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PROGRAMLANABILIR MANTIK DENETLEYICi iLE ALTERNATIF AKIM MOTORU
KONTROLU

Deneyde Kullanilacak Mitsubishi FX3GE-24MR/ES Programlanabilir Lojik Kontroloriin Baz
Ozellikleri:
e 100-240V AC beslemesi vardir.
e Dahili 24V DC gii¢ kaynagi vardir.
o Giris gerilimi 24V DC olan ve Sink/Source baglantiy1 destekleyen X00-X07 ve X10-X15 olmak
iizere 14 tane digital girisi vardir.
o Role cikigh bir PLC olup Y00-Y07 ve Y10- Y11 olmak iizere 10 tane digital ¢ikis1 vardir.
o Ek bir modiil olmadan iki analog sinyal girisini ve bir analog sinyal ¢ikigini isleyebilir.
Analog giris ve ¢ikig araliklari: 0-10V DC veya 4-20mA DC
Analog Coziiniirliik: Giris ve ¢ikig gerilimi: 2.5 mV (10V/4000),
Girig akim1: 5 A (16mA/3200)
Cikis akimi: 4 uA (16mA/4000)
o Entegre Ethernet arabirimi ve RS422 iizerinden standart seri haberlesme saglanabilmektedir. Ayrica,
USB programlama portu da bulunmaktadir.
e Uygulamadaki degisiklikler ve kullanicinin artan gereksinimleri ile ortaya c¢ikan degisiklik
ihtiyaglarin1 karsilamak {izere maksimum 8 tane sagina, 2 tane ise soluna fonksiyon modiilii

baglanarak genisletilebilir.

Tiim MELSEC PLC modellerinin iizerinde RUN veya STOP g¢aligma modunun secilebilecegi iki
durumlu bir anahtar bulunur. Bu anahtar sayesinde PLC’ nin istenilen ¢alisma modu manuel olarak

secilebilir.

1. RUN: Bu konumda CPU, hafizasindaki programu isletir.

2. STOP: Bu konumda programin ¢alismast durdurulur.

CC-Link (Control and Communication Link): CC- Link Mitsubishi tarafindan gelistirilen kontrol ve
bilgi verilerini yiiksek hizda isleyerek verimli ve entegre fabrika ve proses otomasyonu saglayan
endiistriyel bir networktiir. Farkli ireticiler tarafindan gelistirilen ¢ok sayida otomasyon cihazini tek bir
kablo iizerinden birbirine baglayarak yiiksek hizli ve kesintisiz haberlesme saglar. PLC, HMI, proses
cihazlar1, robotlar, valfler, sensorler, siiriiciiler, 6l¢iim cihazlari, yonlendiriciler ve hublar CC-Link ile

uyumlu {irtinlerdir.

Deneyde Kullanilacak Mitsubishi FX3U-16CCL-M CC- Link Master Blogun Baz1 Ozellikleri:
e FX3U-16CCL-M CC- Link Master Modiilii, FX3G, FX3GC, FX3GE, FX3U veya FX3UC serisine

ait bir PLC’ yi CC-Link sistemine master istasyon olarak atayan 6zel bir genisleme blogudur.
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e Network igerisindeki tiim modiillerin ayarlanmasi dogrudan master modiil araciligiyla
gerceklestirilir.

e Master istasyona maksimum 16 tane uzak I/O istasyon ve uzak cihaz istasyonu baglanabilir. Bu uzak
istasyonlar maksimum 8 uzak cihaz istasyonu ya da 8 akilli cihaz istasyonu olabilirler.

e Ana tinite (FX3GE PLC) ve FX3U-16CCL-M arasindaki veri transferi tampon bellek araciligiyla
FROM/TO komutlar1 kullanilarak gerceklestirilir.

e Bir ana {initeye sadece bir master modiil baglanabilir.

e Maksimum haberlesme mesafesi tekrarlayict olmadan 1200 m’ dir.

e 24V DC beslemesi vardir.

Deneyde Kullanilacak Mitsubishi AJ65SBTB1-32DTE1 Serisi Kompakt Birlesik I/0 Genisletme

Modiiliiniin Baz1 Ozellikleri:

e Giris gerilimi 24V DC olan ve Source baglantiy1 (negative common) destekleyen 16 tane digital
girisi vardir.

o Transistor ¢ikigli Source baglantiy1 destekleyen 16 tane digital ¢ikisi vardir.

e 24V DC beslemesi vardir.

HMI (Human Machine Interface ) Operator Paneli: HMI operator panelleri, PLC sistemlerinden
olugmus otomasyon sistemlerinde, operatérden aldig1 komutlart sisteme iletip sistemden aldig1 proses
verilerini de ekranda goriintiileyerek sistem ve kullanici arasinda etkilegim saglayan {initelerdir. Bu
tiniteler, proses ve tesisleri izlenebilir hale getirirken kullanilan tiim {initelerin set ve aktiiel degerlerini
de izlenebilir ve diizenlenebilir olmasini saglar. Windows tabanli PC” ler ile kullanilabilen, kullanim1
kolay ve anlasilir hazir grafik 6gelerden ve birgok farkli yazi tipinden olusan kapsaml kiitiiphaneye

sahip yazilimlarla programlanabilirler.

Deneyde Kullamilacak Mitsubishi GS2107 serisi GOT HMI Operator Panelinin Bazi Ozellikleri:

e Panel ve PLC arasindaki haberlesme icin RS232, RS422 veya Ethernet baglantisi
kullanilabilmektedir. Bu dahili arabirimler iki farkli cihaza ayn1 anda baglantiya olanak saglar.

e Farkl direticilerin otomasyon tiriinlerine de baglanabilirler.

o 77 renkli dokunmatik ekrana sahiptir.

e USB ve SD Hafiza Kart arabirimleri mevcuttur.

e 9 MB déahili hafizasi vardir.

o GT Designer yazilim paketi kullanilarak PC ile programlanabilir.

e 24V DC beslemesi vardir.

Frekans Inverteri: Asenkron bir motorun devir sayisi, stator sargilar kutup sayisina veya motora
uygulanan gerilimin frekansina baglidir. Birden fazla devir elde edilmesi ancak ¢ift sargiya sahip kutup

degistirmeli motorlarda miimkiindiir. Ancak bu motorlarda da sinirli sayida farkli devir elde edilebilir
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ve siirekli olarak degistirilebilir devir elde edilemez. Bu nedenle, siirekli ve degisken devir ayari
yapilabilmesi i¢in kutup sayisini sabit tutup motora uygulanan gerilimin frekansin1 degistirmek gerekir.
Bunun i¢in sebeke beslemesinin sabit gerilimini ve frekansini degisken gerilim ve degisken frekansa
doniistiiren frekans inverter cihazlar1 kullanilir. Bu cihazlar, sebeke ve motor arasina monte edilir ve
inverterin cikis gerilimi ve frekansi degistirilerek motorun devri siirekli olarak degistirilebilir. Inverter

ile ayrica hizlanma ve yavaslama zamani da ayarlanabilir.

Deneyde Kullamilacak Mitsubishi FR-D700 Frekans Inverterinin Bazi Ozellikleri:

e 0.4 kW- 7.5 kW gii¢ araligina sahiptir.

e 3faz, 380-480 V AC beslemesi vardir.

o Giris frekansi 50-60 Hz, ¢ikis frekansi ise 0.2- 400 Hz’ dir.

o (Cesitli parametrelerin girilmesini ve ayni1 zamanda anlik ¢alisma degerlerinin ve alarm mesajlarinin
izlenmesini ve goriintiilenmesini saglayan entegre 4 haneli LED gdsterge ekran1 mevcuttur.

o Kisa siireli elektrik kesintilerinde kontrollii yavaslama, elektrik kesintileri sonrasinda otomatik
yeniden baglatma gibi 6zelliklerinin yaninda entegre acil durdurma fonksiyonu vardir.

® %200 yiiksek asir1 yliklenme kapasitesine sahiptir.

e Kontrol yontemi olarak Gerilim/frekans kontrolii, optimum uyarim kontrolii veya genel amagh
manyetik aki vektdr kontrolii kullanilmaktadir.

e Modiilasyon kontrolii siniis degerlendirmeli PWM ile yapilmaktadir.

e Pompalar, fanlar, presler, bantli konveyorler, sanayi tipi camasir makineleri ve otomatik raf sistemleri

gibi bir¢ok uygulamada kullanimi uygundur.

Deneyde Yapilan Uygulamalarda Kullamlan Mitsubishi PLC icin Baz1 Temel Degiskenler ve

Komutlar:
Degiskeneler: Degisken, fonksiyonu iizerinde gergeklestirmek istediginiz 6gedir. Degiskenlerin sinyal
durumlar1 PLC programi tarafindan okunabilir ve degistirilebilir. Degisken adi ve degisken adresi olmak

tizere iki yapidan olusur. Yani, her degisken adresiyle tanimlanir.

Degisken Degisken | Fonksiyonu
Tammlayici

Giris X PLC’ nin giris terminali (6rnegin anahtara veya sensore baglidir.)
Cikis Y PLC’ nin ¢ikis terminali (6rnegin kontaktore veya lambaya baghdir.)
Role M PLC’ deki sanal rdle, iki duruma sahip olabilir: “1” veya “0”’

Zaman Sayict T Zamanlanmis fonksiyonlar1 programlamak i¢in kullanilir.
Sayici C Sayma islemlerini programlamak i¢in kullanilir.

Data register D PLC’ de verileri saklar. Ol¢iim ve islem sonuglarini saklar.

Roleler: Genellikle ikili ara sonuglarin gegici olarak veya sonraki islemlerde bagvurulmak tizere

saklandig1 6zel bellek hiicreleridir. Sanal role veya yardimci role olarak da bilinirler. FX PLC’ lerde,
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PLC giicti kapatildiginda sinyal durumu 0’ a donen normal rolelere ek olarak giic kapatilip tekrar
acildiginda mevcut durumlarii koruyan kalici réleler de mevcuttur.

FX3GE programlanabilir lojik kontrolordeki rélelerin sayisi ve adresleri:

Pil korumasiz réleler: 384 (M0-M383)

Pil korumali réleler: 1152 (M384-M1535)

Ozel Réleler: PLC ile acip kapama yapabilecegimiz rolelere ek olarak, sistem durumu ile bilgileri iceren
veya programin ¢alismasina etki etmek icin kullanilan bazi1 6zel roleler bulunmaktadir. Bu roleler

MS8000’ den baslayan adres araligini1 kullanirlar.

Ozel Réle | Fonksiyonu
M8000 PLC CALISMA modundayken bu role daima “1” olarak ayarhdir.
M8001 PLC CALISMA modundayken bu role daima “0” olarak ayarlidir.
M8002 Baglatma darbesi (PLC ¢aligma moduna alindiktan sonra bir program dongiisii i¢in
“1” olarak ayarlanir.)
M8004 Hata rolesi
M8005 Diisiik pil gerilim
M8013 Saat sinyali darbesi: 1 saniye periyotlu darbe iireteci
M8031 Pil korumal1 olarak kaydedilmemis biitiin degiskenleri siler. (data registerlar haric)

M8034 Cikislart devre disi birakir. PLC ¢ikislart kapali olarak kalir ancak program ¢alismaya
devam eder.

Zaman Sayicilar: PLC’ nin dahili saat darbelerini sayan sayicilardir. Sayici degeri set degerine
ulastiginda, zaman sayicinin ¢ikist aktif duruma gelir. FX PLC’ deki tiim zaman sayicilar gecikmeli
kapatan zaman sayicilar1 olarak calisir ve “1” sinyali ile etkinlestirilir. Zaman sayiciy1 etkinlestiren
sinyal veya PLC’ nin giicii kapatildiginda, zaman sayic1 ve ¢ikist sifirlanir. Zaman sayicilar ¢ikislarla

ayn1 sekilde programlanir.

FX3GE serisi kontrolorler normal zaman sayicilarina ek olarak, kendini kontrol eden degisken “0”

oldugunda bile mevcut durumunu koruyan kalici zaman sayicilarina sahiptirler.

FX3GE PLC’ deki Zamanlayicilarin Sayisi ve Adresleri Komut
Coziiniirlik | Normal Zamanlayici Kalic1 Zamanlayici Set
1ms 64 (T256- T319) 4 (T246- T249) Degeri
10 ms 46 (T200- T245) - |—| { XXX ]
100 ms 200 (TO- T199) 6 (T250- T255)

TXXX zaman sayicisi etkinlestikten gecikme siiresi kadar sonra ¢ikisim aktif eder. Bu gecikme
siiresi su sekilde belirlenir.
Gecikme siiresi= Set degeri x Cozlntrlik

Zaman sayicisinin set de@eri ondalik bir sabit (K) olarak komut igerisinde dogrudan

tanimlanabilecegi gibi data registerda saklanan ondalik bir degerle dolayli olarak da tanimlanabilir.
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Sayicilar: Program ile girislerine uygulanan sinyal darbelerini sayar. Mevcut sayici degeri programda
tanimlanan set degerine ulasinca sayici ¢ikisi aktif olur. Sayici set degerine ulastiktan sonra hicbir
darbenin sayici lizerinde etkisi olmaz. RST komutu ile sayicinin ¢ikis degeri silinir ve ¢ikist “0” olur.
16 bit ve 32 bit olmak fizere iki tiir sayic1 vardir. Normal sayicilara ek olarak FX kontrolérleri yiiksek
hizli sayicilara sahiptir. Bunlar, X0 ve X7 girislerinden okunan yiiksek hizli harici sayici sinyalleri

isleyebilen 32 bit sayicilardir.

FX3GE programlanabilir lojik kontroldrdeki sayicilarin sayisi ve adresleri:
Normal sayicilar: 16-bit sayici:16 (C0O-C15)

32-bit sayici: 20 (C200-C219)

32-bit yiiksek hizli sayict: -
Kalici sayicilar:  16-bit sayici: 184 (C16-C199)

32-bit sayici: 15 (220-234)

32-bit yiiksek hizli sayict: 21(235-255)
Registerlar: PLC’ lerin réleleri islemlerin sonuglarii gegici olarak kaydetmek igin kullanilir. Ancak,
roleler sadece 1/0 degerlerini kaydedebilir. Ol¢iim veya hesaplama sonuglarini kaydetmek igin ise data
registerlar kullanilir. Programin data registera yazdigi bir deger baska bir deger yazilincaya kadar kalir.
Registerler 16 bit veya word genisligindedir.32 bit degerleri iki data register1 bir araya getirerek
kaydedebilen double word registerlar olusturulabilir.

FX PLC’ ler, igerigi kaybolan normal data registerlara ek olarak PLC kapatildiginda veya gii¢

kapatildiginda igerigi kaybolmayan pil korumali data registerlara da sahiptir.
FX3GE programlanabilir lojik kontrolordeki registerlarin sayisi ve adresleri:
Normal registerlar: 128 (D0-D127)
Pil korumali registerlar: 1152 (D128-D1099)

Ozel Registerlar: FX kontrolorler adresleri D8000” den baslayan 6zel registerlara sahiptir. Bu 6zel

registerlar ile 6zel réleler arasinda dogrudan bir baglanti vardir.

Ozel Registerlar | Fonksiyonu
D8004 Hata rolesi adresi (hangi hata rdlesinin enerjilendigini gosterir)
D8005 Pil voltaji
D8010 Gegerli porogram ¢evrim siiresi
D8280 1. Analog input degerini saklar. (FX3GE’ de)
D8290 2. Analog input degerini saklar. (FX3GE’ de)
D8282 1. Analog output degerini saklar. (FX3GE’ de)

Matematiksel Komutlar: FX3GE kontrol {initesi dort temel hesaplamay1 yapabilir ve ondalikli sayilari

toplayabilir, ¢ikarabilir, carpabilir ve bolebilir.
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Aciklama

Sembol

ADD Komutu: Bu komut ile iki 16 veya 32- Bit deger
toplanir ve sonug bir diger degiskene kaydedilir.

32- Bit degerleri toplamak i¢in ADD komutuna
“D” 6n eki eklenir. (DADD)

Sonu¢ kaynak degiskenlerinden birine de
yazilabillir.

ADD komutu darbe tetiklemeli modda
calistirllabilir. Yani, yalnizca giris sinyalinin
sinyal durumu “0” dan “1” e gegtiginde galistirilir.
Bunun i¢in ADD komutuna “P” eki eklenmelidir.
(ADDP, DADDP)

|—| I—I:ADD DO D1 D2:|—‘
1 2 3

1: Ik kaynak degiskeni veya sabit
2: ikinci kaynak degiskeni veya sabit
3: Toplama isleminin kaydedildigi degisken

DO ve D1 igerigi toplanir, sonu¢ D2’ ye
kaydedilir.

SUB Komutu: ki sayisal degerin ¢ikarilmasi igin

kullanilir. Islem sonucu iiciincii bir degiskene

kaydedilir.

32- Bit degerleri toplamak i¢cin SUB komutuna
“D” 6n eki eklenir. (DSUB)

Sonu¢ kaynak degiskenlerinden birine de
yazilabillir.

SUB komutu darbe tetiklemeli modda
calistirilabilir. Yani, yalmzca giris sinyalinin
sinyal durumu “0” dan “1” e gectiginde calistirilir.
Bunun i¢in SUB komutuna “P” eki eklenmelidir.
(SUBP, DSUBP)

|—| I-—-I:SUB DO D1 D2:|—|
1 2 3

1: Kaynak veri

2: Cikartilacak deger

3: Cikarma isleminin sonucunun
kaydedildigi degisken

DI’ in igerigi D0’ nim igeriginden
cikarilir, sonu. D2’ ye kaydedilir.
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MUL Komutu: Iki 16 veya 32-Bit degeri garpar ve |_| | | MUL DO D1 D2 | \

sonucu bir degiskene kaydeder.

e 16- Bit iki degerin ¢arpilmasiyla elde edilen sonug 1 2 3
16-Bit ile gosterilen araligi asabilir. Bu nedenle
sonu¢ daima birbirini takip eden iki 16- Bit 1: Carpilan
degiskenine (32 bitlik data register) kaydedilir. 2: Carpan

e 32- Bitiki degerin garpilmastyla elde edilen sonug | 3- Carpma isleminin sonucunun
birbirini takip eden dort 16- Bit degiskenine (64- kaydedildigi degisken
Bit) kaydedilir.

e 32- Bit degerleri carpmak i¢cin MUL komutuna
“D” 6n eki eklenir. (DMUL)

e MUL komutuna “P” eki eklenerek darbe
tetiklemeli modda ¢alistirilabilir.  (MULP,
DMULP)

DIV Komutu: Iki sayiyr bolmek igin kullanilir. Bu
komutla olusan sonu¢ daima tam sayidir, |_| I_I:DIV Do D1 D2:|_|
boliinemeyen kisim ayrica kaydedilir. 1 2 3
e 16- Bit iki deger boliinecekse, boliim bir 16 — Bit
degiskene, kalan da bunu takip eden degiskene | 1. Bsliinen
kaydedilir. Yani, bolme isleminin sonucu daima | 5. Bsjen
iki 16-Bit degiskene atanur. 3: Bolme isleminin sonucunun kaydedildigi
e 32- Bit iki deger boliinecekse, boliim iki 16 — Bit degisken
degiskene, kalan da bunu takip eden iki 16- Bit

degiskenine kaydedilir. Yani, bu tiir bir bélme
isleminin sonucu i¢in birbirini takip eden dort 16-
Bit degiskene ( 64-Bit) gerek vardir.

e 32- Bit degerleri ¢carpmak i¢in DIV komutuna “D”
6n eki eklenir. (DDIV)

e DIV komutuna “P” eki eklenerek darbe
tetiklemeli modda ¢alistirilabilir. (DIVP, DDIVP)

Lojik Karsilastirmalar: Sabit veya data registerin icerigi olan iki sayisal degeri karsilastirmak icin
CMP komutu kullanilabilecegi gibi lojik karsilastirma komutlar1 da kullanilabilir. Logic karsilastirma
ile karsilagtirma sonucuna gore ¢ikis komutunu dogrudan calistirabilirsiniz. (CMP komutunda
karsilastirma sonucuna gore li¢ bit degiskeninden biri aktif olur ve istenilen ¢ikis komutunu aktif etmek
i¢in bu degiskenler kullanilir.)

Kargilastirma komutunda belirtilen kosul saglaniyorsa, komutun ¢ikisi sinyal durumunu “1” yapar,
kosul saglanmiyorsa sinyal durumu “0” olur.

Sabit Zaman sayicilarin ve sayicilarin mevcut degerleri de karsilastirilabilir.
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Karsilastirma Kosulu | Ac¢iklama Sembol
Esite Karsilastirma Her iki deger esit
(=) bityiikliikte ise '_I: < Do DI L—( |
J « ) |
Esit Olmayana Birinci karsilastirma 1 2 3
Karsilagtirma degeri, ikinci
(<>) karsilagtirma degerine
esit degilse ise 1: Karsilagtirma kosulu
2: Karsilastirilacak ilk deger
Daha Bilyiige Birinci karsilastirma 3: Karsilastirilacak ikinci deger
Karsilastirma degeri, ikinci ) )
(>) karsilagtirma degerinden 32- BIF.V?rﬂe‘r‘ kirsflastmlacgl?sa .
s komutun 6niine “D” 6n eki getirilmelidir.
biiytik ise (D<=)
Daha Biiyiige Birinci karsilastirma
Karsilastirma degeri, ikinci
(<=) karsilagtirma degerinden
kii¢iik veya ona esit ise

MOV Komutu: Verileri bir data registerdan baska bir data registera kopyalayabilir ve sabit degerleri

data registerlara yazabilir. Kisaca, MOV komutu verileri belirtilen kaynaktan belirtilen hedefe tasir ve

bir kopyalama islemi oldugundan verileri kaynak konumdan silmez.

yiikselen kenarinda darbe giris kosulu {iretir.
(MOVP, DMOVP)

Aciklama Sembol

e MOV komutuyla 32- Bit deger tasinacaksa MOV DO DL
komutun 6niine “D” 6n eki eklenir. (DMOV)

e MOV komutuna “P” eki eklenerek darbe 1 2
tetiklemeli modda ¢aligtirilabilir. ~ Sinyalin

1: Veri Kaynagi (Sabit bir deger de olabilir)
2: Veri Hedefi

Bit Degiskenlerinin Gruplar Halinde Tasinmasi: Coklu bit degiskenlerini tek bir komutla adreslemek

programlamay1 daha hizli hale getirir ve daha kompakt programlar iiretilmesini saglar. Bunun igin,

kopyalanmak istenen degiskenin sayisi tanimlanarak ilk bit degiskenin adresine “K” 6n eki eklenir. Bit

degiskenleri 4’ 1ii gruplar halinde sayildigindan, K faktérii bu dortlii gruplarin sayismi verir. Ornegin;

K1= 4 degisken, K2= 8§ degisken, K3= 12 degisken gibi. Bit degisken gruplarinin adresleri su sekilde

tanimlanir.
K1X0: X0’ dan baslayan 4 giris ( X0 - X3)
K2X4 : X4’ den baslayan 8 giris ( X4- X13)

K8MO: M0’ dan baglayan 32 réle (M0-M31)
K3Y0 : YO’ dan baslayan 12 ¢ikis (YO0- Y13)
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Aciklama

Sembol

Komutlarin Darbe Tetiklemeli Cahstirilmasi: Yiikselen kenar
komutu (P), bir isaretin her 0 degerinden 1 degerine gecis yaptigi
durumlar belirlemek i¢in kullanilir. Diisen kenar komutu (N)
ise, isaretin her 1 degerinden 0 degerine gecis yaptig1 durumlari
belirlemek i¢in kullanilir. Bu iki komut, isaret gecisi siiresince
sadece bir tarama siiresince enerji akigina izin verir. Her iki
komut i¢in enerji gecisi sirasinda {retilecek isaret lojik 1
degerinde olur.

i

SET Komutu: Bir degiskenin durumunu “1” olarak kilitler.
Kisa siireli bir darbe sinyali ile bir ¢ikis1 veya roleyi aktif etmek
ve aktif konumda tutmak i¢in kullanilabilir. Degisken RST
komutu ile sifirlanana kadar aktif konumda kalacaktir. PLC
durduruldugunda veya kapatildiginda genellikle ¢ikiglarda “0”
konumuna doner.

RST Komutu: Bir degiskenin durumunu sifirlar. Cikislari,
roleleri, zaman sayicilari, sayicilari ve data registerlar
sifirlamak i¢in kullanilabilir.

Ozel Fonksiyon Modiilii ile Veri Ahsverisi: Ana iinite ve 6zel fonksiyon modiilleri arasindaki iletisim

FROM ve TO komutlariyla gerceklestirilir. Her 6zel fonksiyon modiilii verilerin gegici olarak saklandig1

bir tampon bellege sahiptir. Ana iinite bu bellege erisebilir ve hem bu bellege yeni veriler yazabilir hem

de bellekte kayitli verileri okuyabilir. Her istasyon, 6zel fonksiyon modiiliindeki tampon bellekte 2

words kullanir.

Ozel Fonksiyon
Mo diili

Ana Unite
TO
Degisken
Bellegi
FROM

Tampon
Bellek

Tek bir kontrolére maksimum 8 tane 6zel fonksiyon modiilii baglanabilir. Her bir modiile otomatik

olarak 0 ile 7 arasindaki sayisal bir deger modiillerin PLC’ ye baglanma sirasina gore sirayla atanir.




Deney 3: Programlanabilir Mantik Denetleyici ile Alternatif Akim Motoru Kontrolii

Aciklama

Sembol

FROM Komutu: Verileri 6zel fonksiyon modiiliiniin
tampon belleginden kontroloriin ana iinitesine aktarmak
icin kullanilir. Bu bir kopyalama islemi oldugundan
modiiliin tampon bellegindeki veri icerigi degismez.

—| I—I_—FROM KO0 K9 DO Kl:I—

1 2 3 4

1: Ozel fonksiyon modiilii adresi (0 ile 7)
2: Tampon bellekte baglangi¢ adresi

Bir sabit veya deger igeren data register da
kullanilabilir.

3: Kontroloriin ana {initesindeki veri
hedefi

4: Aktarilacak veri linite say1si

TO Komutu: Verileri kontroldriin ana {initesinden 6zel
fonksiyon modiiliiniin tampon bellegine aktarir. FROM
komutu gibi bir kopyalama iglemi oldugundan kaynak
konumdaki verilerin igerigini degistirmez.

|—| I—I:TO KO0 K9 DO K1:|—|
1

2 3 4

1: Ozel fonksiyon modiilii adresi (0 ile 7)
2: Tampon bellekte baslangic adresi

Bir sabit veya deger igeren data register da
kullanilabilir.

3: Kontroloriin ana {initesindeki veri
kaynagi

4: Aktarilacak veri linite sayisi

PWM Komutu: Bu komut ile degisebilen doluluk bosluk orani (duty cycle)’ na sahip siirekli bir kare

dalga cikisi iiretilebilir. Periyot (Cycle time) ve darbe genislik siiresi (pulse width time) ayarlanabilir.

FX3GE serisi kontrolorlerde bu komut sadece 3 tane entegre yiiksek hizli darbe ¢ikisi (Y0,Y1 ve Y2)

ile kullanilabilir.

I Cycele Time :
< >

Pulse width
Time
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PWM komutunun, merdiven diyagramindaki sembolii asagida verilmistir.

I—‘ |—|:PW'}I nl n2 DH

nl: Darbe genislik siiresi (ms),
n2: Periyot siiresi (ms)
D: Darbe ¢ikist (YO veya Y1)

Frekans Inverter Terminalleri ve Parametreleri: Inverterde sebeke gii¢ kaynagina ve motora ait gii¢

terminallerinin yan1 sira inverteri kontrol etmek icin kullanilan terminaller de mevcuttur.

Digital Giris Terminalleri:

Kontrol Terminalleri :

STF: Bu terminale ON sinayli uygulandiginda, motor ileri yonde (saat yoniinde) calisir.

STR: Bu terminale ON sinayli uygulandiginda, motor geri yonde (saat yoniiniin tersi yonde) calisir.
STF ve STR terminallerine ayni ayna sinyal uygulanmast motoru durdurur.

Referans Noktalar:

SD: Negatif lojik kontrol girigleri i¢in ortak terminal

PC: 24V DC gii¢ kaynag ve pozitif lojik kontrol girisleri i¢in ortak terminal

Analog Terminaller: FR-D700 Frekans inverteri 1 tane analog girise, 1 tane de analog cikisa sahiptir.
2: Frekans set degeri girisi (gerilim sinyali) (0-5 V veya 0-10 V DC)

4: Frekans set degeri girisi (akim sinyali) (4-20 mA DC)

5: Frekans set degeri referans terminali

AM: Analog ¢ikis

Deneyde Kullamilan inverter Parametreleri:

Pr. 1: istenen maksimum ¢ikis frekansi limiti

Pr. 2: istenen minimum ¢ikis frekansi limiti

Pr. 7: Hizlanma zamani

Pr. 8: Yavaslama zamani

Pr. 71: Motor tipi, standart tip motorlar i¢in 3 girilebilir.

Pr. 73: Analog input secimi. Bu parametre 0 yapilirsa Terminal 2 girisi 0-10V DC olarak segilir.

Pr.77: Parametre yazma korumasi. Bu parametre 0 yapilirsa inverter calismadig1 zamanlarda parametre
degistirmek miimkiin olur, 1 yapilirsa parametreleri hicbir sekilde degistirmek miimkiin olmaz, 2
yapilirsa inverter ¢alisirken veya dururken parametreleri degistirmek miimkiin olur.

Pr. 79: Calisma modu se¢imi. Bu parametre 2 olarak set edildiginde inverterin start bilgisi disaridan

butonlarla verilebilir ve frekans degeri disaridan verilen analog voltaj ile ayarlanabilir.
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Pr.
Pr.
Pr.
Pr.
Pr.
Pr.
Pr.
Pr.
Pr.

80: Motor etiketindeki gii¢ degeri

82: Motor etiketindeki akim degeri

83: Motor etiketindeki gerilim degeri

84: Motor etiketindeki frekans degeri

96: Auto tuning tipi

125: 10V DC giris geldiginde istenen maksimum ¢ikis frekansi girilir.
158: AM terminali fonksiyon se¢imi

178: STF terminal fonksiyon se¢imi. Bu parametre igin set degeri “60” dir.

179: STF terminal fonksiyon se¢imi Bu parametre igin set degeri “61” dir.
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