akiimiilatordeki deger V2010 ve V2011 hafiza alanlarina

kopyalanir.

(El tipi programlama cihaziyla bu hafiza alanindaki degerleri HEX olarak

gorebilirsiniz.)

DirectB0FT Vg Rivs)
x o0 [eJofe]z]iefa]=]s]
— | V200 .//// \\\
8 4 2 t|g & 2 1|8 & 2 118 ¢ 2 1{|8 4 2 t|@8 &4 2 ¢|a 3 2 ¥|86 &8 2 1
V2000 ve V2001 igerigi felelalolc]aolole[o]clo]c]e]s]ol[1]o]e]elal o] s o] 1]o] t]=]e]1
akimlatdre ylikienir
258NN » GIBA 4 BIR + 0B ¢ TR 0 S12 2 25E + B4 2 U2 ¢ 18 01
BIN
31302028(27 26 2624|2332 21 26[43 B 17 16|15 14 W2 21t 13 D B|7 & & 4|3 2 1 D
Jalzlalelelalalololale|slalale|o]la] tpt]e]t]r|s]t|aisit)t|ale]clt
2l118]|2|¢l6i{3|sjeie|alt]e]e|t]|o||aj118|4{2)1]8]|2] |83 8]4] 21
1le|slel3|z|a|s|3]|alolz]|el2s|lajs)1]E]ojel|1]5(2l4%]8
slzlalsl4|rlEl7]|8]|olot4a]st2]|5]|| 73] 9 2]4|2|2]|%]¢8
7|88l s|zlaistvr]els]le]B6lalsic] 3|l6]8] 2|8 8|4
alt|r]alsig|4|7|8|S|1{S]|Bj4]7]| 0] 8|3
dl4lulslv]aldale|c|B|E7|5]%2
alijol4]7]o|8|vjajas]l2]|s
s|alt|s|z|s|2]|6
gl2|2|0|8
4|4
&
D 1
V2040 ©
BCD Dejer [e]efofollafr[7]1]
Vi va01c
k‘JJ' e
s 5 3
sm"'> 1|‘°"”|
I D n < A A 2
s‘“'"mw s | s 9|a” 0" 0" OHWJ
& 3 N
SHFT N ¢ TMF &Ny
GX o D C A B A o1e
B Y O O 2

Sekil 5.25 BIN komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.5.2 Binary Coded Decimal(BCD)

Binary Coded Decimal (binary kodlanmig desimal) komutu

akiimiilatérden aldig: binary formundaki say1 degerinin yerine BCD

Binary Coded Decimal say: tipindeki kargiligini yazar.
Asagidaki ornekte X1 kontag: kapandiginda V2000 ve V2001

hafiza  alanlarindaki  degerler Binary say1  olarak Sekil 5.26 Binary Coded Decimal

. , Komutunun ladder di da
degerlendirilmek (izere (Hexadecimal formda) akimilatore g(;rg:ﬂmgi‘a or Chagramin
kopyalanir. BCD komutu aktimilatordeki bu degeri BCD
(Binary Coded Decimal) yapisindaki sayiya gevirip sonucu akiimiilatére yazar. Daha sonra bu

sonu¢ OUTD komutuyla V2010 ve V2011 hafiza alanlarina kopyalanir.

DirectSOFT v )
" ODDDOEEN
f va00g //// \\4\\
—
3130 29 28|27 26 25 24|23 22 21 20|10 18 17 18|[s5 9a 3 1z|n 1w 2 8T 5 8 &la 2 ¢ 0
s ol o] o] cle[o] o] o] a] e e] o] o] e[ o] el o] s aJo[+]+]¢] ¢ [o] ¥ =]:[clal e+
21t]slz2|1]e|2]:lala|a|[s]s|e]1]ella]s]sla]2]sfala]t|s]al | s]a] 21
vic|aje|la|7|5]s|2|1la]a|2l5]3|8][2]s]1|a]elo]t]s]z]s]2]4
al7|sle)a|i|alzala]els|sl2)¥]s|7|a]|o)e| ¢la)z|6]s
7{alals|2[els|7ls|a|7|s|2[1]o] 2| c|8s|2s|ala
al7]7|sli|a4l7lal3]|]|58]l2]|s| 7|6l 2]
a|alols|7la]e|2|elo]s]| 7|l ]2
slt|e|e|l7is|3|%|e|a|2]6
ale|i|s]2la]2]s
slalz2]els
44
B
80 . .
16366 « G + 2008 4 1000 © 5124 256 + B4« 3o 16+ 1 = 28529

V2000 ve V2001 iceri§i
akﬁmﬁ!atareyﬂklecn?rg €42 ¥|8 42 |8 42 118 5 2 1|8 42 1]5 42 /8 42 %|as 214

P £y 3
s | o]0 6] a]e]ololo]o]ofolc]e] o] 1]ollt]a]alala] :Toals]o]al Te] 1To] o]

i

D 1
Va0t e
Binary Defjer lGlﬂIGI:Z"SlEIE]Sl
T 20ty V2010

Mandweid Frogranyng: Reysirokes
8 -
l g8 " =2 |0y Jl @ |

%) o ¢ - A A )
snet || beat]| 3 3|9|2”0IL0"(!"E'“J

4] < 4]
SHFT 1 2 4 ENT

AR e

Sekil 5.27 BCD komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.5.3 Invert(INV)
Invert komutu akiimiilatérdeki degerin binary olarak

tersini alir. Yani 1' lerle O'lar1 O'larla da 1'leri degistirir. v

Sonug akiimiilatére yazilir.

Sekil 5.28 Invert komutunun ladder
Asagidaki ornekte X1 kontagn kapandiginda V2000 ve diyagraminda gosterilmesi.

V2001 hafiza alanlarindaki deger LDD komutuyla
akimiilatére alinir. INV komutuyla Binary tersi alinir. Aktimtlatordeki sonug OUTD komutuyla
V2010 ve V2011 hafiza alanlarina yazilir.

SirectSOFT V20¢1 Y2003

e /// AN

V2000 ve V2001 igerigi 31@2928272625242322272019181718 EI PRy D 8|7 6 8B 3|3 & 1 @
akamdlatore yaklenir ac.[o] =l o] o] o] 3] e[| o[ a] el ol o] [ o] ¢ o] o] o] a| e[ e[ ]a| o] ¢] o] ] o] o] c[ =

L 31302928!272&252423&2120'191&1119 Wil 3]7 85 4|z 2

ac [t s[ [ el el s [a]s] e sl a1 [ sl o|[s] 1] [ 1] ¢] ] o] 1] [ o] 4] = 1|t|=2|(:
l

Akamalatérdeki bitlerin

tersi alinir

QUTD |F|8|F|A|FID|¢\|#I
Vs Vo1 V010

Akimulatsrdeki defer

V2010 ve V2011

adreslerine kopyalanir

$ 8 -
S§TR -2 3 ENY
SiFE I & 2 [ c A A A

ANost|| 3 3 ela"&)"&"‘)”&"ﬂl

sHer || 2 N v
- 8 VB || AND v

GX o c A 8 A
our || 8HFY 319 2"0" 1 “ c"E'“l

Sekil 5.29 INV komutunun sematik agtklamasi ve programlayici ile programlanmasi.

T.C. YOKSEKOGRETIM KURULY
DOKUMANTASYON MERKEZI
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5.5.4 Ten’s Complement (BCDCPL)

Ten’s Complement komutu akiimilator igerisindeki BCD

formundaki 8 basamakl: degerin 10’a tamamlayan degerini BCOCPL

bulur. Sonug akiimulatorde kalir.

Bu komutun hesap yontemi :

Sekil 5.30 Ten ‘s Complement
10.(.)09.0 000 . . komutunun ladder diyagraminda
akiimilator degeri gosterilmesi.

10’a tamamlayan deger

Asagidaki 6rnekte X1 kontagi kapandiginda LDD komutuyla V2000 ve V2001 hafiza
alanlarindaki degerler akiimiilatore kopyalanir. 8 Basamakh akimiilatordeki degerin 10’a
tamamlayant BCDCPL komutuyla alimir. Akimilatordeki sonu¢ OUTD komutuyla V2010 ve

V2011 hafiza alanlarina yazilir.

Dirget3OFT Y2091

V2000
. — [oTe]eTe][o]e]s]7]
I V2600 ,n_.,_“l ,-_a—l
IGchOIG"O'OIal’;I
V2000 ve V2001 igerigi gy
ak{mlatére ylklenir
BEDGRL a0 ]0]{8 o]t 8]
e ——,——— —
Akimilatordeki degerin 1 l
10'a eglenigi alinir
QUTO
e OpoopDonn
vams zoie
Akimilatdrdeki defer
V2010 ve V2011
adreslerine kopyalanit
Handiwid Programmes Keysholes
ssm | - i % £
1R o] [ o] &4
SHFY ANUST k<] 3 % 2 AO 0 "Ao ” EM‘I
B [« 2] c P L
SE T 2 3 2 || g ||Apst|| ¥
"émlsmfrlﬁs > % II*s 1B+ [*e |ezm|

Sekil 5.31 BCDCPL komutunun sematik agiklamasi ve programlayict ile programlanmasi.
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5.5.5 Binary To Real Conversion(BTOR)

Binary to Real Conversion (binaryden reel sayiya gevir)

komutu akiimiilatérdeki binary degerin reel say1 (kayar —_|BTOR

nokta/floating point) kargiligini bulur. Sonu¢ akiimilatore

kalir. Binary ve reel sayilarin her ikiside akiimilatorin 32 Sell 5.32 Binary To Real Conversion

bitini de kullanabilir. komutunun ladder diyagraminda gésterilmesi.

Asagidaki 6rnekte X1 kontag kapandifinda LDD komutuyla V1400 ve V1401 hafiza alanlarindaki
deger akiimiilatére kopyalanir. BTOR komutu akiimiilatérdeki binary sayiy: reel sayiya gevirir.
Yiiksek anlamli kelimenin igerdigi sayiya 127 eklenerek reel sayinin iis kismi bulunur. Kalan bitler
aynen mantissa kismina kopyalanir. Akiimilatordeki sonu¢ OUTD komutuyla V1500 ve V1501
hafiza alanlarina yazilir. El tipi programlama cihazi V1500 ve V1501 hafiza alanlarinin igerigini
HEX olarak gosterir.

DirectSOFT Disgiay V1331 s 430
X ) [z]o]e]e]
— | vists - .//// \\\
V1400 ve V1401 O T
Lv:ﬁiggg&:g;;m 242t |5 42 t|s 421|842 1542 13]a221]|842 1|84z
s [colo]olelelelolelofofolal <[l sl 1] s]sle]e]sJel e[l ]ols]e]e]s
2 (exp 18)
127 « 18 = 145
145 =128+ 16+ 1
BTOR
Akomilataran igerisindeki ,
et (00! s2y e [o]1 o]0l s[e]a]o]se]1]ol¢] 1] lc][s]s] sle] ole]e[cle]1]o]c]c]e]s
/H_ v —— 7
Isaret Biti Exponent {8 bits) Mantissa (23 bits}
-Reel sayi formati
ouTD 1
1850
Akimlatdran igerisindeki [efe]r]e ] +]e]x ] |
defer V1500 ve V1501 ViSO ViSO

adreslerine kopyalanir

Cem [ =]

[soer ][+ 1 » [[ o |[ 2] [ e [ s J[ o} o || & |
Cswee ][ 8 [ v [ o I[ & [[swr][ me |

[owr [aeer [ o |[ = | [0 s I e [ o || & |

Sekil 5.33 BTOR komutunun gematik agiklamasi ve programlayict ile programlanmasi.
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5.5.6 Real to Binary Conversion(RTOB)
Real to Binary komutu, akiimiilatordeki reel sayty: binary

bir degere gevirir. Sonug akiimiilatorde kalir. Hem binary —|FTos

ve hem de reel say1 32 bitlik olabilir.

Sekil 5.34 Real to Binary Conversion
komutunun ladder diyagraminda
gosterilmesi.

Asagidaki 6rekte X1 kontagi kapandiginda LDD komutuyla V1400 ve V1401 hafiza alanlarindaki
deger akimiilatére kopyalamir. RTOB komutu akiimiilatordeki reel sayty1 binary sayiya gevirir.
Akiimiilatordeki sonu¢ OUTD komutuyla V1500 ve V1501 hafiza alanlarina yazilir. El tipi
programlama cihazi V1500 ve V1501 hafiza alanlarinin igerigini HEX olarak gosterir.

Reel sayi formati

DireotSCFT Diapiay
X o [«[efale]l«]s]z o]
— | V1406 isaret Biti Wi ¥1426
V1400 ve V1401 Exponendt (8 bits) thantissa (23 bits)
igerisindeki defier \ /__F_/\__V_ A -

akimlatére yuklenir

\
aw.|a]1]olo] ¢[alolal sl [al Js]1lcl[o]o] Jal Jole]c]n]a]1]a]c]c]e]s

pes \\
AkimGlatdrun icerisindeki

reel sayinin binary say! 1284 16+ 1= 145 )
kargihii alinir 197 3+ 18 = 145
2(exp18) —

e42leszv|aea|san1|lsazi|sszfes2efsazn
ace[efololelelolclolo]elolo]o] s o] t{te1]+]¢]e]ol [o]o]ol1]ole]e]s]x

————— —— e e e e e e ————

Aktmiilatdrin icerisindeki V1851
defer V1500 ve V1501 i
adreslerine kopyalanir lglqlgls"?]glﬂ1 I

Handhels Programer Keysirokss

|

wr]_e [ o J[o [ 5 v (e Il o | o |[ew]
| | O | Il | T

wr [[ewer ][ o [[ 2 v e [ o Jf o [ e |

Sekil 5.35 RTOB komutunun sematik a¢tklamasi ve programlayici ile programlanmast.
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5.5.7 ASCII to HEX(ATH)

ASCII to HEX komutu, ASCII degerden (harflerin sayisal ___|ATH Veaa

kargiliklarindan) olusan bir tabloyu HEX degerlerden olusan

belirtilmis bir tabloya déniigtiiriir. ASCII degerler iki, bunlarin Sekil 5.36 ASCII to HEX komutunun
ladder diyagraminda gsterilmesi.

HEX karsiliklar1 bir hanelidir. Yani dort V hafiza bolgesi

kaplayan bir ASCII tablonun HEX karsilifn sadece iki V hafiza bolgesi kaplar. Fonksiyon
parametreleri, akiimiilator ve akiimiilator yigimina iki ilave komut ile ytiklenir. Asagida ASCII -
HEX c¢evirimi yapmak igin gerekli adimlar gosterilmistir. Sonraki sayfada ise ASCII — HEX
doniigtimii 6rnegi bulunmaktadir,

1. Adim : ASCII tablo igin gerekli V hafiza bolgesi sayisimi akiimilatér yigiminin ilk seviyesine
yiikleyin.

2. Adim: ASCII tablonun baglangi¢c V hafiza adresini akiimilatére yiikleyin. Bu parametre HEX
olmalidir.

3. Adim: ATH komutunda HEX degerler tablosunun baglangi¢ adresini (Aaaa) belirtin.

Hafiza bolgelerini belirten HEX degerler gerektiginde, oktal adresin HEX karsilifini alip
akiimiilatore ylikleyen LDA komutunu kullantlir.

Yan sayfadaki 6érekte, X1 kontag: kapandiginda K4 sabiti Load komutu kullamilarak ikinci Load
komutu icra edildiginde akiimiilatér yigininin ilk seviyesine taginmak lizere akiimiilatore yiiklenir.
ASCII tablonun bagslangi¢ adresi (V1400) Load Address komutu ile akiimiilatére yiiklenir. HEX
tablo igin baslangi¢ adresi (V1600) ASCII to HEX komutunda belirtilir. Asagidaki tablo, ATH
¢evirimi i¢in kullanilabilecek ASCII degerleri gostermektedir.
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Sekil 5.37 ATH komutunun gematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasl.
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5.5.8 HEX to ASCH (HTA)
HEX to ASCII komutu, HEX degerden olusan tabloyu .
belirtilmis bir ASCII degerlerden (harflerin sayisal T vaea
karsiliklarindan) olugan tabloya dénigtiirtir. HEX degerler

o e .y . kil 5.38 ASCII to HEX ki
bir, bunlarin kargiliklar1 ASCII degerler iki hanelidir. Yani Sel:adder diyagmrn:zda gﬁst:?hf:slilfm

sadece iki V hafiza bolgesi kaplayan bir HEX tablonun ASCII kargilig1 dort V hafiza bolgesi kaplar.
Fonksiyon parametreleri, akiimilator ve akiimilator yiginina iki ilave komut ile yiklenir. Agagida
HEX-ASCII ¢evirimi yapmak i¢in gerekli adimlar gosterilmigtir. Sonraki sayfada ise HEX—ASCII
doniigimii 6rnegi bulunmaktadir. Hafiza bolgelerini belirten HEX degerler gerektiginde, oktal
adresin HEX kargiligini alip akiimiilatére yikleyen LDA komutunu kullaniir.

1. Adim : HEX tablo igin gerekli V hafiza bolgesi sayisini akiimilatér yigiminin ilk seviyesine
yukleyin.
2. Adim: HEX tablonun baglangi¢ V hafiza adresini akiimiilatoére yiikleyin. Bu parametre HEX
olmalidir.

3. Adim: HTA komutunda ASCII degerler tablosunun baslangig adresini (Aaaa) belirtin.

Asagidaki ornekte, X1 kontaf: kapandiginda K2 sabiti Load komutu kullanilarak ikinci Load
komutu icra edildiginde akiimiilatér yigininin ilk seviyesine taginmak tizere aktimiilatore yiiklenir.
HEX tablonun baglangi¢ adresi (V1500) Load Address komutu ile akumﬁlatére yiklenir. ASCII
tablo i¢in baglangic adresi (V1400) HEX to ASCII komutunda belirtilir.
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Sekil 5.39 HTA komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5-5-9- Segment(SEG):
BCD/Segment komutu, akiimiilatérdeki dort haneli HEX

saytyt yedi pargali goOsterge (seven segment display) SEG

formatina gevirir. Sonug akiimiilatorde kalir.

Asagidaki Ornekte, X1 kontagi kapandiginda V1400 Sekil 5.40 Segment komutunun ladder
. . diyagraminda gosterilmesi.
icindeki deger Load komutu kullamlarak akimiilatériin

digiik anlamli 16 bitine yiiklenir. Akiimilatordeki binary (HEX) deger Segment komutu
kullamlarak yedi pargali gosterge formatina gevrilir. Akiimilatordeki bitler Out Formated komutu

kullanilarak Y20-Y57 ¢ikiglarina kopyalanir.
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Sekil 5.41 SEG komutunun gematik agiklamas: ve programlayici ile programlanmasa,
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5.5.10 Gray Code(GRAY)
Gray Code komutu, 16 bitlik gray kodlu degeri bir BCD

degere gevirir. Cevirim islemi akimiilatoriin 10 bitine GRAY

ihtiyag duyar. Kalan yiiksek anlamli 22 bit 0 yapilir. Bu

komut, gray kod numaralama sistemini kullanan cihazlar

(6zellikle enkoderler) igin gelistirilmistir. Gray Code komutu Sekil 5.42 Gray Code komutunun ladder
tur basina 512 veya 1024 ¢oziunirliie sahip cihazlardan diyagraminda gosterilmes.
aldign bilgiyi dogrudan BCD sayiya gevirir. Eger tur bagina 360 c¢oziniirliige sahip cihaz
kullantyorsaniz, dogru sonucu elde etmek i¢in elde edilen BCD degerden 76 sayisini ¢ikarmaniz
gerekir. Kullanilan cihaz tur bagina 720 ¢6ziiniirliige sahipse 152 sayisi ¢ikarilmalidir.

Asagidaki ornekte, X1 kontag kapandiginda X10-X27 girisleri tarafindan temsil edilen binary
deger Load Formated komutu kullamilarak akiimiilatére yiiklenir. Akuimilatérdeki gray kod Gray
Code komutu kullanilarak BCD degere ¢evirilir. Akiimiilatériin diigiik anlamli 16 bitindeki deger

V2010 adresine kopyalanir.
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Sekil 5.43 GRAY komutunun sematik a¢iklamasi ve programlayici ile programlanmas,



65

5.5.11 Shuffle Digits (SFLDGT)
Shuffle Digits (haneleri kangtir) komutu azami 8 haneli

saymin hanelerini istenilen siraya dizer. Bu fonksiyon SFLDGT

akimilator  yigmimmin  ilk  seviyesine yiiklenecek

parametreler ister ve bu parametreler iki ilave komut ile

yiklenir. Agagida Shuffle Digits komutu i¢in gerekli adimlar Sekil 5.44 Shuffle Digits komutunun

. ; ey et ere ladder diyagraminda gésterilmesi.
siralanmugtir. Sonraki sayfada ise komutun kullanim ile ilgili vag g

Ornek bulunmaktadir.
1. Adim: Karigtinnlacak degeri (haneleri) akiimtlator yigininin ilk seviyesine yiikleyin.
2. Adim: Akiimiilatére hanelerin karistirilma sirasini yiikleyin,

Not: Siray1 belirlemek tizere kullamlan say1 0 veya 9-F arasinda degerler igeriyorsa ilgili pozisyon 0
yapilir. (sonraki sayfadaki 6rnege bakin)
Not: Siray: belirlemek {izere kullamlan sayilar tekrar ederse, en son kullamlan (yiiksek anlamli)

tekrar eden say1 kullanilir. Sonug akiimiilatorde kalir. (sonraki sayfadaki 6rnege bakin)

3. Adim; SFLDGT komutunu kullanin.

Kanigtirilacak haneler (ilk
yigin seviyes)
& ARCUOUDETFO
Hane Karistirma Blok Diyagram RN
Kargtirilabilecek azami 8 hane vardir. Aktimulator 1557 885 2
yigimnin ilk seviyesindeki bit konumlant karnstirlacak  Belitlen sira

haneleri tamimlar. Kangtirilacak hanelerin  sirasini Bresasen

8 CEF 9D AGS

belirleyen bit pozisyonlar1 ile ilgilidirler. Haneler F——

kanigtirilir ve sonug akiimilatorde kalir,
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Asagidaki ornekte X1 kontagi kapandiginda, akiimilator yigiminin ilk seviyesindeki degerin

haneleri, akiimiilatorde belirtilen sira ile tekrar siralanir.

A 6meginde, kangtirilacak hanelerin siralamasini belirlemede 0 veya 9-F sayilarinin kullaniimamasi

durumunda komutun nasil davrandig1 gosterilmektedir. Belirtilen sirada tekrar edilen say1 yoktur.

B o6rneginde, kangtirilacak hanelerin siralamasini belirlemede 0 veya 9-F sayilarinin kullanilmasi

durumunda komutun nasil davrandig gosterilmektedir. Komut icra edildiginde, 0 veya 9-F sayilart

bulunan hanelerin akiimiilatér yigininin ilk seviyesinde ilgili yerlerinin 0 yapildigina dikkat edin .

C orneginde, karigtirilacak hanelerin siralamasini belirlemede say: tekran kullanilmasi durumunda

komutun nasil davrandifi gosterilmektedir. Komut icra edildiginde yiksek anlamli boélgede

kullanilan tekrar edilen say1 sonucu elde etmek tizere kullanilir.
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Sekil 5.45 SFLDGT komutunun sematik agtklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.6 Akilli G/C Komutlan

5.6.1 Read From Intelligent Module(RD)
Read from Intelligent Module komutu akilli G/C —|f®
modiiliinden bir blok bilgiyi (1-128 byte) okur ve

V asa

islemcinin  hafizasina  kopyalar Komut, fonksiyon Sekil 5.46 Read From Intelligent Module
parametrelerini ilave 3 komut ile akiimiilatér yigininun ilk ve komutunun ladder diyagramimnda gosterilmesi.
ikinci seviyesine yiikler.

Read from Intelligent Module fonksiyonu i¢in gerekli program adimlar: asagida listelenmistir.

1. Adim: Akiimiilator yigininin ikinci seviyesinin ilk baytina gasi numarasi (0-3), ikinci baytina slot
numarasi yiklenir.

2. Adim: Akiimiilatoriin ilk seviyesine aktanlacak bayt sayisi (1-128) yiiklenir.

3. Adim: Okunacak bilgilerin modiildeki adresi akiimiilatére yiiklenir. Bu parametre HEX
olmalidir.

4. Adim: Okunacak bilgilerin yazilacag: baslangi¢ adresi RD komutunun igerisinde tanimlanir.
Hafiza bolgelerini belirten HEX degerler gerektiginde, oktal adresin HEX kargiligini alip

akiimiilatore yiikleyen LDA komutunu kullanilir,

Durum bayraklari, o bayrag: kullanan bir bagska komut icra edilene kadar gegerlidir. Asagidaki
ornekte, X1 kontagi kapandifinda, RD komutu 1. Sasi, 2. Slotta bulunan baglangi¢ adresi 0 olan
akilli modiilden alt1 byte bilgiyi okur ve V1400-V1402 adreslerine kopyalar.
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Sekil 5.47 RD komutunun sematik agiklamasi ve programlayici ile programlanmasi.
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5.6.2 Write to Intelligent Module(WT)
Write to Intelligent Module komutu, iglemcinin
hafizasindaki bir blok bilgiyi (1-128 byte) okur ve akilli WT

G/C modiliine kopyalar. Komut, fonksiyon parametrelerini

V aga

ilave 3 komut ile akiimilatér yigmmm ilk ve ikinci

seviyesine yiikler.
y yu Sekil 5.48 Write to Intelligent Module
Write to Intelligent Module fonksiyonu igin gerekli program  komutunun ladder diyagraminda gosterilmesi.

adimlarn agagida listelenmigtir.

1. Adim: Akimiilator yigininin ikinci seviyesinin ilk baytina sasi numarast (0-3), ikinci baytina slot
numarasi yiiklenir.

2. Adim: Akiimiilatorin ilk seviyesine aktarilacak bayt sayisi (1-128) yiiklenir.

3. Adim: Kopyalanacak bilgilerin modiildeki adresi akiimiilatére yiklenir. Bu parametre HEX
olmalidur.

4, Adim: Kopyalanacak bilgilerin okunacag: baslangi¢ adrest WT komutunun igerisinde tanimlanur.
Hafiza bolgelerini beliten HEX degerler gerektiginde, oktal adresin HEX kargiligin1 alip
akiimiilatore yiikleyen LDA komutunu kullamilir. Durum bayraklari, o bayrag: kullanan bir bagka

komut icra edilene kadar gecerlidir.

Asagidaki o6rnekte, X1 kontag kapandiginda, WT komutu V1400-V1402 adreslerindeki alt1 bayt
bilgiyi okur ve 1. Sasi, 2. Slotta bulunan baslangig adresi 0 olan akill1 modiile kopyalar.
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Sekil 5.49 WT komutunun sematik agiklamas1 ve programlayics ile programlanmast.



69

5.6.3 Read From Network (RX)
Read from Network komutu, uygulatici(master) tinitenin ag

lizerindeki diger bir iglemciden bir bilgi blogu okumasini BX

saglar. Komut, fonksiyon parametrelerini ilave 3 komut ile

akimiilator yigininin ilk ve ikinci seviyesine yiikler.

Read from Network fonksiyonu igin gerekli program  Sekil 5.50 Read From Network komutunun
. L ladder diyagraminda gosterilmesi.

adimlarn agagida listelenmisgtir.

1. Adim: Akimilator yiginmin ikinci seviyesinin ilk baytina uygulayici (slave) adresi (0-90 BCD),

ikinci baytina uygulatict olan DCM modiiliiniin slot numarasi (0-7) yiiklenir.

2. Adim: Akiimilatorin ilk seviyesine aktarilacak bayt sayist (1-128) yiiklenir.

3. Adim: Kopyalanacak bilgilerin modiildeki adresi akiimiilatére yiiklenir. Bu parametre HEX

olmalidir.

4, Adim: Uygulayicidaki okunacak bilgilerin baglangi¢ adresi RX komutunun igerisinde tammlanir.
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Asagidaki drnekte, X1 kontag1 kapandifinda ve modiil mesgul degilse (SP124 kontag: agiksa) RX
komutu 2. Slotta uygulatici olarak ¢alisan DCM moduliine erisir ve 5 numarali istasyondaki
islemciden ardigil on bayti (V2000-V2004) okuyarak DCM modiiliiniin bulundugu islemcinin
V2300-V2304 adreslerine kopyalar.
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Sekil 5.51 RX komutunun sematik agiklamasi ve programlayic ile programlanmasi.
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5.6.4 Write to Network(WX)

Write to Network komutu, uygulatici (master) tinitenin ag

tizerindeki diger bir islemciye bir bilgi blogu yazmasim wX
A aaa

saglar. Komut, fonksiyon parametrelerini ilave 3 komut ile

akiimiilator yigininin ilk ve ikinci seviyesine yiikler.

Read from Network fonksiyonu i¢in gerekli program adimlart  Sekil 5.52 Write to Network komutunun
o . . .. ladder diyagraminda gosterilmesi.

agagida listelenmigtir.

1. Adim: Akiimiilatér yigininin ikinci seviyesinin ilk baytina uygulayici (slave) adresi (0-90 BCD),

ikinci baytina uygulatici olan DCM modiiliiniin slot numaras: (0-7) yiiklenir.

2. Adim: Akiumiilatoriin ilk seviyesine aktarilacak bayt sayis1 (1-128) yiiklenir.

3. Adim: Kopyalanacak bilgilerin moduldeki adresi akiimulatore yiiklenir. Bu parametre HEX

olmalidir.

4. Adim: Uygulayiciya yazilacak bilgilerin baslangi¢ adresi WX komutunun igerisinde tanimlanir.
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Asagidaki ornekte, X1 kontag: kapandiginda ve modil mesgul degilse (SP124 kontag: agiksa) WX
komutu 2. Slotta uygulatic1 olarak galisgan DCM modiiliine erisir ve DCM modiiliinin bulundugu
islemciden ardigil on bayt1 (V2300-V2304) okuyarak S5 numaral: istasyondaki islemcideki V2000-
V2004 adreslerine kopyalar.

Direct BT
Xt SpPeda
0 ,Ir/{’ [4A]
| [ KOS ’
— Master -Slave
K0205 sabiti slot numarasini
(01) ve uygulayict adresini CPU CPU
(05) belirtir
0 e e
Kig vagzr [« % % X < [x [x[x]|virez
K10 sabiti kopyalanacak  ve300 (3 |4 |5 {2 | — [3 |3 {6 ] 7 [veam0
bayt sayisint belirtic ot 51524 » (81532 |vams
LOA vase 1|2 |g|—— |1]|9]|3(6|vonoe
02300 Va3 (B[S |? 1| — |2 |& |7 Y |ve003
vased Y|4 |2 |3 | —» (114 ]2]3]|vaooe
Ctal 2300 karsigi Hex  yaans [x [ [x [x x| X %[ | vaees
yuklenir. V2300
uygulatici iglemcideki - i
bilgilerin okunacagn e e
baglangi¢ adresidir
WK
W2000
V2000 adresi uygulayici
islemciye kopyalanacak
bilginin baglangig
adresini belirtir
Haruiveid Programamer Keystiokes
% 2
s~m" 4 “ 3 ||£m]
w a® e ¢ [
o || =2 sum‘l seam || ¢ | 2 4 LB
- I & O - K c 3 F "
SHAT | supar 3|95“f'r 2w || 2 0 slml

=

L]

i f2 ] A Q [ o] 2 A A
s“”"mw" 8 ” o L= s““lmsrel 3 | ¢ ” & ” 5"‘"'

ovee |1 X 2 4 C A .
*”“"mrm” sx:fr"$ St wl 2| 0 ”W{'

>
P

ar |4 ) oy |[K B A
SHFY ANQST] “ "—> SHEY MP] ' | |e.m

Sekil 5.53 WX komutunun gematik agiklamas: ve programlayici ile programlanmasi.
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5.7 Mesaj Komutlar
5.7.1 Fault(FAULT)
Fault (hata) komutu, el tipi programlama cihazinda veya
FAULT
software ‘de mesajlar gostermek igindir. Mesaj 23 karakter - Aaaa

uzunlugundadir ve V hafiza bolgesi, sabit say1 veya ASCII

olabilir.

Bir V hafiza bolgesindeki degeri gosterebilmek i¢in komut SekilS.54 Fault komutunun ladder
divagraminda gosterilmesi.

igerisinde V hafiza bolgesi tanimlanmalidir. NCON ve ACON

komutlarmn igerisindeki bilgilerin gosterilmesi igin ise ilgili etiketli bilgi bolgesi (Data Label

Area) adresi bir sabit olarak tamimlanmalidir. Parametreleri EEPROM hafizada saklandig: igin

FAULT komutu icra edilmek i¢in oldukga uzun bir sire alir. Hizli cevap siiresi gerektiren

uygulamalarda kullanilirken tarama zamaninin uzayacagi goz oniinde tutulmalidir.
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Fault Ornegi
Asagidaki ornekte, X1 kontagi kapandifinda, SW 146 mesaj1 el tipi programlama cihazinda

goriilir. NCON ASCII karakterlerin HEX kargiliklarini kullamir. (bosluk 20, 1 31, 4 34 .... Ile

temsil edilir)

Dirgct SUET
X1 FAULT
_l |__— K3
—( o )
DLEL
«1
O
ACON O
ASW O
O Q
O O
ROGH O O
® 2031 O O
O O
O O
HCON
€ 2436
Harndrgid Prograssimes Royetranes

] &
sT8 l y> | R

sarT I;: s I*s [|Ysa |1NDQMTWHJL9 lta 1 W“ﬂ

€ o ) :
suer 1€, ma‘slml

el WP T A T sml

st 1% (10 I aarel| S || D | Trer || e || €

SHFY ﬁﬁmloz e | 9ch "Ae e 1% IE“"
[3”" o ”02 v | o | = jﬁa ”E4 P GL] B
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5.7.2 Data Label(DLBL)

Data Label (bilgi etiketi) ASCII7sayisal bilgi bolgesinin
baglangicimt gosterir. DLBL komutlar1 END komutundan
sonra kullanilmalidir. DL240 ve DL250 ig¢in azami 64,
DL230 igin 32 DLBL komutu kullamlabilir. Bir DLBL
igerisinde birden fazla NCON ve ACON komutu
kullanilabilir.

5.7.3 ASCII Constant(ACON)

ASCII Constant (ASCII sabiti) komutu,diger komutlarda
kullanmak tizere ASCII sabitleri depolamak i¢in DLBL
komutu ile birlikte kullanilir. Bir ACON komutu igerisinde
iki ASCII karakter saklanabilir. Sadece bir karakter
saklanirsa Fault komutunda bogluk ile baglayan bir karakter

gosterilir.

5.7.4 Numerical Constant(NCON)

Numerical Constant (Sayisal sabit) komutu,diger
komutlarda kullanmak {izere sayisal sabitlerin HEX ASCII
karsiliklarim depolamak i¢in DLBL komutu ile birlikte
kullanilir, Bir NCON komutu igerisinde iki hane
saklanabilir.

DLBL K aaa

Sekil 5.55 Data Label komutunun ladder
divagraminda gosterilmesi.

ACON
A 2aa

Sekil 5.56 ASCII Constant komutunun
ladder divagraminda gésterilmesi.

NCON
K aaa

Sekil 5.57 ASCI Constant komutunun
ladder divagraminda gésterilmesi.
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Data Label Ornegi;
Asagidaki ornekte, text mesaj olusturmak i¢in DLBL komutu igerisinde bir ACON ve iki NCON
komutu kullamilmigtir. Gostergede belirecek mesaj igin FAULT komutuna bakiniz.

OlroctSOFT
(=)
£
j Nb
13218
X1
ACGON
A Sy
NCON
K 203¢
§HOON
¥ 3436
Handhelis Prograsnmes Keystrokes
o E N [ -
”‘*"” 4 | rus |l 3 | B l

k4] L B L
SHEY " 3 ||awoar|| 3 lANosr

[/

o A [ [23 N v
RHFY 1] 2 NSTa || MR RST || aNDN i

>
>

s 1 N ‘ € [ e | Y || = lc 2 ” A s 1% mﬂ
N

o
el [ o |IN P & R
SHET " msa] 2 wsn“ TR ” l 3 " 47 3 ¢ W‘J
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5.7.5 Print Message(PRINT)

Print Message (mesaj bastir) komutu, komut igerisinde
yerlesik yazilari, yazi ve sayr degiskenlerini belirtilen,
onceden konfigiirasyonu yapilmig seri kanal (DL250

islemcide 2) tizerinden géndermek igin kullanilir.

Daha onceki bolimlerden hatirlanacagi tzere DL205 islemcinin kapilari birgok protokoli
destekleyecek kabiliyete sahiptir. Bu kapilarin konfigilirasyonunu yapabilmek icgin el tipi
programlayictda AUX 56 fonksiyonu kullamilarak asagidaki iglemler yapilmalidir. Kapilarin
DirectSOFT ile ayarlanabilmesi i¢in PLC, Setup, Setup Secondary Comm Port meniisii

secilmelidir.

¢ Port: Port segeneginden “Port 2” segilmelidir.

e Protocol: Se¢me kutucuklarindan “Non-sequence” isaretlenmelidir. Bu segimden

sonra agagidaki gibi bir ekran gériiliir.

Protocol: O K sequen ce

DirectNET
MODBUS
Norn-sequence
Heomote ¥4

Memory Address: | V2000 |

axRO0O

Data bits:
Baud rate;
Stop bits:
Parity:

PRINT Aaasa
“Heflo, this is a PLC message”

Sekil 5.58 Print Message komutunun
ladder divagraminda gosterilmesi.

Use for printing only

Sekil 5.59 Print Message komutu kullanim i¢in DirectSOFT ‘tan bir gériintii.

e Memory Address: DirectSOFT un haberlesme kapist ayarlarini saklayabilmesi igin

bir adres belirtilmelidir. Bu amagla ardigil 9 V hafiza bolgesi ayiriimalidir.

e Baud Rate: Yazicinizin haberlesme hizi ile uyumlu olmalidir.

e Stop Bits, Parity: Yazicinizin durak (stop) biti ve esligi (parity) ile uyumlu olmalidir.
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DL250 islemcinin 2 numarali haberlesme kapis: standart RS232 seviyesindedir ve seri girig kabul

eden bir ¢ok yazici ile ¢aligabilir.

Text elemam — Bu karakter dizilerini yaziciya gondermeye yarar. Karakter dizileri ¢ift tirnak isareti
arasinda tamimlanurlar. Dolar isaretini takip eden iki hex sayi, 8 bit ASCII karakter kodu anlamina

gelir. Ayrica dolar isaretini takip eden iki karakter agagidaki tablo uyarinca yorumlanir.

1 % Doilar sign ($)

2 $" Double quotation (")

3 3L ot 8 Line feed (LF}

4 $N or $n Cartiage return line fead (CRLF)
5 $P or $p Form feed

6 $R or $r Carriage return (CR)

7 $T or $t Tab

Cizelge 5.6 Karakter kodlar1 ve tanimlamalan.
Asagidaki ornekler yazicidan gikacak karakterlerin uzunluklar: verilmistir.

“ Karaktersiz, 0 karakter uzunluk

“A A karakteri, 1 karakter uzunluk

o Bosluk karakteri, 1 karakter uzunluk

“$ Cift tirnak isareti, 1 karakter uzunluk
“$RSL” CR ve LF karakterleri, 2 karakter uzunluk
“$0DS0A”  CR ve LF karakterleri, 2 karakter uzuntuk
“$$” $ karakteri, 1 karakter uzunluk

Stradan bir satir mesaj yazmak igin karakter dizisinde énce ve sonra tirnak isareti koymak yeterlidir.
Eger tunak isaretleri yoksa veya gegersiz bit dizi varsa, iglemci 499 hatasi verir. Uygulama
gelistirirken PRINT komutunun denenmesi olduk¢a 6nemlidir. "

Asagidaki 6rnek, mesaji 2 numarali haberlegme kapisindan gonderir. PRINT komutunu sadece bir
tarama siiresince aktif edecek PD komutu kullanilmigtir. Mesajin sonunda CR ve LF karakterleri

olugturan $N kullanilmigtir. Bu, yazicinizin bir sonraki satira sol tarafta hazir olmasini saglar.

1 PRINT K2
*Helio, this is a PLC message.$N°

Sekil 5.60 Print komutu kullanimi igin bir ek,

r v ax
I mepcn ETIM KURDL .
UHANTASYUN MERKE7
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V hafiza elemami — V hafiza bolgelerindeki tamsayilarin ve reel sayilarin seri kanaldan
gonderilmesini saglar. Dogrudan V hafiza numarasin1 veya “:” beraber V hafiza numarasini
kullanabilirsiniz. Veri tipleri agagidaki tabloda gosterilmistir Karakter dizinlerinden ayirmak icin V

hafiza adresi yazamadan 6nce ve sonra bogluk konulmalidir. Bu yapilmazsa 499 hatasi olusur.

1 16 bit binary (desimal say)
2 B 32 bit binary (desimal say!)
3 :D 4 hane BCD

4 DB 8 haneli BCD

5 'R Reel say1

6 B Uslti reel say

Cizelge 5.7 Karakter kodlar1 ve tanimlamalar.

Ornek:
V2000 Desimal say: olarak V2000 igerigi binary sayi

V2000:D V2000 igerisindeki BCD say1

V2000:DB  Desimal say1 olarak V2000 ve V2001 igerisindeki binary sayi
V2000:R V2000/V2001 igerisindeki reel say1

V2000:E V2000/V2001 igerisindeki tisli reel sayi

Ornek — Asagidaki omekte karakter dizisi ve defisken igeren mesaj seri kanaldan yaziciya
gonderilir. “Reactor temperature” yazist V2000 igerisindeki deger i¢in etiket olarak kullanilmigtir.
Eger V2000 igerisindeki bilgi BDC formatindaysa :B niteleyicisi kullanilmalidir. Son bolimdeki
karakter dizileri sicaklik igin birimi ve CR/LF karakterlerini ekler. |

Mesaj, X1 kontagin! kapathi§i anda 2 numarah
PRINT K2 haberlegme kapisindan génderifir.

“Reactor temperature = °/\I2000 ;deg, SN A karakteri boglukian temsil eder

X1
I

Yazdirilan mesaj:

Reactor temperature=0156 deg olarak belirir

V hafiza icerisinde text elemani — V hafiza bolgesindeki text mesajlar1 bastirmak i¢in kullanilir.
Karakter dizisini temsil eden V hafiza bolgesi baglangig adresidir. Baglangi¢ adresinden sonra %
isaretini takip eden karakter sayis1 yazilir. Karakter sayist “0” olarak yazilirsa, PRINT komutu
karakter sayisini belirtilen ilk hafiza bolgesinden ve daha sonraki hafiza bolgelerinden karakter

dizisini okur.
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Bit elemam — Belirtilen V hafiza elemaninin belirtilen bitinin veya role bitinin durumunu seri
kanaldan géndermek i¢in kullanilir. Bit eleman: istenilen V hafiza elemanindan sonra “” ve bit

numarast geklinde tanimlanabilir. Cikig tipleri asagidaki tabloda agiklanmusgtir.

On igin (kontak kapal) 1, Off (kontak agik)

igin O basilir
) : BOOL On igin (kontak kapall) TRUE, Off (kontak
aglk) igin FALSE basilir
3 : ONQFF On igin (kontak kapall) ON, Off (kontak agik)
igin OFF basilir
Cizelge 5.8 Cilag tipleri.

Ornek:

V2000.15  V2000’in 15. Bit durumu 1/0 formatinda basilir

C100 C100’0n bit durumu 1/0 formatinda basilir

C100:BOOL C100’tin durumu TRUE/FALSE formatinda basilir

C100:ON/OFF C100’tin durumu ON/OFF formatinda basilir
V2000.15:BOOL  V2000’in 15. Bit durumu TRUE/FALSE formatinda bastlir

Text, 1 character 1
16 bit binary 6
32 bit binary 11
4 digit BCD 4
8 digit BCD 8
Floating point (real number) 12
Floating point (real with exponent) 12
V-memoryftext 2
Bit (1/0 format) . 1
Bit (TRUE/FALSE formad) 5
Bit (ON/OFF format) 3
Cizelge 5.9 Maksimum karakterler.

Bastirilabilecek azami karakter sayisi 128°dir. Her eleman i¢in kullamilan karakter sayisi agagidaki
tabloda belirtilmistir. Onceki PRINT, WX, RX komutlar: tarafindan hala kullanilmadigindan emin
olmak i¢in PRINT komutu ile beraber ilgili bitler de kullanilmalidir. SP116 ve SP117 (mesgul ve

haberlesme hatasi) 6zel bitleri DL250 islemcinin haberlesme kapisinin durumunu gosterirler.
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6. VAKUM ALTINDA DOKUM FIRINININ PLC iLE OTOMATIK KONTROLU
6.1 Vakum altinda dékiim teknigi

Vakum altinda doktiim teknigi 20. yiizyilin baglarinda beri bilinmektedir. Ancak 6zellikle 2.
Diinya savag1 bu teknigin gelisimine biiytik katkilar saglamistir. Bu konuda 1970 “li yillarda
cesitli yeni dokiim teknikleri bulunmustur.

- Counter-gravity low pressure casting of air melted alloys(CLA)

- Counter-gravity low pressure casting of vacuum-melted alloys(CLV),

- Check valve casting (CV)

- Counter-gravity fow pressure air melted sand casting(CLAS)

PLC ile otomasyonu gergeklestirilecek olan dokiim teknigi CLV ‘dir. Bu teknigin sekli
agagidadir.

investment (P
mold

7

277

——Valve open

AW A Y
TN

g i

TESSENTTTY

Sekil 6.1 Vakum altinda d6kiim igleminin gematik olarak gosterimi.
Yukaridaki gekilde goriildugu tizere sivi metal yukar ¢ikmakta ve tist vakum hiicresinde olugan

vakum yardimiyla islem gerceklestirilmektedir.

Bu dokiam teknigi diinya ¢apinda 14 firma tarafindan uygulanmaktadir. Bu teknigin Tirkiiye
‘de uygulamas: yapiilmamaktadir. Burada projeyi sadelestirebilmek amaciyla vakum hiicreleri
arasindaki kapak ihmal edilmigtir.

Otomasyonu yapilan CLV teknigi 6zellikle gaz tiirbini pargalari, ¢ok ince ve karmagik sekle

sahip cidarl: pargalar i¢in oldukea iyi sonuglar vermektedir.
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6.2 Prosesin tamimlanarak Ladder diyagrammin ¢izilmesi
Otomasyon yapilabilmesi i¢in ilk adim prosesin dogru olarak tanimlanmasi gereklidir.

Incelemekte oldugumuz vakum altinda dékiim firtnindan isteklerimiz agagida siralanmugtir;
1. Oncelikle pako salterin agilmasiyla rezistanslar enerjilenecektir.

2. Rezistanslar 1sindikga termokupl siirekli olarak sicakligr 6lgecek ve ADD cihazi sayesinde
sicaklik PLC ‘ye bildirilecektir. PLC sicakhifin istedigimiz degere gelip gelmedigini kontrol

edecektir,

3. Pako salter agildiginda vakum motorlar1 ¢aligmaya baglayacak ve vakum tanklari igersinde

vakum switchinin ayarlandig) degere kadar vakum olugturacaktir.

4. Sicaklik degeri istedigimiz degere ulagtif1 zaman hidrolik pompanin motoruna yol
verilecektir. Sistemde kullanilan hidrolik valf normalde yag tankina donisli olacak sekilde

secilecektir.

5. Start tusuna basildiginda eger hidrolik pompa galigiyorsa ve iist sinir switchine basili degilse
piston yukari kalkacaktir.

6. Piston kolu tizerindeki kam, {ist stnir switchine bastiktan sonra iist vakum selenoidi cekecek
ve kaliplama islemi gergeklestirilecektir. Kaliplama siiresi sonunda ( bu uygulama igin 30

saniyedir.) piston agagtya inecektir.

7. Piston kolu tizerindeki kamin alt vakum switchine bastif1 zaman proses sona erecektir.
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Bu istekleri yerine getirmek i¢in gerekli olan giris ve ¢ikislar;

X0
X1
X2
X3
X4
X5

X6
X7

Girisler
- Piston tist stur switchi
: Piston uist sunur switchi
: Alt haznenin vakum switchi
: Ust haznenin vakum switchi
: Piston yukar1 butonu
: Piston agag1 butonu
. Start butonu
: Kap1 switchi

Y0
Y1
Y2
Y3
Y4
Y5
Y6
Y7

Cikislar

: Rezistans ¢ikigi

: Alt hazne vakum selenoidi

: Ust hazne vakum selenoidi

: Piston yukan selenoidi

: Piston agag: selenoidi

: Hidrolik pompa motoru ¢ikig
: Alt hazne vakum motoru

: Ust hazne vakum motoru

Cizelge 6.1 Giris-gikas elemanlar.

Vakum altinda dékiim firininin gematik resmi ve PLC ‘nin ladder diyagrami ektedir. Ekteki

ladder diyagrami DirectSOFT isimli Windows ortaminda ¢alisabilen bir program yardimiyla

yapilmigtir. Daha 6nceki bolamlerde bu programin komutlarinin kullanim sekli anlatilmigti.

Piyasada ¢egitli markalara ait PLC “ler ve bunlara ait programlar bulunmaktadir. Genel olarak
bir PLC ‘yi kullanabilen bir kisi digerlerine kolayca adapte olabilmektedir. DirectSOFT

programu sayesinde PLC ile PC arasinda kolayca baglant: kurmak miimkiindiir. Bu baglanti ile

programin galigip ¢aligmadigi sensorleri on-off yaparak kolayca anlagilabilir.
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7. SONUCLAR

Programlanabilir kontrol cihazi(PLC), belleginde sakli bir program ve ¢esitli girig-gikis
elemanlan ile siirecin denetlenmesini saglayan kat1 hal elemamdir. Yeni teknolojilerin
endiistriyel tesislere sagladig1 bir kolaylik olan bu cihazlar, sagladiklan esnek denetim, kolay
kurulabilme, az yer kaplama, kolaylikla degigen konumlara uyabilme ve bakim kolaylig: gibi
birgok yararlari nedeniyle hemen hemen her sahada, gok yaygin olarak kullanilmaktadir.
Ulkemizde de, ézellikle son yillarda kontrol sistemleri i¢in dncelikli tercihin PLC oldugu
gorilmektedir.

Bu ¢aligmada, PLC ile Vakum Altinda Dékiim Firinlarinin otomatik kontroli yapilmistir.
Caligmada 6ncelikle PLC ‘ler incelenmis daha sonra ise Vakum Altinda Dokiim Firinlarinin

kontrol ihtiyaclar belirlenerek gerekli olan ladder diyagram ¢izilmistir.
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(2 (VHYIO MLLYW3S) INIFI ANMOd VONLLIY WNNVA

Ek 1 Vakum altinda dokiim finmimn sematik olarak gosterilmesi.
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10.06.1999 VAKUM ALTINDA DOKUM FIRINI 240 UNTITLED
_On Isitict Cikig)
SP1 CTA10 TAO YO0
. { = { our )
CTA10 TA1 Co
2 | = ( SET )
_On UST VAK. SWTCH A
SP1 X3
3 P =l
A UST VAK. MOT.
Y6
—( out )
_On ALT VAK. SWTCH ALT VAK. MOT.
SP1 X2 Y7
4 | - ( outr )
Hid. Pom. Mot.
Co Y5
5 | —i | { our )
Hid. Pom. Mot. PIS. YUK. BUT. PIS. UST SWITCH A
Y5 X4 X0
6 | — F
START BUTONU
X6
I
1 I
A PISTON ASA. BUT. PIS. ILERI. SEL.
X5 Y3
= { out )
Hid. Pom. Mot. PISTON ASA. BUT. PIS. ALT SWITCH A
Y5 X5 X1
7 — At
ZAMAN ROLESI
ITOI

A PIS. YUK. BUT.

PISTON GERI SEL.

X4 Y4
|+ ( out )
. USTVAK. SWTCH  ALT VAK. SWTCH PiS. UST SWITCH
| X3 X2, co X0
8 k SR B e e g
A pls. ILERI. SEL.
Y3
s ( our )

Ek 2 Vakum altinda dokiim firminm &ontroli i¢in gerekli ladder diyagramu,
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VAKUM ALTINDA DOKUM FIRINI 240 UNTITLED
UST VAK. SWTCH PIS. UST SWITCH ZAMAN ROLESI A
X3 X0 T0
I {1t =t
hd *
PIS. ALT SWITCH S
X1 .
| |
10
UST VAKUM SEL.
. Y2
{ out )
TMRA
ZAMAN ROLESI
TO
K300
KAP{ SWITCHI ALT VAK. SWTCH { ALT VAK. MOT.
X7 x2 5 Y7
s N - { our )

NOP )

——
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