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PROGRAMLANABILIR MANTIK DENETLEYICI iLE
ALTERNATIF AKIM MOTORU KONTROLU

1 Deneyin Amaci

e Mitsubishi MELSEC FX ailesine ait FX3GE programlanabilir lojik kontroloriin yapisini,
calismasini ve programlanmasi i¢in gerekli temel komutlar1 6grenmek

e Modiiler I/O genisletme modiilii, analog giris/cikis modiilii, CC-Link haberlesme modiilii ve
HMI Operator Paneli hakkinda bilgi edinmek ve kullanimlarini 6grenmek

e GX Developer program paketini kullanarak proje olusturmak ve PMD’ye aktarmak

e GT Designer programini kullanarak GOT serisi HMI Operator Panelini programlamak, ekran
dizayn1 yapmak ve bilgisayarda olusturulan proje verilerini GOT’ a aktarmak

e PMD, bilgisayar ve GOT’nin birbirleriyle haberlesmesini saglamak

¢ Mitsubishi FR-D700 frekans evirici kullanarak 3 fazli asenkron motorun hiz ve yon kontroliinii
gerceklestirmek

2 Kullanilacak Malzemeler

e Bilgisayar

e Mitsubishi FX3GE-24MR/ES programlanabilir lojik kontrolor

e Mitsubishi FX3U-16CCL-M CC-Link Master Blok

o Mitsubishi AJ65SBTB1-32DTEI serisi kompakt birlesik I/O genisletme modiilii
e Mitsubishi GS2107 serisi GOT HMI Operatér Paneli

e Mitsubishi FR-D700 Frekans Evirici

e 2 adet 24 V DC Elektromekanik Role

e 1 adet 3 fazli asenkron motor

3 Hazirhik Sorular:

1. Analog modiil nedir, nigin kullanilir? A¢iklaymiz.
2. PMD’nin PNP (Source) ve NPN (Sink) giris baglantilar1 hakkinda bilgi veriniz.
3. 3 fazli asenkron motorun devir yonil nasil degistirilir? A¢iklayimz.

NOT: Deneyde kullanilacak cihazlar ve komutlar hakkinda detayli bilgi edinmek igin ilgili
deneyin EK dosyasindan faydalanabilirsiniz.

4 Mitsubishi FX3GE-24MR/ES Programlanabilir Lojik Kontroloriin Ozellikleri

e Giris gerilimi 24V DC olan ve Sink/Source baglantiy1 destekleyen X00-X07 ve X10-X15
olmak iizere 14 tane dijital girisi vardir.

o Role ¢gikigli bir PMD olup Y00-YO07 ve Y10- Y11 olmak tizere 10 tane dijital ¢ikist vardir.

o Ek bir modiil olmadan iki analog sinyal girigini ve bir analog sinyal ¢ikisini isleyebilir.

Analog giris ve ¢cikis araliklari: 0-10V DC veya 4-20mA DC

Analog Coziiniirliik: Giris ve ¢ikis gerilimi: 2,5 mV (10V/4000),
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e Entegre Ethernet arabirimi ve RS422 iizerinden standart seri haberlesme saglanabilmektedir.
Ayrica, USB programlama portu da bulunmaktadir.
e 100-240V AC beslemesi vardir.

6 Programlanabilir Mantik Denetleyici Uygulamalar
6.1 Uygulama 1: U¢ Fazh Asenkron Motorun Devir ve Manual Yon Kontrolii

Bu uygulamada Mitsubishi FR-D700 frekans evirici ve FX3GE ana modiilii {izerinde bulunan
entegre analog giris ve ¢ikislar kullanilarak ti¢ fazli bir asenkron motorun devir ve manual yon kontrolii
gerceklestirilecektir.

PMD’ ye entegre analog ¢ikis 0-4000 arasindaki dijital degeri 0-10V arasinda orantili bir gerilim
degerine doniistiiriir. Bu deger eviricinin analog girisini olusturur ve eviriciye bagl olan motorun devri
bu gerilim vasitasiyla kontrol edilir. Eviricinin analog girisine 10V geldigi zaman evirici istenen
maksimum frekans degerinde (Set degeri: 50 Hz) motoru calistirir. Bu gerilim degistikce frekans yani
motorun hizi degisir.

Bu uygulamada, GT Designer programi kullanilarak olusturulan proje Mitsubishi GS2107 serisi
GOT HMI operator paneline aktarilir ve bu ekrandaki arayiiz vasitasiyla motorun ¢aligmasi istenilen
frekans veri degeri girilir. 0-50 Hz arasinda girilen bu deger K katsayisi ile garpilarak 0-4000 arasindaki
dijital degere doniistiiriilir ve bu degere gore 0-10V arasinda orantili bir analog ¢ikis elde edilir.
Maksimum frekans degeri olan 50 Hz, 4000 dijital degerine karsilik gelir ve buna gore oranti katsayisi
K=80 olarak elde edilir.

Eviricinin motoru ka¢ Hz’ de c¢alistirdigimi ve motorun hiz bilgisini HMI panelde
goriintiileyebilmek i¢in eviricinin analog ¢ikisindan alinan 0-10V arasi gerilim PMD’nin entegre analog
girisine uygulanir. Analog girise gelen 0-10V arasi bu gerilim 0-4000 arasinda orantili dijital bir degere
doniistiiriiliir. Bu dijital deger bu kez K katsayisina béliinerek frekans degeri elde edilir. Ornegin;
Eviricinin analog ¢ikisindan 10V gerilim degeri PMD’nin analog girisine geldiginde, bu deger 4000
dijital degerine doniistiiriiliir ve 4000/80= 50 degeri elde edilir. Bu deger motorun kag¢ Hz” de ¢alistigini
gosterir ve bu frekans degeri kullanilarak motoru hizi hesaplanir.

ELEKTRIK- ELEKTRONIK MUHENDISLIGI
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Motorun manual yon kontrolii i¢in ise eviricinin STF ve STR terminalleri ile PMD’nin dijital
cikiglari kullanilir. Fiziksel olarak bir giris elamami kullanilmayip ilgili girisler HMI operator

panelindeki arayliz vasitasiyla yapilir.

Sekil 2°de bu deney i¢in GT Designer programinda olusturulan HMI panelinin ana sayfa ekranini
gostermektedir. Bu ekrandan istenen uygulamanin butonu tiklanarak ilgili uygulama arayiiziine ulasilir.
Sekil 3’de asenkron motorun devir ve yon kontrolii (Evirici Control) i¢in hazirlanan arayiiz

goriilmektedir. Bu arayiizde frekans veri giris paneli, manual ve otomatik yon kontrol panelleri ile evirici
¢ikis frekansini ve motor hizin1 gosteren iki tane gosterge paneli bulunmaktadir.

Inverter Operation Monitoring 15.08.10 01:46

Sekil 3 Asenkron motorun devir ve yon kontrolii i¢in arayiiz

Sekil 4°de li¢ fazli bir asenkron motorun devir ve manual yon kontrolii gergeklestirmek i¢in GX

Developer programinda olusturulmasi gereken merdiven diyagramini gostermektedir.

M60 sanal rolesi HMI paneldeki “Forward” butonundan sinyal geldiginde aktif olur. Motorun
ileri yonde ¢alismasini kontrol eder.

M61 sanal rolesi HMI paneldeki “Reverse” butonundan sinyal geldiginde aktif olur. Motorun
geri yonde ¢aligsmasini kontrol eder.

M62 sanal rolesi HMI paneldeki “Stop” butonundan sinyal geldiginde aktif olur. Motorun
durmasini kontrol eder.

D10 data kaydedici HMI paneldeki “Frequency Input (Hz)” bolimiine girilen frekans degerini
kaydeder.

D30 data kaydedici frekans degerinin ne kadar arttirilip ya da ne kadar azaltilacagi degerini
kaydeder. Bu deger, HMI paneldeki “Change Quantity” boliimiine girilir.

M38 sanal rolesi HMI paneldeki “ + ” butonundan gelen sinyalin yiikselen kenarinda aktif
olur.

M39 sanal rolesi HMI paneldeki “ - ” butonundan gelen sinyalin yiikselen kenarinda aktif olur.
D20 data kaydedici dijital output degerini (0-4000) saklar.

D26 data kaydedici eviriciin motoru ka¢ Hz’ de galistirdigi degerini kaydeder. Bu deger,
“Output Frequency” gosterge panelinde kullanilir.
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Sekil 4 Asenkron motorun devir ve manuel yon kontroliiniin merdiven diyagrami

e D27 data kaydedici motorun hiz bilgisini kaydeder. Bu deger, “Motor Speed” gosterge

panelinde kullanilir.

e Y000 role ¢ikist enerjilenince eviricinin STF terminali motorun ileri yonde ¢alismasini saglar.

e Y001 role ¢ikisi enerjilenince eviricinin STR terminali motorun geri yonde ¢alismasini saglar.

M60 sanal rolesi kapandiginda (Forward butonuna basildiginda) Y000 ¢ikisi enerjilenir ve motor
girilen frekans degerinde ileri yonde ¢alismaya baglar. Y000 ¢ikisi enerjilenince, M60 kontagina paralel
bagli kendi Y000 NA kontagini kapayarak siirekli ¢alisma i¢in miihiirlemesini yapar. Ayni zamanda, bir
alt satirdaki Y000 NK kontagini a¢ip Y001 cikisinin enerjilenmesini engelleyerek elektriksel kilitleme
yapar. Yani motor ileri yonde donerken geri yonde dénmesi engellenmis olur. Motoru geri yonde
caligtirmak icin 6nce motoru durdurmak gerekir. M61 sanal rolesi kapandiginda (Reverse butonuna
basildiginda) ise Y001 ¢ikis1 enerjilenir ve motor geri yonde galigmaya baslar. Ayn1 sekilde, Y001 NA
kontagini kapayarak miihiirlemesini yaparken, Y001 NK kontagini agarak da ileri yonde ¢alismayi pasif
hale getirir. Motoru istenildigi anda durdurmak i¢in M62 sanal rdlesinin agilmasi (Stop butonuna
basilmast) yeterli olacaktir.

M8000 6zel rolesinin sinyal durumu PMD RUN konumuna gegince “1” olur ve D10 kaydedicine
girilen frekans degeri ile 80 katsayisi ¢arpilip elde edilen icerik D20 kaydedicine kaydedilir. Eger M38
veya M39 roleleri aktif olursa (“+” veya “-” butonuna basilirsa) D30 kaydedicine girilen deger kadar
D10’ un igerigi arttirilip ya da azaltilarak tekrar D10’ a kaydedilir. Frekansi azaltma islemi D10’ un
iceriginin 0’ dan biliylik olmasi kosuluyla gerceklestirilir. D10’ un giincel degerine gore D20
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kaydedicinin igerigi degisir ve bu deger 4000 degerinden kii¢iik esit olmasi kosuluyla D8282 analog
¢ikis degerini kaydeden 6zel data kaydedicine kaydedilir. Sonraki basamakta analog giris degerini
kaydeden D8280 6zel kaydedicinin igerigi (0-4000) 80 katsayisina boliinerek elde edilen deger D26’ ya

kaydedilir ve bu kaydedicin icerigi 30 katsayisi ile ¢arpilarak motorun hiz1 elde edilir ve D27’ ye

kaydedilir. (Asenkron motorun ¢ift kutup sayis1 P=2, n= ajT*f )

6.2 Deneyin Yapilisi
Deney Baglantilari:

1. Baglantilariniz1 yapmadan 6nce sistemde enerji olmadigindan emin olun.

2. PMD’ nin 220V AC ve HMI operatdr panelinin 24V DC besleme baglantilarini yapin.

3. PMD’ nin analog input “ V1+ ” ucunu Eviriciin “ AM ” analog output terminaline, PMD’
nin analog input “VI-” ucunu da Eviriciin “ 5 ” nolu referans terminaline baglayn.

4. PMD’ nin analog output “ V+ ” ucunu Eviriciin “ 2 ” nolu analog input terminaline, PMD’
nin analog output “VI-” ucunu da Eviriciin “ 5 ” nolu referans terminaline baglayin.

5. PMD’ nin dijital outputunu source baglant1 yapilacak sekilde, COM0O ve COMI1 uglarini
harici DC + 24V’ a ve YO ¢ikigini da R1 rolesinin “+ 24 V ” besleme ucuna baglayin. Rélenin
“-24V” besleme ucunu da harici DC - 24V’a baglayin.

6. Y1 ¢ikisini da ayni sekilde R2 rolesine baglayin.

7.  R1 rolesinin NO (Normalde open) kontagimi Eviriciin “STF” ileri yon terminaline, R2
rolesinin NO (Normalde open) kontagini da Eviriciin “STR” geri yon terminallerine baglayin
ve her iki rélenin COM ucunun da Eviriciin “PC” ortak terminali ile baglantisini yapin.

8. CC-Link ve I/O genisletme modiiliiniin 24V DC besleme baglantilarini yapin.

9. Eviriciin 380V AC besleme baglantilarimt R-S-T terminallerine yapin ve U-V-W
terminallerini de motora baglayarak motoru yildiz baglayin.

10. Deney setinin enerji baglantilarini yapin.

Haberlesme Asamalari:

1. Bilgisayardan GX Developer programini ¢alistirin ve Project meniisiinden New komutunu
secerek acilan iletisim kutusundan FXCPU serisini FX3G/FX3GC modelini se¢in ve OK
tusuna tiklayin. Acilan yeni proje dosyasinda Sekil 4’deki merdiven diyagramim arag
c¢ubugunda bulunan gerekli komut simgelerini kullanarak olusturun ve Compile
meniisiinden Rebuild All komutunu segerek projeyi derleyin.

2. Bilgisayarda olusturulan projeleri PMD’ ye ve HMI Panele aktarmak ve PMD ile HMI Panel
arasindaki haberlesme i¢in, PMD’ nin, HMI panelin ve bilgisayarin ethernet portlarini setin
iizerindeki Switch Hub’ a baglayin.

3. Setin sadece tek faz sigortasint ON konumuna getirin.

4. GX Developer ekraninin sol altinda yer alan Connection Destination butonuna tiklaymn ve
ayn1 slitunda agilan pencereden Connectionl segenegine ¢ift tiklayin.

5. Agilan Transfer Setup Connectionl penceresinden PC Side I/F satirindaki Ethernet Board
secenegini se¢in. Bu asamada PMD ile haberlesmenin kurulabilmesi i¢in PC’nin IP adresini
degistirin. (Denetim Masasina girdikten sonra Ag ve Internet segeneginden A§ durumunu ve
gorevini goriintiilemeyi, buradan da Bagdastirici ayarlarini degistirin segenegini segin ve
ardindan Yerel Ag Baglantisi’na ¢ift tiklaym. Agilan pencerede Internet Protokolii siiriim 4
(TCP/ 1Pv4) cift tiklayin ve Asagidaki IP adresini kullan segenegini secerek IP adresi
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10.

11.

12.

kutucuguna 192. 168.1.2 adresini girin ve yaptigimz ayarlar1 saklamak i¢cin TAMAM
butonuna tiklayn.)

Ardindan Transfer Setup Connectionl penceresinde PMD Side I/F satirindaki PMD
Module segenegine ¢ift tiklayarak devam edin. PMD’nin ethernet arabirimini yapilandirmak
icin kullanilan iletisim kutusu agilacaktir. Buradan Connection via HUB segenegini segin
ve sol altta bulunan Search for FXCPU on Network butonunu tiklayin. Bu islem
yapildiginda bagli olan PMD’ nin IP adresi (192.168.1.250) iletisim kutusundaki listeye
otomatik olarak gelecektir. Bu IP adresinin iizerine tiklayin ve sag altta bulunan Selection IP
Address Input butonuna tiklayarak bu IP adresini aktif edin. Bu islemden sonra IP Address
kutucugunda PMD’ nin IP adresi goriinecektir. Yapilan ayarlar1 saklamak i¢cin OK butonuna
tiklayin ve iletisim kutusundan ¢ikin.

Transfer Setup Connectionl penceresinde IP Address/Host Name kutucugunda PMD’ nin
secilen IP adresinin oldugunu kontrol edin ve Connection Test butonuna tiklayin. Eger
cihazlar, bu ayarlarla diizgiin iletisim kurabiliyorsa baglantinin basarili oldugunu bildiren bir
mesaj gelecektir. Bu mesaj kutusunu OK’ a tiklayip kapatin.

Su anda PC ile PMD arasindaki iletisim kurulmus olup olusturulan projenin PMD’ ye
aktarilmasi yapilabilir. Bunun i¢in Online meniisiinden Write to PMD komutu segilir. Bu
islem sonucunda Write to PMD iletisim kutusu agilacaktir, bu iletisim kutusunu kullanarak
PMD’ ye aktarmak istenilen proje verileri secilir. Kontrolor ilk kez ayarlandigi igin
Parameter + Program butonunu secerek hem programi hem de PMD parametrelerini
aktarm. Ardindan aktif duruma gelen Execute butonuna tiklayin. Aktarma islemi baglarken
eger CPU RUN konumundaysa CPU’ yu STOP konumuna almayi ve aktarma islemi
tamamlandiginda da tekrar RUN konumuna almayi soracaktir. Bu iletisim kutularini
onaylaym. Aktarma islemi bittiginde Completed mesaji goriintiilenecektir. Bu kutucugu da
Close butonuna tiklayarak kapatin.

Bilgisayardan GT Designer programini galistirin ve agilan Select Project iletisim kutusundan
OPEN’ 1 tiklayin ve “Deney_Projesi” isimli projeyi agin.

Common meniisinden Controller Setting segenegini se¢in. Agilan pencerede
MITSUBISHI iiretici firmasimt MELSEC-FX kontrolorii ve Standart I/F (Ethernet)
seceneklerini belirledikten sonra GOT Standart Ethernet Setting butonuna tiklaym. GOT
IP adresini listeye eklemek igin List butonunu ve ardindan da Add butonunu tiklayarak
acilan pencerede GOT IP Address kutucuguna 192.168.1.18 adresini girin ve yapilan ayarlari
saklamak i¢in agilan pencerelerde OK butonuna tiklaym. GOT Standart Ethernet Setting
penceresinde Select from GOT Setting List den girdiginiz [P adresini se¢in. Bu islemden
sonra [P Address kutucugunda GOT’ 1n IP adresi goriinecektir. Yapilan ayarlar1 saklamak
icin OK butonuna tiklayin ve bu iletisim kutusundan da ¢ikin.

Controller setting penceresinde Ethernet Setting boliimiinden GOT’ 1 haberlesecegi PMD’
nin IP adresini (192.168.1.250) IP Address kutucuguna girin ve net no kutucuguna 1, station
no kutucuguna 2, Port numarasi kutucuguna da 5556 degerlerini girin. OK butonunu
tiklayarak ayarlar kaydedin.

Bu ayarlar yapildiktan sonra, Communication mensiinden Write to GOT komutunu
tiklayin. A¢ilan pencerede PC ve GOT arasindaki haberlesmeyi belirleyen Conncection to
GOT ig¢in Direct segenegini, Connection Image béliimiindeki PC side I/F i¢in ise Ethernet
secenegini secin ve Select from the setting/list” den de 6nceden belirlenen GOT IP adresini
secin ve Test butonuna tiklaym. fletisim kurulduysa baglantinin basarili oldugunu bildiren
bir mesaj gelecektir. Bu mesaji onaylayin ve Communication Configuration penceresinde
yapilan ayarlar1 OK butonuna basarak kaydedin.




Deney 3: Programlanabilir Mantik Denetleyici ile Alternatif Akim Motoru Kontrolii

13.

Bu asamadan sonra Communicate with GOT penceresi agilacaktir. Bu pencerenin sag alt
tarafinda bulunan GOT Write butonuna tiklaym. Agilan iletisim kutularin1 onaylayim ve
aktarma isleminin tamamlandigin1 belirten mesaj kutusunu ve diger pencereleri Close
butonuna tiklayarak kapayn.

Buraya kadar yapilan islemlerde uygulamal i¢in gerekli baglanti1 ve haberlesme ayarlar1 yapildi
ve olusturulan projeler PC’ den PMD’ ye ve HMI panele aktarildu.

Evirici Parametrelerini Ayarlama:

Eviriciye enerji vermek igin setin ii¢ faz sigortasint ON konumuna getirin.

Parametre degistirme moduna ge¢mek igin evirici parametre tnitesi tizerindeki MODE
butonuna basin. Unitedeki ekranda son degistirilen parametre numarasi gériinecektir. Bu
parametreden degistirmek istediginiz parametre numarasina gelmek igin parametre {initesi
tizerindeki potansiyometreyi saga veya sola ¢evirin.

Degistirmek istediginiz parametreye geldiginizde bu parametrenin mevcut set degerini
gormek icin SET butonuna basin ve degistirmek igin potansiyometreyi kullanarak istediginiz
degere ayarlayin. Bu degeri kaydetmek i¢in tekrar SET butonuna basin.

SET etme islemi basarili ise display yanip soncektir. Bu sekilde parametre degistirme islemi
tamamlanir. Ayni islemleri diger parametre degisikleri i¢in de tekrar edin.

Tablo 1’de verilen parametreleri belirlenen set degerlerine ayarlayin.

Tablo 1 Evirici parametreleri

Pr. 1: 50 Pr.8: 3 Pr.77: 2 Pr.82: 0.9 Pr. 96: 13 Pr. 178: 60
Pr.2:0 Pr.71:0 Pr.79: 2 Pr.83:380 | Pr.125:50 Pr.179: 61
Pr.7:3 Pr.73:0 Pr.80:0.25 | Pr.84:50 Pr.158: 1

Uygulama 1 Asamalari:

w

Asenkron motorun devir ve yon kontrolii arayiizii icin HMI panelinin ana sayfasindan
Evirici Control butonunu tiklayn.

Bu arayiizde frekans veri giris panelinden Frequency Input (Hz) girisine 20 degerini girin.
Panelmetreleri aktif etmek icin arayiizdeki segici salteri ON konumuna getirin.

Forward butonuna basin ve motoru gozlemleyin.

e Evirici ¢ikig frekansi Hz’ dir.

e Motor hiz1

rpm’ dir.
e Motor hangi yonde déniiyor?

e Elde edilen sonuglar normal mi? Yorumlayiniz.

Reverse butonuna basin ve motoru gozlemleyin.
o Evirici ¢ikis frekansi Hz’ dir.

e Motor hizi rpm’dir.

e Motor dénme yonii degisti mi? Agiklayimiz.

Stop butonuna basin ve motoru gézlemleyin.
e Evirici ¢ikis frekansi Hz’ dir.
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11.

12.
13.

14.
15.

16.
17.
18.

e Motor hiz1 rpm’dir.
e Motor ¢aligtyor mu?
o Elde edilen sonuglar normal mi? Yorumlayiniz.

Tekrar Reverse butonuna basin ve motoru gézlemleyin.
o Evirici ¢ikis frekansi Hz’dir.

e Motor hizt rpm’dir.

e Motor donme yonii degisti mi? Agiklayiniz.

Tekrar Forward butonuna basin ve motoru gozlemleyin.
e Motor donme yonii degisti mi? Agiklayiniz.

Sirayla 6. ve 4. adimlar1 tekrarlayin.
Onceki adimlarda elde ettiginiz gdzlem ve sonuglara gore nasil bir sonuca vardimz?
Aciklaymiz.

Stop butonunun motorun ¢alismasindaki roliinii yorumlayiniz.

Araylizdeki frekans veri giris panelinden Change Quantity girisine 15 degerini girin.

“+” butonuna basin ve motoru gézlemleyin.
e Evirici ¢ikis frekansi Hz’ dir.
e Motor hizt rpm’dir.

e Elde edilen sonuglar normal mi? Yorumlayiniz.

Araylizdeki frekans veri giris panelinden Change Quantity girisine 10 degerini girin.

-7 butonuna basin ve motoru gézlemleyin.
o Evirici ¢ikis frekansi Hz’dir.
e  Motor hiz1 rpm’dir.

o Elde edilen sonuglar normal mi? Yorumlayiniz.

Stop butonuna basin.
Panelmetreleri kapatmak i¢in arayiizdeki segici salteri OFF konumuna getirin.
Setin {i¢ faz sigortasin1 OFF konumuna getirin.

6.3 Uygulama 2: U¢ Fazhi Asenkron Motorun Otomatik Yon Kontrolii

Uygulama 1’de motorun ileri ve geri yonde donmesi manual olarak Forward ve Reverse butonlari

kullanilarak kontrol edildi. Bu uygulamada ise motorun ileri veya geri yonde donmesi otomatik olarak
gergeklestirilecektir. Motorun ileri ve geri yonde donme siireleri ile yon degistirmeden 6nceki durma

siiresi HMI panelden kullanici tarafindan girildikten sonra motoru enerjilendirecek anahtarin ON

konumuna alimasi motorun ileri ve geri yonde otomatik olarak donmesi i¢in yeterlidir. Sekil 5’de bu
islem i¢in GX Developer programinda olusturulmasi gereken merdiven diyagramini goriilmektedir. Bu

uygulama i¢in de Sekil 3.” deki Evirici Control arayiizii kullanilacaktir.
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Sekil 5. Asenkron motorun otomatik yon kontroliiniin merdiven diyagrami

e M63 sanal rolesi arayiizde bulunan Auto Mode panelindeki anahtarin ON konumuna
alinmasiyla aktif olur. OFF konumuna alinmasiyla tekrar pasif olur. Motorun calisip
calismayacagini kontrol eder.

e TO motorun ileri ydonde donecegi siireyi ayarlamak i¢in kullanilan zaman sayici
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e T1 motorun ileri yonden geri yone donmeden 6nce beklemesi gereken siireyi ayarlamak icin
kullanilan zaman sayict
e T2 motorun geri yonde donecegi siireyi ayarlamak i¢in kullanilan zaman sayici
e T3 motorun geri yonden ileri yone donmeden 6nce beklemesi gereken siireyi ayarlamak i¢in
kullanilan zaman sayici
e D5 data kaydedici HMI paneldeki “Forward Cycle Time (s)” bdliimiine girilen motorun ileri
yonde kag s donecegi bilgisini kaydeder.
e D6 data kaydedici HMI paneldeki “Reverse Cycle Time (s)” boliimiine girilen motorun geri
yonde kag s donecegi bilgisini kaydeder.
e D7 data kaydedici HMI paneldeki “Waiting Time (s)” bolimiine girilen motorun yon
degistirmeden 6nce kag s duracagi bilgisini kaydeder.
e D12 data kaydedici TO zaman sayicisinin set degerini kaydeder.
e D13 data kaydedici T2 zaman sayicisinin set degerini kaydeder.
e D14 data kaydedici T3 ve T4 zaman sayicilarinin set degerini kaydeder.
e Y000 role ¢ikisi enerjilenince eviriciin STF terminali motorun ileri yonde ¢aligmasini saglar.
e Y001 role ¢ikist enerjilenince eviriciin STR terminali motorun geri yonde ¢alismasini saglar.
M63 sanal rdlesi kapandiginda (Auto Mode panelindeki anahtar ON konumuna alindiginda) Y000
¢ikisi enerjilenir ve motor girilen frekans degerinde ileri yonde ¢alismaya baglar. Ayni zamanda, T0
zaman sayicisi da Y001 ve T2 NK kontaklari iizerinden enerjilenir ve saymaya baglar. Sayici degeri set
degerine ulastiginda, TO zaman sayicis1t NK kontagini agarak Y000’ n enerjisini keser ve motorun ileri
yonde donmesi durur. Yani, motor TO zamanlayicist set degerine ulagana kadar ileri yonde doner. Ayni
zamanda TO zamanlayicis1 NA kontagim kapatarak T1 zaman sayicisinin enerjilenmesi saglar. T1
zamanlayicisi saymaya baslar ve set degerine ulaginca NA kontagimi kapatarak Y001 c¢ikisin
enerjilendirir ve motorun geri yonde ¢alismasini baglatir. Yani, T1 zamanlayicis1 set degerine ulasana
kadar gegen siirede motor durmaktadir. Y001 ¢ikisi enerjilenince NA kontaklarini kapatarak TO ve T1
zamanlayicilariin enerjilerini keser. Bu durumda, bu zamanlayicilarin kontaklari eski durumuna doner.
T1’ in kontag tekrar NA durumuna doniince Y001 ¢ikisinin enerjisinin kesilmemesi i¢cin Y001 ¢ikist
kendini NA kontagiyla miihiirler. Ayrica Y001 NK kontagini agarak Y000’ 1n enerjilenmesini engeller.
Ayni zamanda Y001 ¢ikisinin enerjilenmesi ile kapanan NK kontagi T2 zaman sayicisinin
enerjilenmesini saglar ve zamanlayici saymaya baglar. Set degerine ulaginca kontaklar1 durum degistirir
ve Y001’ in enerjisini keser. Yani, T2 zamanlayici set degerine ulasincaya kadar gegen siirede motor
geri yonde doner. Y001 ¢ikisinin enerjsinin kesilmesiyle kontaklar1 eski duruma doéner. T2’ in enerjili
kalmaya devam edebilmesi i¢in NA kontagiyla kendi miihiirlemesini yapar. T2’ in set degerine ulasmasi
ayni zamanda T3 zaman sayicisinin enerjilenmesini saglar ve T3 zamanlayicisi saymaya baslar. T3 Set
degerine ulasana kadar gegen siirede motor durmaktadir. Ayrica T2 NK kontaklar1 agarak Y000 ¢ikisinin
ve TO zaman sayicisinin enerjilenmesini engeller. T3 set degerine ulaginca NA kontagimi kapatarak
tekrar Y000’ 1n enerjilenmesini saglar. Boylece islem basa doner. M63 sanal rolesi agilincaya kadar
(Auto Mode panelindeki anahtar OFF konumuna alininca) bu dongii boyle devam eder. Kisaca
Ozetleyecek olursak; anahtar ON konumuna alindiginda, motor belirlenen siire kadar ileri yonde
dondiikten sonra belirlenen siire kadar durur ve geri yonde dénmeye baslar. Geri yonde belirlenen siire
kadar dondiikten sonra tekrar durur ve bekleme siiresi bittiginde tekrar ileri yonde donmeye baglar. Bu
durum anahtar OFF konumuna alinincaya kadar devam eder.
Sekil 5’deki merdiven diyagraminin 40 numarali satirmdaki M8000 6zel rolesinin sinyal durumu
PMD RUN konumuna gegince “1” olur ve D5, D6 ve D7 kaydedicina girilen zaman degerleri ile 10
katsayis1 garpilip elde edilen igerikler sirasiyla zaman sayicilarin set degerini saklayan D12, D13 ve D14
registerlarina kaydedilir. Bu islem, operatérin HMI panelden girdigi zaman degerlerini, 100 ms
¢ozlinlirlige sahip TO,T1, T2 ve T3 zaman sayicilari ile saglayabilmek i¢in yapilir.
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Sekil 5°deki merdiven diyagraminin 62 numarali satirindan sonraki basamaklar1 uygulama 1° deki
motorun hizini kontrol etme basamaklariyla aynidir.

6.4 Deneyin Yapilis1

Deney Baglantilari:

Uygulama 1’°deki higbir baglantiy1 degistirmeyin.
Haberlesme Asamalari:

1. Bilgisayardan GX Developer programini ¢alistirin ve Project meniisiinden New komutunu
secerek acilan iletisim kutusundan FXCPU serisini FX3G/FX3GC modelini segin ve OK
tusuna tiklaym. Acilan yeni proje dosyasinda Sekil 5. deki merdiven diyagramini arag
¢ubugunda bulunan gerekli komut simgelerini kullanarak olusturun ve Compile meniisiinden
Rebuild All komutunu segerek projeyi derleyin. Sonraki adimlar1 Uygulama-1° deki gibi
yapiniz.

2. Uygulama 1’de kullanilan GT Designer programinin aynist kullanilacagi i¢in projenin tekrar
aktarilmasina ve haberlesme agsamalarinin yapilmasina gerek yoktur.

Evirici Parametrelerini Ayarlama:

1. Uygulama 1’ deki hi¢bir parametre degerini degistirmeyin.
2. Setin {i¢ faz sigortasint ON konumuna getirin.

Uygulama 2 Asamalari:

1. Asenkron motorun devir ve yon kontrolii arayiizii igin HMI panelinin ana sayfasindan
Evirici Control butonunu tiklayin.

2. Buarayiizde frekans veri giris panelinden Frequency Input (Hz) girisine 25 degerini girin.

3. Panelmetreleri aktif etmek icin arayiizdeki secici salteri ON konumuna getirin.

4. Auto Mode panelinden Forward Cycle Time (s) girisine 8, Reverse Cycle Time (s) girisine
6, Waiting Time (s) girisine de 10 degerini girin.

5. Auto Mode panelindeki anahtart ON konumuna alin ve motoru gozlemleyin.
Evirici ¢ikis frekansi Hz’ dir.

e Motor hiz1 rpm’dir.

e  Motorun ¢aligmasini anlatiniz.

6. Auto Mode panelindeki anahtar1 OFF konumuna alin ve motoru gézlemleyin.
e  Evirici ¢ikis frekansi Hz’ dir.

e  Motor hizi rpm’dir.

e  Motorun ¢aligmasini anlatiniz.

7. Auto Mode panelinden istediginiz siireyi degistirip 5. ve 6. adimlari tekrarlayin.
8. Elde ettiginiz gbzlem ve sonuglara gore nasil bir sonuca vardiniz? Ag¢iklayiniz.

9. Panelmetreleri kapatmak i¢in araytizdeki segici salteri OFF konumuna getirin.
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10. Setin ii¢ faz ve tek faz sigortasin1t OFF konumuna getirin.
6.5 Uygulama 3: Uzaktan Cihaz Yon Kontrolii

Bu uygulamada, Mitsubishi AJ65SBTB1-32DTE] serisi kompakt birlesik I/O genisletme modiilii
(Remoter) kullanilarak Uygulama 2 tekrarlanacaktir. Bunun amaci, giris ¢ikis sayisinin artirilmasi ve
sistemin genisletilmesi gerektigi zaman kullanilan modiiler I/O genisletme modiillerinin nasil
kullanilacagini 6grenmektir. Bu uygulama ile ayrica PMD ile 1/O genisletme modiiliiniin arasidaki
iletisimi saglamak amaciyla kullanilan Mitsubishi FX3U-16CCL-M CC- Link Master Blok’ un
kullanimi 6grenilecektir.

I/0O genisletme modiiliiniin ¢ikiglarinin bilgisi kontroloriin ana tinitesinden FX3U-16CCL-M CC-
Link Master Blok’ un tampon bellegine TO komutu kullanilarak yazilir. 1/O genisletme modiiliiniin
cikislar1 tampon bellekte saklanan bu ¢ikis durumlarina gére otomatik olarak ON ya da OFF olur.

Uygulama 2’ de ana kontroloriin ¢ikislart olan YO ve Y1 ¢ikislart kullanilmisti. Bu uygulamada
ise I/O genisletme modiiliiniin Y10 ve Y11 ¢ikislart kullanilacaktir. Bunun i¢in Sekil 5.” deki merdiven
diyagramina Sekil 6.” daki komut satir1 eklenmelidir. Bu komut satirtyla PMD’ nin MO- M15 arasindaki
16 tane sanal rolesi I/O genisletme modiiliiniin 16 tane ¢ikisi i¢in atanir.

| ME000
|:-| || [To KD H161 KAMO K1

Sekil 6. “TO” komut satiri
6.6 Deneyin Yapihisi
Deney Baglantilari:

1. Baglantilariniz1 yapmadan 6nce sistemde enerji olmadigindan emin olun.

2. CC-Link I/F Unit ile Remoter I/F Unit terminallerini (DA, DB, DG, SLD) karsilikli olarak
baglayn.

3. Remoter’ in COM+ ucunu harici DC + 24V’ a, COM- ucunu da harici DC - 24V’a baglayn.

Uygulama 2’ de PMD’ nin YO ve Y1 ¢ikislarina bagl olan kablolar1 sirasiyla Remoter’ 1n

Y10 ve Y11 dijital ¢ikislarina baglayin.

PMD’ nin COMO0 ve COM1 baglantilarini sokiin.

Remoter’ 1n tlizerindeki Station No bdliimiindeki 1 numarali ¢entigi ON konumuna getirin.

Uygulama 2’ deki diger baglantilar ayni sekilde kalacaktir.

© No o

Setin tek faz sigortasint ON konumuna getirin.
Haberlesme Asamalari:

1. Uygulama 2 igin GX Developer programinda olusturulan Sekil 5. deki merdiven
diyagramina Sekil 6’daki TO komut satirin1 ekleyin ve Sekil 5’deki biitiin YO ¢ikiglar1 yerine
MO, biitiin Y1 ¢ikiglar1 yerine de M1 yazin. Compile meniisiinden Rebuild All komutunu
segerek projeyi derleyin.

2.  GX Developer ekraninin sol altinda yer alan Project butonuna tiklayin ve ayni siitunda agilan
pencereden Parameter — Network Parameter — CC-Link segenegine ¢ift tiklayin.
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Acilan pencerede Connection Block’u Set olarak se¢in ve Automatic Reconnection
Station Count ayarin1 “1” olarak girerek dnce Check ardindan End butonuna basin.
3. Geri kalan agsamalar1 uygulama 1’ deki gibi sirayla yapin.

Evirici Parametrelerini Ayarlama:

1. Uygulama 1’ deki hi¢bir parametre degerini degistirmeyin.
2. Setin {i¢ faz sigortasini ON konumuna getirin.

Uygulama 3 Asamalar:

1. Uygulama 2 agamalarmi tekrarlayin.
2. Buuygulama sonucundaki gozlem ve kazanimlarinizi anlatin.

3.  Home butonuna basarak ana sayfaya doniin.

4. Setin li¢ faz ve tek faz sigortasinit OFF konumuna getirin.

5. PMD’nin ve HMI operator panelinin besleme baglantilari ile deney setinin enerji baglantilar
harig biitiin baglantilar1 sokiin.
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