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OZET

Anahtar Kelimeler: PLC, Suyun iletkenligi

Giliniimiizde PLC’lerle karmasik kontrol islemleri kolaylikla gergeklesebilmektedir.
Daha onceleri PLC’ler sadece klasik kumanda iglemleri i¢in kullanilirdi. Bugiin ise
yerlerini Profibus ve Profinet sistemleri sayesinde birbirileri ile haberlesebilen
gelismis teknoloji tirtinleri olarak endiistrideki yerlerini saglamlastirmislardir.

PLC’ler donanim agisindan bilgisayarlara benzemelerine ragmen dis sinyallerden
etkilenmemelerinden, giris ¢ikis elemanlarinin montajlarinin kolayligindan dolay1 ve
de bilgisayar programlariyla karsilastirildiginda programlama dilinin basitliginden
dolay1 vazgegilemez iirlinler haline gelmislerdir.

Giliniimlizde PLC’ler bir¢cok alanda kullanilmaktadirlar. Suyun iletkenligi sudaki
¢oziinmils madde orani ile dogru orantili olarak degismektedir. Sudaki ¢éziinmiis
madde miktarimin fazla olmasi suyun tadim1 dogrudan etkilemektedir. Suyun
iletkenliginin Olclilmesinde PLC ile tasarlanmisg bir sistem kullanarak, yapilan
Olclimlerin hata paylarinin en aza indirilmesi, sistemin ¢ok daha verimli ¢aligmasi
amaglanmstir.
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WATER CONDUCTIVITY MEASUREMENT AND STORAGE
CONTROL BY PLC

SUMMARY

Keywords: PLC, Water Conductivity

Nowadays most of complicated systems can be solved with PLC. Before, PLC was
used as a simple control units. PLC, provides communication between all process by
Profinet and Profibus systems, is the most common device in industrial areas at the
moment.

Although PLC hardware is similar with computer’s, its inputs and outputs can be
montaged easily and the CPU can not be affected external signals. On the other hand,
PLC programs language is more simple than other program languages.

In these days PLC is used in different commercial areas. One of them is water
conductivity measurement. Water conductivity change by dissolved elements in a
proportional ways. The taste and quality of water is affected by dissolved elements
ratio in water. Water conductivity can be measured with a system which is designed
with PLC. The system provides less measurement error and efficent working
conditions.

xii



BOLUM 1. GIRIS

PLC (Programmable Logic Controller) kelimelerinin bas harfinden meydana
gelmistir. Programlanabilir lojik kontroldr, bilinyesinde yazilan programla zaman,
sayma, sirali kontrol, aritmetik, oransal, integral, tiirevsel (PID), darbe genisligi
modiilasyonu (PWM), veri yoOnlendirme, iletisim vb. kontrol fonksiyonlarini
yapabilen, basit anlamda endiistri icin tasarlanmis bir islemcidir. Oncelikle klasik
kumanda panolarinda roéle, zaman rolesi vb. elemanlarin gorevini istlenmek
amaciyla tasarlanan kontrolérle giinlimiizde karmasik kontrol islemleri

gergeklestirmek miimkiindiir.

PLC, donanim acisindan bilgisayar benzemesine ragmen giiriiltii ve sinyallerinden
etkilenmemesi, modiiler yapida olmasi, giris-¢cikis modiillerinin montajinin basit,
programlama dilinin kolay olmasi ve karisik kontrol islemlerini gergeklestirebilmesi

ozelligi ile kontrol uygulamalarinin vazgecilmez elemani olmustur.

PLC c¢alismalan ilk kez 1968 yilinda General Motors’ta calisan miihendisler
tarafindan baglatilmistir. Bu ¢alismalarda, kolay programlanabilme, bakim ve tamiri

kolay, diisiik maliyet {izerinde durulmustur.

[Ik mikroislemcili PLC 1977 yilinda Allen-Bradley firmas: tarafindan piyasaya
stiriilmiistiir. Bu PLC bit lojik komutlarin1 yiiksek hizda isleyebilmek igin ekstra
islemci kullanmaktaydi. Mikroislemcilerin iiretilmesiyle her tiirlii otomasyon

sistemlerinin gerceklestirilmesinde PLC giicii artmaya basladi.

Kiigtik PLC’lerin 1980’11 yillarda Japon firmalar1 tarafindan piyasaya siiriilmesiyle
kiiciik kontroloér pazart hizli sekilde gelisim gostermeye basladi. Giiniimiizde

PLC’deki gelisim bilgisayar teknolojisiyle paralel olarak ilerlemektedir.



Yapilan tez ¢alismasinda suyun tadini etkileyen en dnemli parametre olan iletkenlik
kontrolii ve depolama sistemi, PLC Siemens S7 200 modeliyle otomasyon sistemi
seklinde tasarlanmistir. Suyun iletkenliginin fazla olmasi suyun i¢inde bulunan
¢Ozlinmiis madde miktarinin da fazla olmasi anlaminda gelmektedir ve bu da suyun

tadini etkileyen en 6nemli unsurlardan bir tanesidir.

Tez ¢alismasinin ikinci boliimde PLC’lerin yapist ele alinmistir. PLC’nin bellek
tiirleri, calisma prensibi, giris — ¢ikislar1 ve ti¢ farkli programla dilli irdelenmistir.
Sistemi kurdugumuz model olan S7 200 i¢in programlama komutlari, zamanlayict
komutlari, veri tagima islemleri ve matematiksel islemlerin PLC’de nasil
gergeklestirildikleri incelenmistir. Ayrica PLC’nin programlama dillerinden olan

merdiven blok diyagram (Ladder block diagram) komutlarindan 6rnekler verilmistir.

Boliim 3’de ise sivilarda elektrolitik iletkenligin ne demek oldugu, nasil 6l¢iildiigi ve
elektrolitik iletkenligi etkileyen en onemli faktor olan 1sinin etkisi belirtilmis olup,

nerelerde iletkenlik 6l¢iimii yapildigi incelenmistir.

4. boliimde suyun iletkenliginin kontrolii ve depolanmasi i¢in tasarlanan sistem,
sistemin c¢aligma prensibi, elektrik baglant1 projesi ve PLC yazilimindan 6rnekler yer

almaktadir.



BOLUM 2. PLCNIN YAPISI VE PROGRAMLANMASI

2.1. PLC Calisma Prensibi

Programlanabilir Lojik Kontrolorler genelde iki temel kisimdan olusurlar; Merkezi

islem birimi (CPU) ve giris/¢ikis (I/O) birimi.

Mikroislemci tabanli sistem olan merkezi islem birimi sistemin beynidir. Merkezi
islem birimi, PLC’nin girisine bagl sensorlerden gelen bilgiyi okur, biinyesinde
yazilmis programi uygular ve program sonuglarina gore cikisina bagli elemanlari
kontrol eder. Giris ¢ikis birimi, giris ve ¢ikis terminallerinden olusur. Bu birimler
PLC’nin girig ve ¢ikilina baglanan elemanlarin merkezi islem birimi ile baglantisini
saglar. Girig linitesi, girise uygulanan sinyalleri merkezi islem biriminin anlayacagi

dile gevirir.

Programlama
Eleman:

l

o CPU
Giri Merkezi Cikis
Unites] —[r— fslem »  Unitesi

Birimi

|

Operator
Panel

Sekil 2.1. PLC ‘nin yapist

Benzer sekilde ¢ikis {initesi, program sonuglarini PLC’nin ¢ikisina baglanan

elemanlarin anlayacag dile ¢evirir. Limit anahtar, algilayici, buton, fotosel birer giris



elemanlar1 olup PLC’nin girigine baglanir. Selenoid valf, sinyal lambasi, kontaktdr,

motor siirliciisii birer ¢ikis elemani olup PLC’nin ¢ikisina baglanirlar[6].

2.1.1. Giris iinitesi (Input)

Giris tinitesi A.C.( Alternatif akim ) ve D.C. ( Dogru akim ) girislerden meydana
gelmektedir. D.C giris voltaj1 12 ve 24 volt olarak iiretilmistir. Giris sayilar1 8, 16 ve
32’ dir.

A.C.’de ise giris voltaji 120 ve 240 volttur. Girig sayis1 ise 8 ile 32 arasinda
degisebilir.

2.1.2. Cikis iinitesi (Output)

Cikis iinitesi kontak, transistor ve triyak cikish olarak yapilmistir. Kontakli olarak
yapilanlar 8 ve 16 c¢ikish A.C 250 volt, D.C. 24 volttur. A.C. triyak ile yapilanlar 8
¢ikis 100 ve 240 volt arasindadir.

2.1.3. Merkezi islem iinitesi (CPU)

Tiim program bu iinitede yazilir ve degistirilebilir. Program yazilimlar1t EPROM ve
EEPROM kartlarinda gergeklestirilir. Merkezi islem {initesinde, aritmetik, mantik ve
denetim birimleri vardir. Bu merkezde komutlar yorumlanir, bilgiler saklanir ve
islem yiiriitiiliir. Giris {initesi vasitasiyla dis diinyadan gelen dijital ve analog bilgiler
almir. Bu bilgiler, hafizadaki programa gore islenir, gereken c¢ikis bilgileri kontrol

edilmek istenen ¢ikis tinitesi yardimi ile gonderilir.

2.2. PLC’nin Bellek Yapisi

PLC’nin merkezi islem birimi li¢ kisimdan olusur; mikroislemci, bellek ve giic
kaynagi. Mikroiglemci tarafindan uygulanan kontrol programi: PLC’nin girigine
baglanan elemanlarin durumlart (agik, kapali), program sonuclar1 gibi tiim veriler

bellekte saklanir.



PLC’ler farkl tiirde kalic1 ve kalic1 olmayan bellek tiirlerini kullanirlar.

2.2.1. Yarniiletken bellekler

2.2.2.1. RAM Bellek

Hem yazilabilir hem de okunabilir bellek tiirtidiir. Enerji kesildiginde bilinyesindeki
bilgiler kayboldugundan kalici olmayan bellek sinifina girerler. Verilerin gecici

saklandig yerdir.

2.2.2.2. ROM Bellek

Kalict programlarin veya degismeyen verilerin siirekli olarak saklanmasi igin
tasarlanmis bellek elemanidir. Normal ¢alisma sirasinda yeni veriler ROM’a
yazilamaz sadece okunabilir. Ancak bazi ROM tiirlerinde iiretim asamasinda veri

yazilabilir.

- PROM Bellek

Programlanabilir ROM’lardir. ROM’ un 6zle bir tiirii olup bir kez programlandiktan

sonra yeniden programlanamaz.

-  EPROM Bellek

Silinebilir, programlanabilir bellek tiirii olan EPROM’lar kullanict tarafindan
arzulandigi kadar programlanabilir. Programlama o6zel programlama cihazi ile

gergeklestirilir.

-  EEPROM Bellek

Silinebilir, programlanabilir EPROM’u yeniden programlamak ve silmek ig¢in

bulunduklar1 devreden ¢ikartmak gerekir. EPROM’un silinmesi isleminde tiim



bilgiler kaybolur. Bu sebepten dolayr elektriksel programlanabilir ROM’lar

gelistirildi. EEPROM’un silinmesi ve programlanmasi devre iizerinde gergeklesir[3].

2.2.2.3. NOVRAM Bellek

RAM ve EEPROM belleklerinin tek bir ¢ipin igine yerlestirilmesiyle olusmustur.
RAM boliimiindeki her bir bitin karsilifit EEPROM boliimiinde de vardir. Kalici

veriler her iki boliime de yazilir.

2.3. PLC Bellek Kapasitesi

PLC bellegi, verileri 0 veya 1 formunda saklanabilen iki boyutlu saklama hiicreleri
olarak diisiiniilebilir. Bellegin en kiigiik saklama iinitesi olan bit’te veriler 1’ler ve
0’lar seklinde saklanir. Islemci kimi zaman birden fazla biti bir arada islemek
zorunda kalabilir. Verilerin bir yerden bagka bir yere aktarilmasinda bit gruplari
olarak degerlendirilmesi daha etkin olur. Sayilar1 ve kodlar1 bellekte saklayabilmek

icin bit gruplarina ihtiyag¢ vardir.

Uygulamaya yonelik PLC secerken bellek kapasitesinin dogru takip edilmesi
gereklidir. Bellek kapasitesi dnceden belirlenerek uygun olmayan PLC se¢imi
onlenmis olur. Kiiclik PLC’lerin bellekleri sabit olup kiigiik o6l¢ekli kontrol
uygulamalarinda yeterli bellek alan1 sunarlar. Biiylik 6l¢ekli kontrol uygulamalarinda

bellek yeterli olmayabilir[3,6].

2.4. PLC Giris ve Cikislar

2.4.1. Analog giris ve cikislar

Analog girisler, AIW (analog input word) harfleri ile gosterilirler. Sicaklik, basing,
151k siddeti, ses sinyali, konum, hiz, debi gibi ¢cogu fiziksel biiyiikliiklerdir. Analog

birimlerin yetenekleri sayesinde basing, sicaklik transmiterlerinden gelen analog

akim gerilim bilgilerini dijital biiyilikliiklere doniistiiren elemanlardir. Dijital



degerlere donistiiriilmiis analog blytkliikkler sadece 16 bit uzunlugundaki

registerlerde saklanir.

Program sonucunda hesaplanan biyiikliikleri analog sinyale (gerilim, akim)
dontistiiren birimlerdir. 16 bitlik bu kaydediciler sadece yazilabilir bolgelerdir. Bu
bolgelere yazilan rakama karsilik gelen akim veya gerilim degerini analog ¢ikis
iinitesinde iretir. Analog c¢ikislar AQW (analog output word) harfleriyle

tanimlanirlar.

2.4.2. Dijital giris ve cikislar

Dijital giris birimi elektronik olarak giris terminaline bagli elemanlarin hangisinin
acik veya kapali oldugunu sezer. Dijital giris devreleri farkliliklar gosterseler de

temel prensipleri aynidir.

Alternatif gerilim uyarmali dijital girig birimin girisine uygulanan sinyal koprii
dogrultucuda dogru gerilim seviyesine doniistiiriiliir. Giris hattindaki sinyaller filtre
edilir. Esik seviyesi devresi, gelen gerilimin belirli esik seviyesinde gelip
gelmedigini sezer. Dijital girise uygulanan sinyal esik seviyesini asarsa gecerli bir
giris (lojik 1) olarak degerlendirilir. Cogu PLC giris devrelerinde uygun giris gerilimi
oldugunu gostermek icin led gostergeler mevcuttur. Led yaniyorsa s6z konusu girisin

1 oldugu anlasilir.

Dijital girislerin besleme gerilim araligr 15-30 V DC gerilimdir. Bu birimlerin 24
V.’luk beslemesini her zaman harici kaynakla yapmak zorunlulugu yoktur. Dijital
giris modiiliin lizerinde bulunan 24’luk dahili sensér besleme gerilimi ile giris

modiilii beslenebilir.
Dijital girislerin iki konumu vardir. Bu girislere buton, kontak, sinir algilayici gibi
sadece acik ve kapali olmak iizere iki konumlu elemanlar baglanabilir. PLC’nin

dijital girislerine baglanabilecek bazi elemanlar;

- Kontaktor kontagi



- Buton

- Simnir algilayic

- Fotosel

- Yaklasim algilayicisi

- Seviye sensor kontaklari

- Role kontaklari

Dijital ¢ikislarin ¢alisma prensibi dijital giriglerin tam tersidir. Dijital ¢ikis birimi,
merkezi iglem birimi tarafindan {iretilen sinyalleri kontrol edilen biiyiikliiklerin
anlayacag1 dile doniistiiriir. Dijital ¢ikis devresinde her tarama sonunda CPU’dan
lojik devreye bir sinyal gonderilir. CPU’dan gelen sinyal 1 oldugunda anahtar
eleman iletime gecer ve yiike enerji saglanir. CPU’dan gelen sinyal 0 ise anahtar

elemant iletime gegcmez ve ylik enerjisiz kalir[5,7].

Dijital ¢ikislara baglanabilecek elemanlar 0,1 konumunda ¢alistirilabilir. Dijital
cikisa baglanabilecek kiiclik ¢apli bir motorun devir sayis1 kontrolii yapilamaz.
Ancak bu birimle motoru ¢alistirma ya da durdurma kontrolii yapilabilir. Dijital

cikiglara baglanabilecek bazi elemanlar sdyle siralanabilir;

- Selenoid valf

- Kiigiik giiclii motorlar
- Kontaktor

- Alarm elemanlari

- Sinyal lambalar1

- Motor starterleri

2.5. PLC’lerin Programlanmasi ve Calisma Prensibi

Plc’lerde uygulama yaparken, dncelikle giris ve ¢ikislar tespit edilip gerekli PLC tiirii

secilir. Fiziksel adresler belirlenir. Kontrol edilecek sistemin akis semas1 g¢ikartilir.

Sembolik sema kodlanarak program yazilmaya baglanir ve simiilasyonda test edilir.



Enerji verilmesi

\ 4

Bilgi bolgelerini siler ve
sistem sayicilarini sifirlar

l

Girig/Cikis baglantilarini
kontrol eder

y

Uygulama saati sifirlanir

Enerji
verildiginde
ilk islemler

l Genel
islemler
Donanimi ve program
hafizasini kontrol eder
h y
aymw Her sey tamam mi1? evet:
i > >
v 4 Cevre
lgili hata Cevre birimlerine servis birimleme
biti set servisi
edilir ve 4
LED Uygulama saatini ve
yanar program sayicisint sifirlar Komutlar
tara
A 4 l
Alarm Uzak girisleri okur
mi1? /
Arnzam? [
y
Program, tara
y
Her sey tamam mi1? o
v T L | Giris / ¢ikas
temizleme

Sekil 2.2.Calisma Prensibi

Uygulama saatini sifirlar

Tarama

Cikisa bilgilerini gonder
girisleri oku
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PLC’nin ¢alisma prensibi hakkinda fikir sahibi olabilmek i¢in sekildeki basit kontrol
diizenegi ele alalim. Bu siiregteki mikser motoru, tankin i¢indeki sivinin sicaklik ve

basing degeri belirli bir seviyeye gelince otomatik olarak karistirmaya baslayacaktir.

b0|tun
Kumanda
panosu
C | ]
Basing termostat
salteri

Sekil 2.3 . Mikser Karistirma Diizenegi

Mikser motoru elle ¢galima komutu bir buton yardimiyla da kontrol edilebilecektir.
Siirecte izlenen sicaklik ve basing degerleri set degerlerinin iizerine ¢iktiginda basing

ve termostatin normalde acik olan kontaklar1 kapanacaktir.

Bu kontrol diizeneginin klasik kumanda semas1 sekil 2.4.’de verilmistir. M mikser

motorunun kontaktdrii basing ve termostat anahtarinin veya butonun kapanmasiyla

enerjilenir.
F Basing
salteri termostat - N
L
Motor
buton kontaktorii
1

Sekil 2.4.Mikser Kumanda Devresi
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Ayni uygulama icin PLC’nin nasil kullanilacagina baktigimizda, benzer giris
elemanlar1 basing salteri, termostat, buton gibi elemanlar PLC’de de kullanilacaktir.
Basing salteri, termostat ve buton PLC’nin girisine, mikser motorunu

enerjilendirilecek kontaktor PLC ¢ikis terminaline baglanacaktir.

Bu islem i¢in tipik merdiven programi sekil 2.4.’de verilmistir. Merdiven programda
kullanilan format klasik kumanda sisteminde benzemektedir. Her bir sembol bir
komutu temsil etmektedir. Sembollerin tizerinde bulunan harf ve rakamlar komut

adreslerini ifade eder.

OTOMATIK KARISTIRMA
PROGRAMI

0.0 0.1 Qoo

Sekil 2.5. PLC Merdiven Blok Diyagrami

Sekildeki merdiven blok programinda ii¢ adet normalde agik kontak ve bir adet ¢ikis
rolesi vardir. Q0.0 rolesi, 10.0 ve 10.1 kontaklar1 kapandiginda veya 10.2 kontagi
kapandiginda enerjilenir. Her iki durumda da QO0.0 ro6lesine enerji akist (lojik

stireklilik) saglanmis olur.

Oncelikle girislerin durumu okunarak PLC bellegine yazilir. Girise bagh kontak agik
ise bellege 0, kapali ise bellege 1 yazilir. Daha sonra merdiven program uygulanir.
Bellege uygulanan giris durumlarina gore (1 veya 0) programdaki agik kontaklar
acilir veya kapanir. Kontaklar merdiven programda soldan saga s6zde bir enerji akisi
saglarsa, cikis rolesi enerjilenir. Cikis birimine bagl olan kontak kapanir ve Q0.0
cikisina bagl kontaktor enerjilenir. Benzer sekilde merdiven programda soldan saga
bir enerji akis1 yoksa Q0.0 ¢ikis rolesi enerjilenmez ve 0 olur. Cikis birimine baglh

kontak acik olur ve Q0.0 ¢ikisina bagl kontaktdr enerjisiz kalir.
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2.6.PLC Programlama Dilleri

PLC’lerde kullanilan programlama dilleri siirekli evrim kaydetmektedir. Bunun
yaninda bazi temel yazilim tiirleri uzun siireden beri kullanilmaktadir.
Programlanabilir lojik kontroldriin dogusu ile birlikte merdiven programlama formati
kullanilmaya baslandi. PLC’ler merdiven programlama dilinin (Ladder Diyagram)
yaninda STL (Statement list) komut dili, FBD (Function Block Diyagram) ile

programlanabilir.

2.6.1.Merdiven programlama dili

Merdiven kontrol programi olusturmak i¢in sembolik komut setleri kullanilir. Bu tiir
sembolik komutlar kontak, réle ve farkli amaglar i¢in kullanilan blok diyagramlardan

olusur.

Merdiven programlama yontemi kolay ve anlasilir oldugundan PLC programcilar1 en
cok bu dili kullanirlar. Merdiven programlarin asil amaci giris kosullarina gore ¢ikis
kosullarini kontrol etmektir. Genel anlamda bir basamak, kontaklardan olusmus giris

kosullar1 ve basamagin sonunda role ile gosterilen ¢ikis kosullarindan olusur[1,7].

Metwork 1

0.0 0.1 Goa

~
~r

Hetwork 2

0.2 Q0

Sekil 2.6. Merdiven Programlama Formati
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Merdiven programlama sekli bir gli¢ kaynagindan ¢ikan akimin bir takim lojik giris
kosullarinin belirledigi kontaklardan gegip lojik ¢ikis kosulunu enerjilendiren
elektrik devresi seklinde diisiiniilebilir. Bu elektrik devreleri kolay anlasilir kiigiik
parcalara ayrilir. Bu parcalara basamak veya network denir. Merdiven diyagramin
solundaki dikey cizgi sdzde enerji hattin1 temsil eder. Cikis eleman1 yada komutun
cizilmeyen diger yani nétr hatti temsil eder. Ornegin; network 1°deki 10.0 ve 10.1
kontag1 kapali olursa basamagin basindaki enerjili iletkenden akim 10.0, 10.1, Q0.0
ve notr yoluyla devresini tamamlar. Boylece o basamakta lojik siireklilik saglanmis
olur. Bu durumda Q0.0 rélesi enerjilenmis olur. Boylece 10.0, 10.1°1n temsil ettigi
girige gore Q0.0 ¢ikisina bagli eleman kontrol edilir. Olay bundan ibarettir. Merdiven
programin uygulamasi soldan saga, yukardan asagiya dogru sirali sekilde olur.

Merkezi igslem birimi programin son komutunu uyguladiktan sonra tekrar basa doner.

2.6.2.Komut listesiyle programlama dili

Komut kodlar1 girilerek kontrol programi olusturulabilir. Program kodlar1 komut ve
onun isledigi adresten meydana gelir. Merdiven programlama ve FBD (Fonksiyon
Blok Diyagram)’de gelistirilemeyen programlari komut listesinden gelistirebiliriz.

CPU’nun kendi anadilinde program gelistirildiginden dolay1 boyle bir 6zellik s6z

konusudur.
Network1
LD 10.0
LD 10.1
LD 11.0
A I1.1
OLD
ALD
= Q1.0
Network?2
LD 10.0
A 10.1

= Q0.0
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Komut programlama dili assembly diline benzemektedir. CPU, yazilan programi
yukaridan asagiya dogru her bir komutu sirasiyla uygular. Program son komutu

uyguladiktan sonra program yeni bastan uygulanir[1,7].

2.6.3.Fonksiyon blok diyagramlar1 programlama dili

FBD ile programlamada, merdiven programlamada oldugu gibi kontak ve roleler
yoktur. Bunun yerine kutu seklinde gosterilen esdeger komutlar vardir. Program bu
komutlarin kendi arasinda birlestirilmesinden olusmaktadir. Bu baglant1 sekli ile

lojik ifadelerin programlarinin olusturulmasi kolaylagir.

Ta7?
[0, 0= AMD — |1 TOM
Y50

ACO—PT

Sekil 2.7.FBD programlama formati

Verilen programlama oOrneginde “ve” kapismnin her iki girisi 1 oldugunda T37

zamanlayicisi ¢alismaya baglar.

2.6.4.Tarama

Merkezi islem birimi giris arayiizii araciligiyla ile giris verilerini okur, bellekte yazili
programi uygular, haberlesme islemini gerceklestirir, kendi i¢inde ariza testini yapar
ve program sonuclarini ¢ikisa aktarir. Bu islemin bir kez yapilmasina tarama denir.

Tarama dongiist Sekil 2.8.’de verilmistir.

CPU merdiven programi uygulamadan 6nce soldan saga ve yukaridan asagiya sirayla
tarama yapar. Soldan saga tarama da herhangi bir hata yoksa bir sonra ki basamaga

gecer ve taramay1 bu seklide tamamlar.
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Merdiven programinda tarama kavrami sekil 2.9.’da 6rnekle daha ayrintili bir sekilde
aciklanmistir. PLC taramanin giris terminaline bagl elemanlarin durumunu okur ve
giris imaj kaydedicisine aktarir. Okuma esnasinda ilgili giris devresinden akim
geciyorsa kaydediciye 1, akim gecmiyorsa 0 yazilir. Program uygulamasi esnasinda
girigler degisse bile kaydedici icerigi degismez. Okuma islemi bittikten sonra sira

bellekte

!

— Girisleri oku

!

Bellekte yazili programi uygula

A 4

\/ Haberlesme islemini gerceklestir

h 4

Ariza tespiti yap

v
Program sonuglarini ¢ikiglara aktar

l
=

Sekil 2.8. Tarama dongiisii

Yazili programin uygulanmasina gelir. Merdiven programi uygulanmasi soldan saga
ve yukaridan asagiya dogru, sirayla gergeklestirilir. Oncelikle giris imaj
kaydedicisinde 10.0’in durumu islenir. 10.0 degeri 1 ise kontak kapanir ve Q0.0
rolesinde lojik siireklilik saglanir. CPU, Q0.0 rolesi ¢ikis imaj kaydedicisine 1 yazar.
Daha sonra sira Network 2 de komut uygulamasina gelir. Q0.0’1n durumu bellek
kaydedicisinden okunur ve c¢ikist 1 oldugunda kontagi kapanir. Bu durumda da
network 2 deki QO.1 rolesi enerjilenir ve ¢ikis imaj kaydedicisi Q0.1 adresine 1

olarak kaydedilir.
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Programin uygulamasi bittikten sonra ¢ikis imaj kaydedicisi igerigi ¢ikis terminaline
aktarilir. Bu tarama sonucunda PLC de Q0.0 ve QO.1 cikislarina bagli adresler
enerjilendirilir. Programin uygulanmasi sonucunda igerigi 0 olan cikiglar

enerjilenmez.

Metwork 1 Metwaork, Title

[ Metwark Camment

0.0 L0o
— | | r
| | &, )
Metwork 2
|
[oao L0

Sekil 2.9.Merdiven Programda tarama dongiisii

2.7.PLC Programlama Komutlar

2.7.1. Bit lojik komutlari

Kontak ve role, merdiven programlama komut setinin en énemli iki elemanidir. Bir
basamaktaki kontak sembolii, ¢ikis kontrol etmek icin degerlendirilmesi gereken bir
kosulu temsil eder. Dahili ve harici ¢ikiglar role sembolii ile gosterilir. Tiim kontak
ve rolenin bir adresi vardir. Bu adres, neyin degerlendirildigini, neyin kontrol

edildigini belirler.

PLC’deki role ve kontak komutlar1 ile klasik kumanda sistemindeki role ve

kontaklarla gerceklestirilebilecek kontrol problemlerine ¢6ziim getirebilir. Bu
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komutlarla bellekteki belirli bit adreslerindeki veriler kontrol edilerek dahili ve harici

c¢ikislarin kontrolii saglanmis olur[4,7].
2.7.1.1. Normalde acik kontak

Normalde agik kontak biti ile ifade edilen referans adresteki veriyi okur. Ilgili
adresten okunan bit degeri 1 ise kontak kapanir lojik siireklilik saglanir. 0 ise kontak

oldugu gibi kalir. Kontak komutu okumaya karsilik gelir.

| Otarnatik,
| l

Sekil 2.10. Normalde Agik Kontak

2.7.1.2. Normalde kapah kontak

Programin uygulanmasi sirasinda normalde kapali kontagin bit ile temsil edilen
adresindeki veriyi okur. Okunan veri 0 ise kontak oldugu gibi kalir, enerji akisi
saglanir. Merkezi islem biriminin okudugu deger 1 ise normalde kapali kontak acilir

ve enerji akisi kesilir.

Otarmatik,

— 7

Sekil 2.11. Normalde Kapal1 Kontak

2.7.1.3.Cikas rolesi

Plc’nin ¢ikisina bagl elemanlar1 veya dahili yardimci réleleri kontrol etmek igin
cikis rolesi kullanilir. Enerji akisini kontrol eden kontaklarin durumuna gore rélenin
enerjisi kesilebilir veya saglanabilir. Roleye enerji akisi saglandiginda bit ile temsil
edilen adrese 1 yazilir. Roleye enerji akisi olmadiginda, merkezi islem birimi bit

adresine 0 yazar.
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Hata_Lambasz

— )

Sekil 2.12.Cikis Rolesi
2.7.1.4. Pozitif gecis kontag:

Pozitif gecis kontagi, girisine uygulanan sinyal 0 konumundan 1 konumuna her
geciste bir tarama siiresi kadar lojik stireklilik (enerji akisi) saglar. Merdiven
programla dilinde pozitif gecis kontag: ylikselen kenar EU (Edge Up) anlamina gelir.

Y18in tepesindeki durumun 0’dan 1’e olan gegisi olarak tanimlanir.

Sekil 2.13. Pozitif Gegis Kontag:
2.7.1.5. Negatif gecis kontagi

Negatif gecis kontagi girisine uygulanan sinyal 1 konumundan O konumuna her
geciste enerji akist bir tarama siiresi kadar devam eder. Negatif gecis kontagi
basamak programlamada kontakla, komut dilinde algalan kenar anlamina gelen ED

(edge down ) ile temsil edilir.

— v

Sekil 2.14. Negatif Gegis Kontag1

2.7.1.6.Degil kontag:

Degil kontag1 enerji akisi durumunu degistirir. Lojik siireklilik yani enerji akisi degil
kontagina ulastiginda enerji kesilir ve bu komuttan sonra enerji akis1 devam etmez.
Enerji akis1 degil kontagina gelmez ise degil kontagindan sonra enerji akisi devam

eder.
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—]{notp—

Sekil 2.15. Degil Kontag1

2.7.1.7. Set rolesi

Alarm_Sireni

—(s)
1
Sekil 2.16. Set Rolesi

Set rolesine enerji akisi saglandiginda, bit tarafinda belirlenen adresten itibaren N
tane bit 1 yapilir. Setlenen bu bolgeler sifirlanmadigi siirece 1 olarak kalir.

Alarm_Sireni adresindeki 1 bit set edilmistir.
2.7.1.8.Reset rolesi

Reset rolesine enerji akisi saglandiginda, bit ile belirlenen adresten itibaren N tane
biti sifirlar. Eger bit adresi T veya C olarak belirlenmisse, zamanlayici ve sayicinin o
anki degeri sifirlanir. (N = 1) N operandinin uzunlugu bayt oldugundan alabilecegi

en bliyiik deger 255° dir.

W1E.0
— " )

Sekil 2.17. Reset Rolesi

2.7.1.9. Ozel bellek bitleri

Ozel bellek bitleri ¢esitli durum bilgileri ve kontrol fonksiyonlar saglar. Ozel bellek
bitleri merkezi islem birimi ile kullanici programi arasinda iletisim saglar. Ozel
bellek bitleri 1,8,16 ve 32 bit olarak kullanilabilir. Okunabilir, hem okunabilir hem

de yazilabilir 6zel bellek bitleri olmak iizere 2 grupta siiflandirilirlar. Okunabilir
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bellek bitleri (Special Memory) SMO ile SM29 arasindaki bitlerdir. Hem okunabilir
hem de yazilabilir bellek bitleri ise SM30 ile SM 179 arasinda belirtilmislerdir.

Ozel bellek bitleri gesitli fonksiyonlarda kullanilmaktadirlar. Ornegin SMO0.0 biti her
program calistirildigi andan itibaren 1’dir. SMO.1 biti ise ilk taramada 1 diger
taramalarda 0 degerini alir. SMO0.5 biti saniyelik darbeler iiretir. 1 saniyenin 0,5

saniyesi set degeri 0, kalan 0,5 saniye ise 1°dir.

2.7.2. Zamanlayici1 komutlar

Zamanlayicilar elektronik ve mekanik zaman roleleri gibi c¢alisirlar. Belirli bir siire
sonunda devrenin enerjisini agmak ya da kesmek i¢in kullanilir. Zamanlayicilar ve

sayicilar, role ve kontak disinda en ¢ok kullanilan islem elemanlaridir[2,7].

2.7.2.1. TON zamanlayici

Gecikmeli zamanlayict TON (On Delay Timer)’ un IN girisi yetkilendiginde (1
yapildiginda) zamani1 sayma islemi baslar. Zamanlayicinin igeri, o anki degeri PT
degerine esit veya daha biliylik oldugunda zamanlayici biti 1 olur. Zamanlayiciya ait
olan agik kontaklar kapanir, kapali kontaklar acilir. Zamanlayicinin IN girisi 0
oldugunda, zamanlayicinin igerigi

silinecegi gibi reset komutu kullanilarak

zamanlayicinin igeri sifirlanabilir.

Metwork 1 Metwork, Title
[ Metwark Comment
0.0 T37
| |
| [ IM TOM
1004FT 100 mz
T37 Q0.0
| | T4
| | L )

Sekil 2.18. Gecikmeli Zamanlayici
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Sekil 2.18 verilen programda 10.0 kontag1 enerjilendigi zaman T37 zamanlayicisina
ait kontaklar konum degistirir. PT degeri 100 oldugundan Q0.0 rolesi 100x100 ms.=
10000 ms. yani 10 sn. sonra enerjilenir. 10.0 kontag: tekrar sifir oldugunda ise T37

zamanlayicisi bu sefer PT degerini gozetmeksizin sifirlanir.

TON zamanlayicisinin sayma araliklar1 (resolution) ve zamanlayici adresleri tablo

2.1.’de verilmistir.

Tablo 2.1. TON Zamanlayici araliklari

1 ms T32, T69
TON 10 ms. T33-T36,T97-T100
100 ms. T37-T63,T101-T255

2.7.2.2.TONR zamanlayici

Kalict zaman gecikmeli (Retentive On-Delay Timer) TONR’in IN girisi set
edildiginde sayma iglemi baslar. IN girisi sifirlandiginda zamanlayicinin o ana kadar
saydigr deger kalic1 olarak saklanir. IN girisi tekrar set edildiginde sayma islemi
kaldig1 yerden devam eder. Zamanlayici igeri PT degerine esitlendigi andan itibaren

zamanlayici biti 1 olur.

Sekil 2.19 da verilen 6rnek programda, 10.0 girisi set edildiginde zamanlayici
saymaya baglar. PT degeri 100 oldugundan dolayi, 100x10 = 1000 ms. = 1 sn. sonra
zamanlayicist kendini set ederek Q0.0 rolesini set ederek enerjilendirir. TONR
rolesinin sifirlanmasi gerekmektedir. Bu durumda da network 3 de verildigi gibi 10.1
kontagi enerjilendirilerek T1 rolesi sifirlanir. Tablo 2.2.’de TONR zamanlayicisinin

sayma araliklar1 belirtilmistir.
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Tablo 2.2. TONR zamanlayici araliklar

1 ms TO, T64
TONR 10 ms. T1-T4,T65-T68
100 ms. T5-T31,T69-T95

Metwork 1 MHetwork, Title

| Metwork, Comment

0.0 T
—| : I TONR
1004 Pt 10 ms
Metwork 2
|
Ti Q0.0

Y
s

Sekil 2.19. TONR zamanlayicisi

2.7.2.3.TOF Zamanlayici

Gecikmeli agic1 zamanlayic1 (off-delay timer) TOF’un IN girisi set edildiginde
zamanlayici biti 1 olur. Lojik siireklilik kesildiginde zamanlayici1 saymaya baglar ve
deger PT degerine biiyiik esit oldugunda zamanlayici biti 0 olur. Eger IN girisi PT
stiresinden daha kisa siirede 0 yapilirsa zamanlayict biti 1 konumunda kalir. TOF un
yeniden saymasi i¢in IN girisine uygulanan sinyalin 0’dan 1’e geg¢mesi gereklidir.

Tablo 2.3.’de TOF zamanlayicisina ait sayma araliklar1 belirtilmistir.
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Tablo 2.3. TOF zamanlayicisi araliklar

1 ms T32, T69
TOF 10 ms. T33-T36,T97-T100
100 ms. T37-T63,T101-T255

Sekil 3.11.°de verilen 6rnek programda zamanlayici girisi 0 oldugunda sayma islemi
ger¢eklesmez. 10.0 kontag: set edildiginde T33 zamanlayicisi set edilir 10.0 degeri
reset edildiginde, 0 oldugunda; PT degeri 100x10 = 1000 ms. = 1 sn sonra sifirlanir

ve Q0.0 rolesi gecikmeli olarak 0 degerini alir.

Metwork 1 Metwork, Title
[ Metwark Camment
(0.0 T33
| l
| [ IM TOF
1004 PT 10 ms
Metwork 2
T33 RLIN]
| l r
| | b )

Sekil 2.20. TOF zamanlayicisi

2.7.3. Sayicillar

PLC programinda kullanilan sayicilar nesneleri saymada kullanilir. Sayicinin sayma
girisine uygulanan darbeler set i¢in girilen degere ulastiginda sayici devrenin

enerjisini acip, kapatma islemini gergeklestirir[1,7].
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2.7.3.1. Yukarn sayicilar

Yukarn sayicilar (Count Up) CTU simgesi ile belirtilirler ve C1 girisine uygulanan
her darbede sayma islemini gergeklestirirler. Sayicinin saydigi darbe PV girisindeki
degere esit ya da biiyilk oldugunda sayicinin biti 1 olur. Reset girisine uygulanan

darbede ise sayic1 hafizasini sifirlar.

Metwork 1 I etwark, Title

[ Metwark Comment

0.0 C1
} : ] TTU
0.1
|1
1 | R
APy

Sekil 2.21. Yukar1 Sayict

2.7.3.2. Asag sayicilar

Asag1 sayicilar (Counter Down) CTD simgesi ile tanimlanirlar. CD girisine
uygulanan her darbede set edilmis olan PV degerinden asagiya dogru sayma islemini
gerceklestirirler. Sayicinin igeri 0 oldugunda sayici biti 1’e setlenir. LD yiikleme biti
1 ile set edildiginde sayicinin igerigi tekrar PV degeri ile yiiklenir ve sayici biti 0

olur.
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Metwork 1 Metwark, Title

| Metwoark, Comment

0.0 2
: : D CTD
10.1
[
0Py

Sekil 2.22. Asag1 Sayict

2.7.3.3. Asag1 yukar sayicilar

Yukari-agagi sayicilarda diger sayicilar gibi calisir. CU girisine uygulanan her darbe
PV degerini yiikseltir. CD degerine uygulana her darbe ise PV degerini azaltir.
Sistem sifirlandig1 andan itibaren uygulanan her darbe ise sayici igerigini 0’lar ve

sayici bu anda sayma iglemini gerceklestirmez.

2.7.4. Veri karsilastirma

Karsilasgtirma komutlar1 bayt, word, double word ve reel say1 gibi veri tiplerini kendi
iclerinde karsilastirip sonuca gore program akisini etkilerler. Karsilastirmak istenen

degerlerin ikisi de veri, biri veri digeri herhangi bir sabit degisken olabilir.

2.7.4.1. Bayt karsilastirma

Bayt karsilastirma komutlar1 8 bitlik iki veriyi karsilastirmak icin kullanilir.
Karsilagtirma islemi IN1 ve IN2 adreslerindeki verilerin esit, biiyiik, kii¢iik,biiyiik
esit, kiigiik esit ve farkli olmasina gore yapilir. Karsilastirma sonucu dogru ise kontak
kapanir ve enerji akisini saglar. Fakat karsilastirma sonucu dogru ise kontak agik

kalir ve lojik siireklilik saglanamaz.
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Metwork 1 etwork, Title
[ Metwark Comment
IM1 Q0.0
| __r | T4
1 ==F | { )
IMNZ2
Symbal Addresz
IM1 WE10
IMZ2 WEB20

Sekil 2.23 Bayt Karsilagtirma

Sekil 2.23.’de verilen 6rnek programda bayt tipindeki iki verini karsilagtirilmasi
yapilmistir. IN1 degeri IN2 degerine esit oldugunda kontak set edilecek Q0.0 rdlesi
cikis degeri 1 olacaktir.

2.7.4.2. Word karsilastirma

16 bit uzunlugundaki iki tam say1 veriyi karsilagtirmak i¢in kullanilir. Karsilastirma
islemi bayt karsilastirma isleminde oldugu gibi IN1 ve IN2 adreslerindeki verilerin
esit, biyiik, kiiciik, biliylik esit, kiigiik esit ve farkli olmasina gore yapilir.
Kargilagtirma sonucu dogru ise kontak kapanir ve enerji akisini saglar. Fakat

karsilagtirma sonucu dogru ise kontak acgik kalir ve lojik siireklilik saglanamaz.

Sekil 2.24.’de verilen 6rnek programda 0 nolu analog giris igerigi desimal 18000
sayistyla karsilastirilmaktadir. Analog giristen gelen deger 18000 den biiyiik esit

oldugunda ¢ikis rolesi enerjilendirilir.

Metwork 1 M etwork, Title

[ Metwark Camment

+12000

Sekil 2.24. Word karsilastirma
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2.7.4.3.Double word karsilastirma

32 bit uzunlugundaki iki tam say1 veriyi karsilagtirma isleminde double word
karsilagtirma islemi kullanilir. Karsilastirma islemi word karsilastirma da oldugu gibi
IN1 ve IN2 adreslerindeki verilerin esit, biiyilik, kiiciik,bliylik esit, kiiclik esit ve
farkli olmasina gore yapilir. Karsilastirma sonucu dogru ise kontak kapanir ve enerji
akisin1 saglar. Fakat karsilastirma sonucu dogru ise kontak agik kalir ve lojik

stireklilik saglanamaz.

2.7.4.4. Reel say1 karsilastirma

Reel say1 formatindaki iki say1y1 karsilastirma isleminde IN1 ve IN2 adresleri iki reel
say1 degeri ile yiiklenir. Karsilagtirmada istenilen formatin dogruluguna gore kontak

acik kalir ya da kapanarak lojik siirekliligi saglar.

2.7.5. Matematiksel islemler

PLC programinda toplama, ¢ikarma, carpma, bolme, arttirma, azaltma islemleri
yapilabilir. Cikan sonuglar adreslere + 32768 ve — 32767 degerleri arasinda olacak
sekilde yazilir.

PLC de yapilan islemler tamsayi, dobule integer, reel say1 degerleri iizerinden
toplama, ¢ikarma,carpma ve bdlme islemleri yapilir. Islemler esansinda IN1 ve IN2
degerleri istenilen degerler ile yliklenir. EN girisi set edildiginde OUT c¢ikisindan

yapilan islem sonucu elde edilir.

Islemler sonucunda herhangi bir hata olusmamissa ENO ¢ikis1 da 1°‘e set edilir ve
islem siras1 bir sonraki isleme gelir. Herhangi bir hata durumunda ise bu ¢ikis 0

degerini alir ve sonraki islemler i¢in komut uygulanmaz.

Toplama komutu uygulandiginda SM1.0 sifir, SM1.1 tasma ve SM1.2 negatif bitleri
etkilenir. SM1.1, tasma hatalarin1 ve gegersiz degerleri gosterir. Eger SM 1.1 set

olmus ise, SM1.0 ve SM1.2°nin degerleri gecerli degildir ve ¢ikis giincellenmez.
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Eger SM1.1 ve SM1.3 set olmamis ise, islem hatasiz sekilde bitmis, SM1.0 ve SM1.2

gecerli degerler igeriyor demektir.

Bayt ,word, double word arttirma ve azaltma komutlarinda ise EN girisine lojik

stireklilik saglandiginda IN girisindeki deger 1 arttirilip ya da azaltilip OUT ¢ikigina

yazilir. ENO ¢ikis1 da islem hata icermiyorsa bir sonraki islem igin sistemi set eder.

Tablo 3.4.’de PLC’de toplama, ¢ikarma, ¢arpma ve bdlme islemleri i¢in gegerli veri

tipleri ve operandlarin listesi verilmistir. Tablo 3.5. ise arttirma ve azaltma islemleri

icin veri ve operand listelerini gostermektedir[1].

Tablo 2.4. Toplama, Cikarma, Carpma ve Bélme Komutlari i¢in Gegerli Operandlar

Girig/Cikis | Veri Tipi Operandlar
IN1,IN2 | INT IW, QW, VW, MW, SMW, SW, T, C, LW, AC, AIW,
DINT *VD, *AC, *LD, Sabit
REEL ID, QD, VD, MD, SMD, SD, LD, AC, HC, *VD, *LD,
*AC, Sabit
ID, QD, VD, MD, SMD, SD, LD, AC, *VD, *LD,
*AC, Sabit
ouT INT IW, QW, VW, MW, SMW, SW, LW, T, C, AC, *VD,
DINT, *AC, *LD
REEL ID, QD, VD, MD, SMD, SD, LD, AC, *VD, *LD,

*AC
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Tablo 2.5. Arttirma ve Azaltma Komutlari i¢in Gegerli Operanlar

Girig/Cikis | Veri Tipi Operandlar
IN BAYT IB, QB, VB, MB, SMB, SB, LB, AC, *VD, *LD, *AC,
INT Sabit
DINT IW, QW, VW, MW, SMW, SW, T, C, LW, AC, AIW,
*VD, *LD, *AC, Sabit
ID, QD, VD, MD, SMD, SD, LD, AC, HC, *VD, *LD,
*AC, Sabit
ouT BAYT IB, QB, VB, MB, SMB, SB, LB, AC, *VD, *AC, *LD
INT IW, QW, VW, MW, SMW, SW, T, C, LW, AC,*VD,
DINT *LD, *AC
ID, QD, VD, MD, SMD, SD, LD, AC, *VD, *LD,
*AC

2.7.6. Veri tasima komutlari

2.7.6.1.Bayt tasima

Bayt tasima komutunun girisine lojik stireklilik saglandigi anda IN girisindeki bayt

uzunlugundaki veri, bayt uzunlugundaki OUT adresine tasinir. IN adresindeki veri

igerigi tasima isleminden etkilenmez.

Metwork 1

Metwaork, Title

| Metwork, Comment

EM

YBEOIM

MO _B

END f——)

QUTFACD

Sekil 2.25. Bayt tasima komutu
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Sekil 2.25.’de verilen merdiven programda EN girisi set edildiginde VB50 degeri

ACO adresine taginir ve enerji akisi sonunda ACO adresi VB50 degerini alir.

2.7.6.2.Word tasima

16 bit uzunlugundaki verileri tagima komutunun EN girisi set edildiginde, IN
girisindeki 16 bit uzunlugundaki veri, word uzunlugundaki adrese tasinir. IN

adresinin igerigi tasima isleminden etkilenmez.

2.7.6.3. Double word tasima

32 bit uzunlugundaki verileri tasimada kullanilan islemdir. En girigine lojik siireklilik
saglandiginda IN girisindeki 32 bit uzunlugundaki veri OUT ¢ikigina 32 bit olarak

taginir ve diger tasima iglemlerindeki gibi veri igerigi tasima isleminden etkilenmez.

2.7.6.4 Reel say1 tasima

Reel sayr tasima komutu 32 bitlik reel saymin EN girisine lojik stireklilik

saglanmasiyla OUT cikisina higbir veri kayb1 yasanmadan aktarilmasidir.

2.8. Oransal Kontrol Cihazlarinda PID

Oransal kontrol cihazlar1 i¢ginde en gelismis olant PID (Proportional, Integral ve
Derivative) denetim parametrelerine sahip olanidir. PID cihazlarinin ayarlanmasinda
asagidaki yontem kullanilabilir. Esas amaci ayar degeri (set point) ile olgli degeri
(measurement) arasindaki hatayi sifira indirmek ve bu sayede istenilen degere
(controlled variable) ulagsmak olan bu tiir kontrol cihazlari, P, I, D parametrelerinin

uygun bir sekilde ayarlamalar1 sayesinde kontrol edilen degiskenin ayar degerine;

a) Minimum zamanda
b) Minimum iist ve alt tepe degerleri (overshoot ve undershoot)'nden gecerek

ulagmasini saglarlar.
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Burada kisaca P, I ve D olarak adlandirilan parametreler Ingilizce karsiliklari olan
Proportional, Integral ve Derivative kelimelerinin bas harfleri olup, sirasi ile Oransal
Integral ve Tiirevsel anlamina gelmektedir. P diger adiyla oransal bant parametresi
kontrol cihazinin i¢inde yer alan denetim mekanizmasinin kazan¢ miktar: ile ters

orantist olan degeridir[1,4,7].

%PB=1/Kx100 esitligi ile izah edildigi lizere oransal band1 %20'ye ayarlanmis olan
bir kontrol cihazinin K (kazanc1) 5'tir. Oransal bandin ¢ok aza ayarlandigi cihazlarda
kazang ¢ok biiyiik olacagindan, bu cihazin kontrol ettigi islemler dengesiz olacaktir.
Hata miktari art1 ve eksi yonde gittikge artan miktarda osilasyona girecektir. Integral
ve Tiirevsel parametrelerin s6z konusu olmadig1 ve sadece P tip kontrol cihazlar ile
yapilan denetimlerde de dengeye ulagsmak miimkiindiir. Ancak sadece P'nin aktif
oldugu bu tiir kontrol sistemlerinde az da olsa ayar degeri ile kontrol edilen deger
(6lctim degeri) arasinda sifirdan farkli + veya - degerde ve sifira indirilemeyen bir
deger soz konusu olup, bu degere otomatik kontrol terminolojisinde offset adi

verilmektedir.

A Olciilen dedisken
OFFSET

/-\ OO l Set degeri

(/A R

=

t(Zaman)

Sekil 2.26. Reaksiyon Egrisi

Sadece P ile kontrol edilen bdyle bir sisteme I'nin (integral etkinin) ilavesi off-set'i
ortadan kaldirmaya yoneliktir. Diger bir deyisle P+I tiirlindeki bir kontrol cihazi ile
denetlenen bir silirecte normal sartlar altinda oturma sonuglandiktan sonra offset
olusmast s6z konusu degildir. Bununla beraber integral zamanin (I) ¢ok kisa olmasi,

islemin osilasyona girmesine neden olabilecektir. P+1 denetim mekanizmasima D
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(Tiirevsel) etkinin ilavesi ise set degerine ulasmak i¢in gegen zamani kisaltmaya

yaramaktadir.

2.8.1. PID Parametrelerinin ayarlanmasi

Bu konuda detaya girmeden 6nce 6nemli bir noktaya temas etmek yerinde olacaktir.
Asagida verilen ayar yontemleri her tiirlii siire¢ i¢in ayni1 olmakla birlikte gereken
oturma zamani, gerek reaksiyon zamani ve gerekse de iist ve alt salinimlarin ideal
degerleri dogal olarak siirecten siirece degisiklik gostereceginden her siire¢ igin
ortaya ¢ikacak olan PID degerleri de dogal olarak birbirinden farkli olacaktir. Diger
bir deyisle herhangi bir sicaklik siireci i¢in ayarlanmis bulunan PID parametreleri bir
basing siireci i¢in uygun olmayabilir. Ancak daha once ayarlanarak ideal degerleri
tespit edilmis bulunan PID parametreleri birbirine benzeyen siireglerde ufak-tefek
degisikliklerle kullanilabilir. PID parametreleri ilk kez devreye alma esnasinda ideal
kontrol icin ayarlanmalar1 gerekli olan degerler olup, cihazin bu degerlere
ayarlanmasini takiben bir daha gerekmedikce (isletme miihendisleri daha farkli bir
uygulama i¢in fikir degistirmedikce) degistirilmeleri s6z konusu degildir. Bu sekilde
hesaplanip ayarlanmis bulunan parametreler ilk devreye alma islemini takiben 6l¢iim
degeri set degerini yakalamisken etkilerini; ya set degerinin ihtiyaca gore eksi veya
art1 yonde degistirilmesi ya da kontrol edilen parametrede siiregten kaynaklanan ani

etkilerin var olmasi sirasinda gosterilecektir.

Asagida agiklanan ayar yontemi oldukga basit ve en pratik olanidir. Yontemin tatbiki
sirasinda ayart yapan kisinin islem hakkindaki bilgi ve yorumlar1 siliphesiz
ayarlamanin daha kisa ve az deneme yanilmaya yol acarak sonuglanmasinda etken
olacaktir. Ayarlama islemine baglamadan Once sisteminizin olas1 iist ve alt
sapmalarda herhangi bir problem c¢ikarip ¢ikarmayacagindan emin olmalisiniz.
Ornegin 0-100 Bar'lik basing kontrol sisteminin kontroliine yonelik bir sistemde bu
ayar1 yapiyorsaniz denemeler sirasinda basincin ayar degeriniz olan (6rnek olarak 50
Bar) miktardan 100 Bar'a veya 0 Bar’a kadar yiikselip algalmasi eger sisteminize
zarar verecekse bu durumda daha 6nce bilinen (varsa) PID degerleri ile baglamak

yerinde olacaktir.
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Ik olarak P'yi %100, I'yt maksimuma (off konumuna) ve D'yi minimuma (off
konumuna) getiriniz. Bu durumda cihaz integral ve tiirevsel etkiden yoksun olarak
sadece oransal cihaz olarak calisacaktir. Yukaridaki 6rnegimizden yola ¢ikarak set
degerini de arzu ettigimiz bir degere 50 Bar'a ayarlayiniz. Bu islemleri takiben cihazi
otomatik konumda devreye aliniz. Cihaz calisir ¢alismaz kontrol cihazi sistemin
basincini o anda var olan degerden (baslangicta sistemin basincinin 0=Sifir oldugunu
varsayalim) itibaren arttirmaya baslayacaktir. Sistemin devreye alindigi andan ayar

degerine ulagsmasina kadar gegen zamani not ediniz (Sekil 2.27.)

Bu zaman, sistemin reaksiyon zamanidir. Bu deger ileriki sathalarda beklenilmesi
gereken zaman olarak dikkate alinmalidir. Eger sekil 2.28’teki gibi gittik¢e azalan bir
salinim (osilasyon) izleniyorsa bu durumda P'yi %20 kadar azaltarak yine salinimi

izleyiniz.

A Ik tepe degeri Ikinci tepe degeri

AT
o\

W_J }
Tr=Reaksiyon Zamani t (Zaman)

De

.

T

b

Sekil 2.27.Ty ve T, nin Tanimi.



[\ / serdesei

er

Olciilen

1 (zaman)

Sekil 2.28.Azalan Salinim Reaksiyon Egrisi.
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Izleme islemini varsa bir kayit cihazi ile yoksa zamana karsilik izlediginiz degerleri

kagida yazmak sureti ile yapabilirsiniz. Yukarida belirtilen %20'lik azaltmalara, sekil

2.27'deki sabit salinimlara erisinceye kadar devam ediniz. Sisteminizin sekil 2.28’de

goriinen sabit genlikli osilasyona girdigi deger isleminizin kritik noktas1 olup ilk iki

iist tepe degeri ile ikinci list tepe degeri arasindaki zamani Ty=(Salinim zamani)

olarak not ediniz. Zaman saniye cinsinden hesaplanmaktadir. Bu tespitle birlikte

ayarlamalar i¢in gerekli veriler elde edilmis olmaktadir. Sabit Genlikli Osilasyonu

yakalamis oldugunuz P degerini Py degeri olarak ayrica not ediniz. Bundan sonra;

tablo 2.6.’daki PID ayarlarini uygulaymiz.

Tablo 2.6. PID ayarlari

1,6 Py PID veya PD tip kontrol cihazlari
P 2,2 Py PI tip kontrol cihazlar

2,0 Py Sadece P tip kontrol cihazlar

Ty /2 PID tip kontrol cihazlar
I Tk /1,2 PI tip kontrol cihazlar

Ty /8 PID tip kontrol cihazlar
D Ty /12 PD tip kontrol cihazlar
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Bu degerlerin de cihaza set edilmelerini takiben kontrol cihazinin ideal performansla
caligmas1 miimkiin olacaktir. Eger isteniyorsa bu degerler ince ayar amaci ile bir
miktar reaksiyonlar1 incelenerek artirilip azaltilabilir. Bu sekilde ayarlanmis bulunan
sisteminiz sekil 2.29.'daki salinim dizisi ile set degerine oturacaktir. Bu siireye
T=Oturma zamani denilmekte olup, sistemden sisteme yarim saatten 5-6 saate kadar

uzun olabilmektedir.

Oturma gerceklestikten sonra gerek set degerinde yapilan bir degisiklik, gerekse de
sistemde olusan ani dengesizlikler sonucu ortaya c¢ikan bozucu etkenler
(distrubances) nedeni ile denetim mekanizmasi tekrar devreye girecek, dl¢ii degerini
ayar degerine oturtmak iizere harekete gececektir. Herhangi bir nedenle sistemin
durdurulmasi veya ilk parametrelerinin tespitinden sonra sistemin isletmeye alinmasi
esnasinda Ol¢li degerini set degerine minimum zamanda getirmek i¢in kullanilan
diger bir imkan da kontrol cihazlarinin kendi {izerlerinde bulunana veya ayr1 olarak
kullanilan otomatik / elle calistirma istasyonudur. Bu istasyon otomatik konumda
iken kumanda tamamen otomatik olarak kontrol cihazinda, elle ¢calisma konumunda
iken ise operatoriin denetimindedir. Elle caligma konuma alinmis bir kontrol
cihazinda Ol¢li degerini set degerine getirmek icin, operatdr bir taraftan cihaz
gostergesinde Ol¢li degerini izlerken Ote yandan da nihai kontrol elemanin
(Servomotorlu vana, Pnoématik vana, Damper siiriicii v.b.) yavas yavas agmak veya
kapatmak sureti ile tamamen kendi kontroliinde sistemi set degerine oturtabilecektir.
Dogal olarak otomatik konumda ¢ok daha uzun siirebilecek bu islem elle miidahale
ile minimum siirede yapilmig olacaktir. Sistem, istenilen degerde ve cihaz elle
kumanda da iken artik yapilacak tek sey sistemi otomatik tusuna basarak otomatik
kumandaya almaktir. Artik sistemi kontrol eden kontrol cihazi olup, islemde olusan
degisikliklerde set edilmis bulunan PID parametrelerinin etkisi altinda gerekli

reaksiyonu gosterip tekrar 6l¢ii degerini set degerine oturtacaktir



f'jl;mcn Deder
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BOLUM 3. SIVILARDA ILETKENLIK OLCUMU

3.1.Giris

Elektriksel iletkenlik (g) maddenin elektrik akimini iletebilme kabiliyetidir.
Metallerde iletkenligi serbest elektronlar gerceklestirir. Sivilarda ise bu isi iyonlar
iistlenmektedir. Bir sivinin i¢inde ne kadar fazla ¢ézlinmiis iyon varsa, o kadar iyi
iletkendir diye diistinebiliriz. Ancak bu durum ¢6zeltinin sicakligina ve igindeki iyon
cinsine gore farklillk gosterebilir. Bazi ¢o6zeltilerde (NaOH, HCI) belli

konsantrasyonlarda durum tersine donebilir[8].

Stvilarm iletkenligine “Elektrolitik Iletkenlik” ismi verilmistir. Birimi S/m
(Siemens/metre)‘dir. Ancak bu birim 6zellikle sivilar i¢in oldukga biiyiik bir birim
oldugu igin, pratikte mS/cm veya pS/cm kullanilmaktadir. Ingilizce konusan
iilkelerde Siemens birimi yerine “mho” (iletkenlik, direncin tersi oldugu igin, Q

(ohm) birimine atifta bulunulmustur. “ohm”un tersten okunusudur). kullanilmaktadir.
3.2. Elektrolitik iletkenlik Ol¢iim Yontemleri
3.2.1. Konduktif iletkenlik

Genel olarak, karsilikli konumlandirilmis iki iletken plaka arasinda kalan ¢ozeltinin
lizerinden sabit gerilim altinda gecen akimin yardimiyla direncinin, dolayisiyla

iletkenliginin ol¢lilmesidir.

R=U/I (3.1
R: Elektriksel Direng (€2)

I Elektriksel Akim (A)
U: Elektriksel Gerilim (V)
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g =k/R (3.2)
g Elektriksel iletkenlik (uS/cm)

R: Elektriksel Direng ()

k* Olgiim Elektrotunun Sabiti (m-1)

Olgiim elektrotunun sabiti (k), karsilikli konumlandirilmis iletken plakalarin
aralarindaki uzakligin, yiizey alanlarina oranidir. Bu oran iletkenlik problari igin
sabittir. 4" degeri biiyiidiikge dl¢iim araligi da biiyiir. Ol¢iim hassasiyetine direkt

olarak etki eder. Olgiim araligina gore ideal X’ degerine sahip problar kullanilmalidir.

Konduktif ol¢limde, elektroda alternatif gerilim (AC) uygulanmalidir. Kesinlikle
dogru gerilim (DC) uygulanmamalidir. Dogru akimin uygulanmasi durumunda,
cozelti icindeki pozitif yiiklii iyonlar (katyonlar), negatif gerilim uygulanan plakaya,
negatif yiiklii iyonlar (anyonlar) ise, pozitif gerilim uygulanan plakaya toplanir. Buna
polarizasyon denir ve belli noktadan sonra gecen akimi engellediginden istenmeyen
bir durumdur. Cozelti i¢indeki iyonlarn yiiklerinin sifirlanip, kararli molekiiller
haline gelmesine yol agar. Kristallesen molekiiller, probun iletken plakalarina yapisir
ve bozulmasina sebep olur. Gaz haline gegen molekiiller ise, ¢ozeltinin
konsantrasyonunun degismesine sebep olur. Hi¢ olmazsa, oksijen ve hidrojen

molekiilleri olarak suyun ayrisarak, elektroliz olayina sebep olur[8,9].

Konduktif iletkenlik problari, sadece “ohm” olarak sivinin direng degerini

transmittere iletir.

Avantajlari
- Basit yapist nedeniyle, nispeten az maliyetli ve her yere uygulanabilen
iletkenlik problarinin yapimina imkan tanir.
- Cok kiiciik iletkenlik degerleri 6l¢iilebilir.

- Nispeten ucuz transmitterlerle kullanilabilmektedir.

Dezavantajlari

- Probun kirlenmesi, 6l¢iim hassasiyetini etkiler.
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- (Cozelti ile direkt temas oldugundan, agresif c¢ozeltilerle calisildiginda zamanla
plakalarda korozyon meydana gelir. (k’degerinde sapma olusur.)

- Yiksek iletkenlik degerlerinde (>200 pS) polarizasyon davranis1 gosterir. Bu
nedenle kullanilamaz.

- Yiksek iletkenliklerde, prob ile transmitter arasindaki kablonun direnci 6lgiim
hatalarina yol agar.

- Galvanik ayrigma olabilir.

3.2.2. indiiktif iletkenlik

Indiiktif prensibe gore calisan iletkenlik problari, transformatérlerin calismasi ile
benzerlik arz eder. Probun iginde, biri Primer digeri seconder olmak iizere iki ayr1
iletken tel sarimi1 vardir. Primer sarima uygulanan alternatif gerilim, bu sarima ait bir
manyetik alan olusturur. Bu manyetik alan, ¢ozelti i¢indeki iyonlara etki ederek belli
bir akimin indiiklenmesine yol agar. Bu akim seconder sarimin etrafinda
dolastiginda, sarim iginde de alternatif akim indiiklenir. Bu akimin olusturdugu,
elektrolitik 1iletkenlik degerine bagimli olan alternatif gerilimin O6l¢iilmesiyle

iletkenlik hesaplanir.

Manyetik akim, plastik tiirevi polimerlerden de etki edebildigi i¢in, sarimlar

cozeltiye direkt olarak temas etmemektedir.

Genel olarak indiiktif iletkenlik problari, sadece prob degil ayn1 zamanda transmitter
ozellikli cihazlar olarak piyasada bulunur. Bu cihazlarin ¢ikislari, analog proses
degeri (4...20 mA veya 0...10 V) ve role kontakt olarak konfigiire edilmistir. Bu
cikiglarla prosesin kontrolii yapilmaktadir. Sadece prob olarak yedek parga olarak
pazarlanirlar. Bu cihazlar 6zellikle CIP (Clean In Process = Demonte durumda
proses arasinda, hatt1 temizleme) yontemini kullanan isletmeler i¢in uygundur. Bu tiir
yerlerde kullanilan temizlik kimyasallarinin iletkenlikleri, konduktif iletkenlik

problarinin siirlarini agabilmektedir.

Ancak bu cihazlarin, 100 pS/cm ‘den kiicilik iletkenlik degerlerinin énemli oldugu

(6rnegin deiyonize su iireten tesisler) yerlerde kullanilmasi sakincalidir.
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Avantajlar

- Cozeltiye direkt olarak temas olmadigindan, agresif c¢ozeltilerin iletkenliginin
Ol¢timiinde ideal bir se¢imdir.

- Konduktif metoda nazaran, ¢ok daha yliksek iletkenlik degerlerinin (> 200 mS)
Olclilmesine olanak tanir.

- Polarizasyon riski yoktur.

- Prob iistiinde olusabilecek tortular problem olusturmaz.

- Galvanik ayrisma olmaz.

Dezavantajlari
- 100 puS ‘ten kiigiik iletkenlik degerleri dl¢iilemez.
- Prob biiytikliigiinden dolay1, montaj yeri uygun biiytikliikte olmalidir.

- Konduktif 6l¢iime nazaran, kullanilan donanim daha pahalidir.
3.3. Sicakhgn iletkenlige Etkisi

Sicakligin, iletkenlige belirgin bir etkisi vardir. Bunun sebebi, sicaklikla maddesel
ozelliklerin (yogunluk, viskozite, iyon konsantrasyonu) degismesidir. Katilarin
aksine ¢ozeltilerde, genelde iletkenlik sicaklikla dogru orantili olarak hareket eder.
Olgiilen deger, referans alinan sicakliktaki iletkenlik degeri ile karsilastirilarak
iletkenlik bulunur. Uluslar aras1 olarak kabul edilen referans sicakligi 25 °C “tir[9].

Her maddenin sicaklik karsisinda davranigi farklidir. Bu yiizden diizeltme faktorii
kullanilmas1 gerekmektedir. Bu diizeltme faktoriine “sicaklik katsayisi (a)” adi

verilir.

a =(7%) »100/g (25°C) (3.3)
a: Sicaklik Katsayisi (%/°K)

g Elektriksel iletkenlik (S/m)

t. Sicaklik (°K)

Iletkenlik 6l¢iimii yapan transmitter/kontroloér cihazlarin sicaklik kompanzasyonu
yapan Ozellikte olmasit gerekmektedir. Proba entegre olan sicaklik sensorii

(Pt100/Pt1000) kullanilmasi, dogru 6l¢lim i¢in en uygunudur. Boylece, sicaklik ve
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iletkenlik degerleri, ayn1 6l¢iim noktasindan alinmig olur. Cihazin, isletme sartlarina
gore belirlenen araliklarla kalibre edilmesi de sarttir. Yiiksek iletkenlik degerlerinin
s0z konusu oldugu isletmelerde, 6l¢iim sapmalar1 pek onemli olmayabilir, ancak
ornegin ilag endiistrisinde kullanilan proses suyunda olabilecek iletkenlik sapmalari,
cok biiylik problemlere sebep olabilir. Proses suyunun 6zellikleri, direkt olarak {iriin

kalitesine etki etmektedir.

Olgiim probu ile transmitter/kontrolor arasinda kullanilan kablonun da &zellikleri de
onemlidir. Olgiilen deger, dolayli olarak diren¢ &lgiimii oldugu igin, kablo direnci
hatalara yol agabilmektedir. Miimkiin oldugunca kisa kablo kullanilmasi en iyisidir.
Ayrica ortam sicakligina gore ozellikleri pek fazla farklilik gostermemelidir. Dig
parazitlerden korumak i¢in metal Orgiilii olmasi ve yiliksek akim gecen diger

kablolarla yan yana olmamasi en idealidir.

3.4. Iletkenlik Ol¢iimii Yapilan Yerler

Iletkenlik dl¢iimii, endiistride analitik 6l¢iim gerektiren bir¢ok alanda yapilmaktadir.
Dogadan herhangi bir sekilde elde ettigimiz su (akarsulardan, gollerden veya
denizlerden elde ettigimiz), i¢inde bir¢cok ¢oziinmiis mineral barindirir. Bu suyun
kullanim amacina gére sartlandirilmasi gerekir. Ornegin igme suyu belli niteliklere
sahip olmalidir. Iginde, insanlarin damak zevkine hitap edecek sekilde ve saglik
acisindan yeterli miktarda mineral barindirmalidir. Igme suyunda iletkenlik degeri
400 puS olarak tanimlanmistir. Barajlardan elde edilen su, bir¢ok isleme tabi tutulur.
Bu iglemlerin arasinda ve son kontrollerde iletkenlik o6l¢tiimii yapilmaktadir.
Endiistriyel isletmelerde de kullanim amacina gore, sehir sebeke suyunun (kuyu suyu
veya deniz suyu da olabilir) nitelikleri yeterli olmayabilir[8]. Proses i¢inde
kullanilacak veya buhar kazanlar1 besi suyunun, miimkiin oldugunca saf (deiyonize)
olmasi istenir. Su sartlandirma tesislerinden ¢ikan suyun son kontrollerinde iletkenlik

kontrolii yapilir.

Biitiin bunlardan baska, atik su kontrollerinde ve konsantrasyon Ol¢limlerinde de

elektrolitik iletkenlik 6l¢timiinden yararlanilmaktadir



BOLUM 4. PLC TABANLI SU ILETKENLIK OLCUMU VE
DEPOLAMA KONTROLU

4.1.Giris

Suyun tadin1 etkileyen en 6nemli parametre sudaki ¢dziinmiis maddelerdir. Ornegin
tuz kire¢ veya seker bizim de giinlik yasamda bildigimiz malzemelerdir. Sudaki
¢Ozlinmiis maddeler ne kadar c¢ok ise suyun kendi dogal tadi o kadar bozulur.
Coziinmiis maddenin artmasi suyun iletkenliginin artmasidir. Suyun elektriksel

iletkenligi cesitli cihazlarla 6l¢iilebilir.

Elektriksel iletkenlik birimi microsiemens’dir. Deniz suyu 40.000 ile 100.000
mikrosiemens araligindadir. Kuyu sulari, sehir ve sebeke sular1 genellikle 500-2000
mikrosiemens arasindadir. Suyun iletkenliginin azalmasi ile tadinin iyilesmesi

arasinda ters orant1 vardir. Iletkenlik diistiik¢e suyun tad artar.

Marka | iletkenlik
Mikrosiemens

Hiinkar 45
Erikli 50
Ozkaynak 70
Emirhan 120
Pinar 125
Hayat 160
Elmas 170
Komili 200

Tablo 4.1. letkenlik Olgiimleri



43

Tablo 4.1.°de ¢esitli firmalarda yapilan 6lgiimler verilmistir. TSE standardinda igme
sulart iki sinifta toplanir. “2.simif sular” kaynak (memba) sularini kapsar. “1.smif
sular” ise bunlarin diginda kalan sular1 kapsar. izin verilen iletkenlik degeri 2000 puS,
400 pS iletkenlik ise TSE tarafindan tavsiye edilen iletkenlik degeridir. letkenlik
cesitli sicakliklarda farkliliklar gostermektedir. Bu sebepten dolayr standart dl¢iim
sicakligt 20 - 25 oC olarak belirlenmistir.

Sisteme operatoriin miidahale edebilmesi i¢in sistemde TD 200 kontrol paneli
konulmustur. Kontrol panelinden sisteme veri girigi ve sistemin giincel durumunu,

ariza durumlarini ve ariza parametreleri takip edilebilmektedir.

TD 200

SIEMENS

Sekil 4.1.TD 200 Kontrol Paneli

TD 200, 2 satirlik, her satirinda 20 karakter yer alan ve sadece S7-200 cihazina
baglanan bir text display (metin gosterge) iinitesidir. TD 200 yardimci aracini
kullanarak, S7-200 cihazinizi mesaj metinleri ve uygulamayla ilgili diger
degiskenleri gostermek lizere kolaylikla programlayabilir. TD 200, uygulamadaki
stire¢c degisikliklerini izlemek ve degistirmek icin ucuz bir ara ylizey saglar. TD
200’de 9 adet tus bulunmaktadir. Bu tuslardan 5 tanesi mesaj okuma ve onay tusu, 4
tanesi ise kullanici tarafindan fonksiyon atamasi yapilabilen tuslardir. TD 200 ekrani
2 satirdan ve 20 karakterden olusmaktadir, bu genis ekran kullaniciyla sistem

arasinda rahat bir koprii olusturur[2].

Sekil 4.2.’deki iletkenlik 6l¢iim ve su depolama sisteminde farkli su kaynaklarindan
temin edilen sular cesitli islemlerden gecirilerek igme suyu haline getirilmektedir. Bu
sistemde PLC kontroliiyle sudaki iletkenlik degerlerini periyodik olarak dlgiilmekte
ve uygun degerdeki su son depolama tankina gonderilmektedir. Sisteme alinan su

oncelikle ¢cokertme tanklarina alinarak bu tanklarda bulaniklik giderme islemine tabi
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tutulmaktadir. Su c¢okertme isleminden gectikten sonra pompalar araciligiyla
belirtilen iletkenlik degerindeki su ihtiyacini son depolama tankina toplayarak su

siselenmeye hazir hale getirilmektedir.

Al, A2 ve BI1, B2 tanklan sistemde birbirine seri bagli ve 2 adet AC motor
tarafindan; 1. motor saatte 80 m3, 2. motor ise saatte 50 m3 kapasiteli, kontrol
edilmektedir. A tanklarinda iletkenlik degeri saf su derecesinde, igme suyu
degerlerinden ¢ok daha diisiik su mevcuttur. B tanklarinda ise farkli bir su
kaynagindan temin edilmis, iletkenlik degeri A tanklarindan daha farkli olan su

mevcuttur.

Sistemde elle ¢alistirma ve otomatik olarak ¢alistirma olmak tizere iki farkli segenek
mevcuttur. Sistem elle calistirma esnasinda pompa hizlart elle, buton aracigiyla
kontrol edilerek elde edilen iletkenlik degeri kontrol panelinden okunmaktadir.
Sistem elle ¢alisma sirasinda iletkenlik degeri istenilen limit degerler arasinda
olmadiginda sistem uyari 15181 aktif hale gelecektir ve diger uyarilardan farkli olarak
uyar1 lambasi flagorli olarak yanip sonecektir. Ayrica depolama tanklarinda bulunan
su seviye sensorleri de sisteme direk olarak bagli olup, su seviyesi list sinira
ulastiginda sistem suyu tahliye edecektir. Su seviyesi alt simira ulastiginda son
depolama tankina dolum islemi otomatik olarak tekrardan baslayacak ve dolum
devam edecektir. Sistem elle calisma durumunda kontrol tamamen operator

kullanicidadir.

Sekil 4.3.’de sistemin elle ¢alisma akis semas1 verilmistir. Sistemde herhangi bir
termik ariza olmadigi, acil durdurma butonu aktif olmadigr durumda, pompa 1 ve
pompa 2 calistirilip, pompalarin hiz ayarlari butonlar yardimciligr ile arttirilip
azaltilarak son depolama tankina gonderilen su miktarlar1 belirlenecektir. Sistem tank
seviyelerini kontrol ederek son depolama tanki 6niindeki valfin pozisyonunu agik ve
kapali olarak belirler. Eger son depolama tanki dolu ise sistem hattaki suyu otomatik
olarak tahliye edecektir. Eger valf agik pozisyonda ise su hattan gegerek iletkenlik
sensoOrii tarafindan 6rnekleme yapilarak istenilen degerlere uygun su iletkenligi olup
olmamasi durumuna gore sistem alarm verecektir. Suyun iletkenlik degerinde

herhangi bir sapma yoksa son depolama tanki dolana kadar ¢evrim devam edecektir.
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Sistemin otomatik ¢aligma seceneginde A tanklarindan su akisi saglayan pompanin
hiz1 baslangicta elle ayarlanacaktir. Pompa 2 icin ise otomatik konum segildiginde
hiz kontrolii istenilen iletkenlik degerine goére oransal olarak saglanacaktir. Sekil
4.5.’de sistemin otomatik calisma akis diyagrami verilmistir. Sistem hazir
konumdayken istenilen iletkenlik degerleri kullanici ekranindan girilir. iletkenlik
degerleri belirlendikten sonra sistemin ¢alisma araligini olusturacak alt sinir ve iist
siir iletkenlik degerleri belirlenecektir. Bu degerlerin tammmi1 0 — 2000
mikrosiemens araliginda olmalidir aksi takdirde sistem uyar1 durumuna gegecektir.
Ayrica sistem istenilen iletkenli degerinin alt sinir degeri ile iist sinir degeri arasinda
olup olmadigini da kontrol edecektir. Degerler girildikten sonra pompa 1 ve pompa 2
otomatik konumda calistirilacaktir. Sistem otomatige alindiginda siireklilik saglamak
ve su hattinin dolulugunu kontrol etmek i¢in 10 saniyelik bir gecikme ile sistem
otomatik konumda caligmaya baslayacaktir. Sistem otomatik c¢alisma esnasinda
tekrardan elle ¢aligmada oldugu gibi valf pozisyonu, iletkenlik degeri kontrollerini
yaptiktan sonra, son depolama tanki iist seviyesine gelene kadar dolum islemini

gergeklestirecektir.

Sisteme alt iletkenlik sinir1 ve ist iletkenlik sinir girilmesindeki hedef, sistemde
meydana gelebilecek ani iletkenlik sapmalarinda kabul edilebilir aralig
belirlemektir. Alt ve iist sinir degerleri arasindaki istenilen iletkenlik degerine en

yakin bir sekilde oransal kontrol sayesinde ulagilmis olunacaktir.

n st s degeri
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/[ \ [/ S
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Sekil 4.4. Oransal Kontrol Caligsma Egrisi
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4.2. Sistemin Giris ve Cikislarimin Belirlenmesi

Sistemde analog ve dijital giris ve ¢ikislarimiz mevcuttur. Sistemi kurarken bu giris
ve cikislarin iyi belirlenip PLC tiliriiniin ve ek {initelerinin bu sayiya gore
belirlenmesi gerekmektedir. Sistemimizde analog giris olarak iletkenlik Ol¢iim
cihazindan gelen ve sinyal doniistiiriiciiden elde edilen 0-10 V. degerindeki veri
mevcuttur. Analog ¢ikis olarak ise PLC den hiz kontrol cihazlarina referans ¢ikislari
mevcuttur. Bunun disindaki buton, acil durdurma, termik hatasi, sivi seviye
sensorleri dijital girisleri olusturacaktir. Dijital ¢ikislar ise pompa galisiyor, sistem
arizada, hiz kontrol cihazlar1 hata verileri gosteren mevcut cikiglar olacaktir.

Sistemin giris ve ¢ikislar ile ilgili liste tablo 4.2. ayrintili bir sekilde gosterilmistir.

Tablo 4.2. Sistemin giris ve ¢ikislart

GiRiS ACIKLAMA CIKIS ACIKLAMA
10.1 | Acil Durdurma NC | Q0.0 |Otomatik Calistir Lambasi
10.1 | Sistemi Elle Caligtir NO| Q0.1 |Otomatik durdur Lambasi
10.2 | Otomatik Se¢im NO | Q0.2 | Siiriicii Hatalarini Sifirla
10.3 | Otomatik Bagla NO | Q0.3 | Alarm Lambasi ( Sar1)
10.4 | Otomatik Durma NC | Q0.4 |Hata Lambasi (Kirmizi)
10.5 | Siiriicii 1 hiz1 yavag NO | Q0.5 |Alarm Sireni
10.6 | Siiriicli 1 hiz1 hizli NO | Q0.6 | Valf Acik
10.7 | Valfa¢cma NO
11.0 |Pompa 1 Caligtir NO
11.1 |Pompa 1 Durdur NC
11.2 | Pompa 1 Termik Atik NC
11.3 | Pompa 1 Acil Durdur NC
11.4 | Siiriicii 2 hiz1 yavag NO
I1.5 | Siiriicii 2 hiz1 hizli
Analog Giris Analog Cikis
AIWO | Iletkenlik Referanst AWQ4 | Siiriicii 1 Hiz Referansi
AWQ6 | Siiriicii 2 Hiz Referansi
Dijital Giris / Cikis Ek Unitesi
12.0 | Pompa 2 Caligtir NO | Q2.0 |Pompa I Siiriicii ¢alistir
12.1 |Pompa 2 Durdur NC| Q2.1 |Pompa 1 Elle Caligtir Lambasti
12.2 | Pompa 2 Termik Atik NC| Q2.2 |Pompa 1 Durdur/Hata Lambas1
12.3 | Pompa 2 Acil Durdur NC| Q2.3
12.4 | Tank Yiiksek Seviyede NO| Q2.4 |Pompa 2 Siiriicii Calistir
12.5 | Tank Diisiik seviyede NO | Q2.5 |Pompa 2 Elle Calistir Lambasi
12.6 | Alarmi Durdur NO | Q2.6 |Pompa 2 Durdur/Hata Lambasi
12.7 | Hata sifirla NO
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Sistemde toplam giris sayist 22 olarak belirlenmistir. Bunlardan sadece iletkenlik
referans1 analog giristir ve AIWO ile tanimlanmistir. Sistemdeki ¢ikis sayisi ise
15°tir. 15 ¢ikisin 13 tanesi dijital ¢ikis, 2 tanesi de hiz kontrol cihazlarina referans

olan analog ¢ikiglardir.

Sistemi olusturan giris ve ¢ikis sayilarina gére PLC S7 200’tin CPU 224XP islemcisi
kullanilmistir. Siemens CPU 224 igin program hafizas1 4096 word, veri hafizasi ise
2560 word’dur. 256 toplam zaman rolesi mevcuttur. 4 zaman rolesi (1 msn); 16

zaman rolesi (10 msn); 236 zaman rolesi (100 msn)[1].

Entegre olarak 14 dijital, 2 analog giris, 10 dijital ve 1 analog ¢ikisa sahip bir
islemcidir. Islemci iizerinde giris-¢ikis ledleri bulunmaktadir. Bu ledler sayesinde
g0z ile giris ve cikis sinyalleri takip edilebilir. Ayrica sistem hatasini1 gosteren Stop
ve Run ledleri bulunmaktadir. Sistemin ne durumda oldugu bu ledler sayesinde

1zlenmektedir.

Uygulamaya gore S7-200 CPU islemciye 7 adede kadar genisleme modiilii montaji
yapilabilir. Boylece S7-200 CPU’nun islevleri arttirilmis olur. Sistemde EM 223
olan, 24 V DC. dijital kombinasyon 8 girig/8 rdle ¢ikisina sahip dijital ¢ikis modiilii
ve EM 231 4 analog ¢ikish modiilii kullanilmistir.

Sistemde iletkenlik sensorii, “Shark Multi-Parameter Controller & Analyzer”
iletkenlik analizériine baghidir. Iletkenlik analizorii, iletkenlik sensériinde aldig
iletkenlik bilgisini analiz ederek, c¢ikis uclarinda +4-20 mA. analog sinyale
dontstiiriir [10]. Elde edilen sinyal PLC i¢in analog girisi olusturmaktadir. Fakat
secilen islemci CPU 224 XP modelinde analog giris olarak 0-10 V. sinyalini
desteklediginden dolayi, sistemde analog sinyal doniistiiriicii kullanilarak +4-20 mA.
0-10 V. sinyale doniistiiriilerek PLC’nin analog girislerini olusturmaktadir. Sistemin
diger girislerini de sistemin elle ya da otomatik olarak ¢alisacagini belirleyen “segici
butonlar” kismi1 olusturur. Sistemin dijital ve analog ¢ikislar1 ise pompalar1 yoneten
hiz kontrol cihazlarma baghdir. Ayrica sistem arizalarinin ikazi igin uyart sireni

sistemin dijital ¢ikisina baglanir.
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4.3.Sistemin Elektrik Baglantisi

Bu boliimde sistemi olusturan elektriksel baglantilardan kisaca bahsedilecektir.
Sistemin kumanda devresinde PLC ile siiriicliler arasindaki baglantilar ve PLC’nin

girig ve ¢ikis baglantilari ele alinacaktir.

Sekil 4.6. Sistemdeki 1 nolu pompa icin siirlicii elektrik baglantis1 verilmistir.
Sistemi  Q-0402 nolu 6,3 amper salter enerjilendirmektedir. Q0402A kontaktorii de
enerji kontroliinii saglamaktadir. Ayrica kontaktoriin kapali kontagindan +24 V.
Kumanda beslemesi PLC’nin I1.3 nolu dijital girisine baglanmis olup,acil durdurma
butonu aktif edildiginde +24 V. Kumanda devresi kesilerek PLC’ye butonun aktif
oldugu sinyalini gonderecektir. Hiz kontrol cihazinin 3 ve 4 nolu girisine PLC den
analog c¢ikis olan 0-10 V. Sinyal gonderilerek siirliciiniin hiz referansi
saglanmaktadir.5 nolu dijital girise PLC’den Q2.0 ¢ikisi olan motoru ¢alistir sinyali
baglanmistir ve siiriiciiyli enerjilendirerek pompa 1’1 calistirir. 7 nolu dijital giris
baglantisinda ise PLC’nin Q0.2 dijital ¢ikis baglantis1 yapilmis olup siiriicii
arizalarmi sifirlamak ic¢in kullanilmaktadir. Son olarak siiriiciiniin kumanda
beslemesi olan +24V. 10’nolu giristen ve 11 nolu réle ¢ikisindan I1.2 dijital girisini

olusturan pompa termik arizasi role ¢ikisi PLC’ye baglanmistir.

Pompa 2 hiz kontrol cihazi baglantilar1 da ayni1 sekildeki pompa 1 hiz kontrol cihazi

gibidir.
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Sekil 4.7.°de ise PLC’nin dijital girisleri i¢in baglanti 6rnekleri verilmistir. 10.0
girigini olusturan acil durdurma butonu kontagi PLC’nin 10.0’nolu dijital girisine
baglanmistir. 10.1 ve 10.2 dijital girislerine ise 1-0-2 konumlu paket salter
baglanmistir. 1 konumundaki kontak sistemin elle ¢alismasini tetikleyen kontak
olurken, 2 pozisyonu ise sistemi otomatik pozisyonda hazir bekleten kontak olarak
belirlenmistir. 10.3 ve 10.4 nolu dijital girislere ise sistem otomatikte baglatmak i¢in
baslat butonu ve sistemi durdurmak i¢in durdurma butonun kontaklar1 baglanmistir.
10.5 ve 10.6 dijital girislere ise hiz kontrol cihazinin ayarlarini olusturan dijital
giriglerden olugmustur. Son olarak ise valfin normalde agik kontagi olup sistem

enerjilendiginde kapanarak enerji akisin1 saglamaktadir.

Elektrik kumanda kontrol voltaji +24 V oldugundan tiim dijital giris kontaklarinda
+24V. besleme kullanilmigtir. Dijital girisler lojik mantigiyla calismakta olup +24 V.
gelen girisler 1 ile yiiklenecek, diger girisler ise 0 pozisyonunda enerjisiz

kalacaklardir.

Sekil 4.8.’de ise PLC’nin dijital ¢ikislar i¢in elektriksel baglant1 6rnekleri verilmistir.
Sistem +24 V. {izerinde doniip, dijital ¢ikislar 1 degerini aldiginda sistemde +24 V
kumanda gerilim dolasacaktir ve gerekli yerleri aktif edecektir. Q0.0 dijital ¢ikist
sistemin otomatikte calistig1 sinyalini veren sinyal lambasi olup ilk ¢ikis kontagina
baglanmistir. Q0.1 dijital kontaginda ise sistemin otomatikte durduran sinyal
lambasina ¢ikis vermektedir ve bu kontaga baglanmistir. Q0.2 dijital ¢ikisi ise pompa
1 ve pompa 2 hiz kontrol cihazlarinin arizalarini sifirlamak i¢in kullanilan ¢ikistir.
Q0.3,Q0.4 ve Q0.5 dijital ¢ikislar1 sistemin uyar1 lambalarin1 ve sirenini aktif eden
cikislardir.Q0.6 dijital ¢ikisi ise son depolama tanki 6niindeki valfin uygun sartlarda
acitk pozisyonda olmasi i¢in sinyal gonderen c¢ikistir. Eger uygun sartlar
saglanmadiginda bu valfin enerjisi kesilerek valf kapali konuma alinacak ve su son

depolama tank1 yerine tahliye ¢ikisindan tahliye edilecektir.



54

OEEdBE+LE L5339
R ELLE]

w0 =[]

2 g g E 2 g = s [
] sai1
- K] T o e
-+ - + - + - + - -+ - -+ - + - + -
B |z Bl |z B B B (= ¥ =B B = ¥ o= Bl =
z
< ] ] a b ] W
@ - = - = =] =
__‘.EEU == — B ™ B D.D |||||||| ] | ——
1__. -.__. m L] I__I_ a2 ] ? B -l -9 -r}.rr m M. m
DI ITZIH SN SCUE LHYLE
41w EH + (20403 IZH | [0S HILWHOLD A I aLD HILYWOLD TETIR PRI Y



55

13ow1Q) nuejgeq yLoyo[d SO [N D1d 8°t 11°S

|8 -1 e U [ T (R Nl
EESTETULE KBS [ L LT Ml = e IEWEMYT M Ty IRRTLW J30UTE AR N DL .u._._mu_rnw.u-_.‘w._.,..__.._.._._.ﬁ
- e - - - - n T
11 [ 17]:] ]
ETH] [3.: 11}
(| 1k
thr &E @i 8 L
[ et | _W.WL. e e w1 _uqh K
L = = A =
T8
——
ﬂ. - k]
To8 e I 1 = 3 ] [ -] ra




56

4.4. Su Iletkenlik Ol¢iimii ve Depolama Kontrolii Yazilimi

Suyun elektriksel iletkenlik 6l¢iim programi yazilimi i¢in PLC S7-200 modeliyle igin
yazilim programi olan Step 7-Micro/Win kullanilmistir. Yazilim dili olarak ise
programda bulunan {i¢ dilden biri olan “Ladder Block Diyagram” dili kullanilmistir.
Bu dil sistemin elektriksel kumandasi gibi diisliniilebilir. Enerji sol taraftaki hattan
verildiginde program istenilen ¢alisma pozisyonuna gore, kontaklarin acik ya da

kapal1 olmas1 durumuna gore réleleri ya da motorlar set edip ¢ikis vermektedir.

MNetwork 1 SISTEM HAZIR

Acil_Stop P1_tgm Ak A~ P1_dcil Durdar P2 Asn Ak An~ P2 _Acil Durdur  (letkenlil_Dum_~ Hazir
/ | | / | | / | | / | | / | | / | r
I 1 I 1 I 1 I 1 I 1 I ALY

Sekil 4.9. Sistem Hazir Blok Diyagram

Sekil 4.9. programin ilk networkunu olusturmus olup, sistemde acil durdurma
butonunu basilmamis, pompa 1 ve 2 ig¢in termik arizasi vermemis ve de acil
durdurma herhangi bir durus i¢in basilmamigsa ve son olarak da durum bilgisi hafiza
bitinde herhangi bir ariza yoksa sistem MO0.0 hafiza biti i¢in hazir duruma gelecektir.
Ladder programlama dilinde kullanilan M0.0 biti sanal role olarak kullanilmaktadir.
Sistemde birden fazla kosullar1 tek bir sanal role altinda toplayip bir sonraki networkt

icinde tiim kosullar1 yazmak yerine sadece bu hafiza biti kullanilabilir.

Network & ELLE CALISKA

METwORE COMMENT S

Otomatik_Cahstr Otomatik_Cahstr  Tank_Su_Sevipes™ Walf_dpk Hazir Elle_Cahghr
| r

|1 | . | T l |1
I 1 /0 - 1 | — )

Sekil 4.10. Elle ile Calistirma Blok Diyagrami
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Sekil 4.10.’da verilen blok diyagramda sistem elle ¢alisma segenegi segiliyken,
otomatik caligma butonun kontagi kapali durumda ise, bu kontak emniyet yoniinden
koyulmustur. Boylece sistemin hem elle hem de otomatikte ¢alismasi ayni anda,
secilemeyecektir. Su tanki seviyesini belirleyen anahtarin kapali kontagi secili
durumdaysa, yani su yeterli seviyede ve bosaltilmaya hazir bir sekilde bekliyorsa,
valf acik pozisyonda hazir ise ve de network 1 deki hafiza biti yani sanal role set

edilmisse sistem elle ¢alismaya hazirdir.

Metwork 3 ELLE CALIS. SECILIYKEN TANK ALT SEVIYEYE INDIGINDE POMPALAR CALISMASIN DIYE

Hazir Sigtern_Elle_Calgtr Was0.5

| | | )

Oto_Gecikme  Pompa_1_Calgtr_
| l
| I 1 I

Y

Wah0.5 Otomatik_Cahgh
| l | l
| | | |

Sekil 4.11. Pompa Koruma Blok Diyagrami

Sekil 4.11.’de tank su seviyesi alt limitte ise pompanin ¢alismasini engelleyen komut
yazilmistir. Boylece sistemin bosta ¢alismasi engellenmis olacak ve pompalar igin
koruma saglanacaktir. Pompa 1’in baslat butonu aktif edilmis veya pompa 1 in
durdurma butonu aktif ve network 1 deki kosullar saglanip “Hazir” sanal rolesi aktif
ise sistemin elle ya da otomatik konumda olmasi1 gozetmeksizin V850.5 biti aktif
edilmis olacaktir. Ayrica V850.5 biti sisteme miihlirleme olarak da ilave edilmistir
sistem baglat butonundan kapatilsa dahi pompay1 korumaya devam edecek ve pompa

caligmayacaktir.

Metwork 4 TaME (5T SEVIYEYE GELDI

Oto_Gecikkme  Tank_Su_Sevipes™ Su_Jst_Sevipeds
| | | | | | r
1| 1| 1 F (s)
1

Ell=_Cahgtr
| |
1 |

Sekil 4.12 Tank Ust Seviyeye Geldi Bildirim Diyagranu
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Sekil 4.12’da merdiven diyagramda sistem otomatikte ya da elle calismasi
gozetmeksizin su tanktaki iist seviye sensoriinden gelen sinyalin (12.4) geldigi ilk
anda tist seviye rolesi set edilir ve boylece tankta yeteri kadar su oldugu sisteme

bildirilmis olur.

Sekil 4.13.’de ise sistemin su seviyesinin yetersiz oldugunu belirten rdlenin set

edilmesi belirtilmistir.

Metwork 5 TANE ALT SEWIYEMIN ALTIMA (MO

Tank_5u_Sevipez™ Su_Jst_Seviveds
| | | r
| 1 N L T )

Oto_Gecikme
| l
| I

=

Otomatik_Cahgt
| l
| |

=

Sekil 4.13. Tank Su Seviyesi Alt Seviyede

Network 7 PORMPA 1 CALISMA,
Paompa_1_Cahstr_ ™ Pompa_1_Durdur™ Elle_Cabghr F1_Elle_Cabgtr
| | | l | l r
| | | I | I L
F1_Elle_Cahgtr
| |
| |
Wah0h Su_Ust_Sevipede
| | | l | n |
| | | I 1 I
Waa0.5 Walf_dizik Tank_Su_Sewvipes™
| | | | | ;| | F |
| | | | | | |
Otomatik,
| |
|
Oto_Gecikme Otomatik, Su_Dst_Sevivede k2.0 Walf Ak
| | | | | | | | |
| I 1 ¢ 1 /1 1

Sekil 4.14. Pompa 1 Caligma Diyagrami
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Sekil 4.14.’de pompa 1 i¢in ¢alisma diyagrami verilmistir. Pompa 1’in ¢aligsmasi i¢in
5 kosuldan herhangi birinin saglanmasi yeterli olacaktir. Ilk ii¢ yazilim sistemin elle
caligmasi i¢in tasarlanmistir ve sistemin “Elle” se¢im kontagi ile kontrol altina
almmistir. Son iki yazilim ise sistemi otomatik olarak c¢alistirma yazilim
tasarlanmigtir. Sistem elle ¢alismasi i¢in pompa 1 ‘in baslat butonun agik kontagi
secilmistir. Tkinci olarak ise pompa 1 i¢in durdurma butonun agik kontag: secilmistir.
Fakat burada gerceklestirdikleri islem tamamen ters olmasina ragmen ayni kontak
tiiriniin kullanilma sebebi elektrik projesinde calistirma ve durdurma butonlarinin
tam ters kontaklari yani normalde agik ve normal kapali kontaklari kullanilmig
olmasidir. Ikinci ve {iglincii siradaki yazilimlarda ise Sekil 4.11.’de yazilmis olan
pompa koruma yazilimindan yardim alinmistir. Eger V850.5 biti aktif degil ise

pompa 1 el ile calistirabilecektir. Aksi takdir ise sistem ¢alismayacaktir.

Sistem otomatik konuma alindiginda pompa 1 direk olarak calisacaktir, fakat burada
saglikli bir calisma olmayabilir bu sebepten dolay1 sisteme 5. merdiven olarak
sistemin gecikmeli baglamasini saglayan sart saglandiktan sonra, sistem otomatik
olarak girilen gecikme siiresince gecikmeli olarak baslayacaktir. (Sekil 4.16.) Ayrica
sistemin caligsabilmesi i¢in sistemin diger kosullar1 olarak seviye sensorlerinden

gerekli sinyaller ve valfin agik oldugunu belirten kontaklar eklenmistir.

Metwork 22 OTOMATIK GECIEME SURESI

Oto_Gecikme k0.3

— s )

Symbol Address Comment
Oto_Gecikme k04
Metwork 23
M0.3 Ta0
— | N TON
+1004PT 100 ms

Sekil 4.15. Sistemin Gecikmeli Calisma Program Diyagrami
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Metwork 8 POMPA 1 CALISIVOR LAMBASI

F1_Elle_Cahzhr Oto_Gecikme F1_Elle_Cahgyor_~
| | | | I )
1 | 1 | %
Elle_Cahgtr
| |
1 |
Su_[st_Seviyede Sk05
| | | |
1 | 1 |
WER0.5 Walf_Agik
| | | ;|
1 | 1 |
Oto_Gecikme M3.0

Sekil 4.16. Pompa 1 Calistyor Lambas1 Diyagrami

Sistemin c¢alistigin1 belirten sinyal lambasi Q2.1 dijital c¢ikisina baglanmistir.
Sistemin otomatikte ya da elle ¢alismada olmasi dikkate alinmaksizin pompa 1 in
baslat butonuna basildigi anda “Pompa 1 Calistyor Lambasi” aktif olur. Ayrica
sistemde su seviyesi list seviyeye geldiginde ya da su seviyesi diistiigiinde, tank
onilindeki valf kapali oldugunda sinyal lambasi flasorlii olarak c¢alisacaktir. Bu
fonksiyonda “SMO0.5” 6zel hafiza biti ile saglanmistir. SMO.5 biti enerjilendiginde 1
saniyelik zaman diliminin 0,5 saniyesinde aktif 0,5 saniyesinde ise deaktif olarak
sinyal iletmektedir. Boylece hicbir 6zel kart ya da yazilim kullanmadan sinyal

lambasinin flasor 6zelligi saglanmis olacaktir.

MNetwork 12 FOMPA 1 DURUYOR LAMBASI

Otomatik_Cahgtr F1_Elle_Cabghr  P1_Dwruyor_Lamb™
| l | . | r

1 1 1 1 & )

Otomatik_Cabgtr

Sekil 4.17. Pompa 1 Caligmiyor.
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Sistem otomatik ya da elle ¢alisma konumunda pompa 1 baslat butonu deaktif
edildigi andan itibaren pompa 1 ¢alismiyor lambasi aktif olur ve sistemin Q2.2 dijital

cikisina bagli olan sinyal lambas1 devreye girer.

Network 16 HAaTa DEVRESI

ileth.erlil,_dlamm Hata_Lambaz
P1_Aam_akim_aAn™ ikaz_Sireni

— )

P1_Acil_Stop_agk
| |
1 |

F2_Szm_Akim_An™
| |
| |

FP2_Acil_Stop Ak

Acil_Stop

—

Sekil 4.18. Sistem Hatada Komutlari

Sekil 4.18.’de verilen diyagramda sistemin pompa 1 ve pompa 2 termik ariza
durumlarinda yada acil durdurma butonlarinin kontaklarindan herhangi biri
enerjilendiginde sistem ariza lambasi yanacak ve sistem hatada alarm sireni aktif
olacaktir. Burada kullanilan pozitif kenar komutu ise 4 kosuldan herhangi birinin her

0 dan 1’e doniisiinde bir tarama i¢in aktif olmasini saglar.

Bu boliime kadar olan kisimda incelenen diyagram yazilimlari sistemin pompalar
icin korumalari, tank seviyelerine gore ¢alisma durumlarini ve elle ¢alisma konumu
ya da otomatik konumda calisma secenekleri ele alindi. Bu kisimdan sonra sistemin
iletkenlik 6l¢iimii ile ilgili olan diyagram yazilimlari, TD 200 kontrol paneline
yonlendirmeleri ele alacagiz. Bu kisimla ilgili kullanilan hafiza bitleri ve operand

baytlar1 asagida verilmistir.
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VW 800 sistemden istenilen iletkenlik degeri
VW 884 sistemin tist iletkenlik limiti

VW 894 sistemin alt iletkenlik limiti
VW860 sistemin aktif iletkenlik degeri

VB 15 caligma sartlari.

VB 15.0 enerjili haldeyken sistem otomatik konumda ¢aligmakta, sistem biti
0 ise sistem elle ¢alisma konumunda ¢aligmaktadir.

VB 15.1 Pompa 2 arizasi.

VB 15.2 Pompa 2 siiriicii arizasi.

VB 15.3 Pompa 1 arizasi.

VB 15.4 Tletkenlik iist limit degeri.

VB 15.5 fletkenlik alt limit degeri.

VB 15.6 Sistem set sayfasi.

VB 15.7 Sistem ana sayfasi.

VB 16 TD 200 ekran1 i¢i uyar1 bitleri

VB 16.0 Sistem elle / otomatik ¢alisiyor uyarisi.
VB 16.1 Sistem ¢alistyor / caligmiyor uyarisi.
VB 16.2 Pompa 1 siiriicti arizasi.

VB 16.3 Sistem kosullar1 alarmi ( Con. Warning).
VB 16.4 Tank seviyesi diigiik

VB 16.5 Tank seviyesi yiiksek

VB 16.6 Alarm reset.

VB 16.7 Acil durdurma ( Emergency Stop ) aktif.

VB 17 TD 200 ekrani i¢in hata bitleri.

VB 17.5 Valf agik / kapali.

VB 17.6 Girilen deger limit degerler aras1 degil.
VB 17.7 Sistem otomatik konumda calisiyor.
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Su tanklarindaki su iletkenlik durumuna gore son depolama tankina depolanmaktadir
ve bu amagla programda otomatik ¢alisma konumunda PID dongiisiinden
yararlanilmistir. Cokertme tanklarindan su siirekli, ama gelisiglizel bir sekilde
kullanilmaktadir. Motor hiz kontrol cihazi tarafindan kumanda edilen pompa 1 ve
pompa 2 depoya su eklemekte ve bdylece deponun bosalmasini engellemeye ve belli
bir iletkenlik oraninda son depolama tankina su alinmaktadir. Gergeklesen deger,
iletkenlik sensoriinden gelen analog deger olarak ol¢iilmektedir. Dongii ¢ikisi analog
cikisa (0-10 V.) aktarilmakta olup buradan hiz kontrol cihazina baglant1 yapilmstir.
Hem analog girig, hem de analog ¢ikis i¢in 6l¢iim araligi 32,000°dir. Sekil 4.19.’da
sistemin tek analog girisi olan iletkenlik analizoriinden gelen iletkenlik degerinin

gercek degere doniistiiriiliip islenmesinin blok diyagrami verilmistir. Iletkenlik degeri

iizerinde islem yapabilmek ig¢in analog veri degeri reel sayiya c¢evirmek
gerekmektedir.
Otomatik, I_Dl
|1
| | EN END ——)]
iletkenklik. 4 1M OuT fACo
DI_R
EN ENDp——)
ACO4IN OuTfACO
DR
EN ENO——)
AC0- N1 OUTfACO
3200004182
MOV_R
EN ENO ——
AC0-IM OUT FIDO_FY
Symbaol Addreszs Comment
Otomatik k0.2
FIDO_P WAoo Marmalized Process VY arable
iletkenklik Al

Sekil 4.19. Tletkenlik Degerinin Kullanilmast
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PLC’de sayisal iglemleri gercekleyebilmek icin reel degerler kullanilmaktadir.
Sistem otomatik konumdayken analog iletkenlik tamsayir degeri, oncelikle I DI
komutuyla double integer’a doniistiiriilmiistiir. Ikinci adimda ise double integer olan
deger DI R komutuyla reel sayr haline getirilmistir. DIV_R komutu ise degeri

normalize edip, bir sonraki komutla gerceklesen deger olarak tabloya islenir.

Sekil 4.20.’de PID dongii komutuyla iletkenlik degerinin siiriicii hiz referansina
dontstiiriilmesi gosterilmistir. PID (Proportional, Integral, Derivative) dongii komutu
bir PID hesaplama yapmak {izere saglanmistir. Lojik yiginin tepe degerinin 1 veya
enerji akiginin olmasi durumunda PID islemi gerceklesir. Komutun iki operandi
bulunmaktadir: Dongili tablosunun baslangi¢ adresinin girildigi TBL ve 0 ila 7
arasinda bir sabit olan dongili numaras1 (LOOP). Bir programda en fazla sekiz adet
PID komutu kullanilabilir. Ayn1 dongli numarasina sahip iki veya daha fazla PID
komutu kullanilmasi durumunda (tablo adresleri farkli olsa bile), PID hesaplamalari
cakisir ve cikis belirsiz hale gelir. Dongii tablosu dongliye kumanda etmek ve
izlemek i¢in gerekli dokuz adet parametreyi icerir. Proses degiskeninin anlik (actual)
ve bir onceki degeri, ayar degeri (setpoint), ¢ikis, drnekleme zamani, kazang, integral

zamanli, tlirev zamani ve integral toplami.

PID dongiisiiniin belli bir ornekleme zamaninda islenmesini saglamak i¢in PID
komutu ya zaman kontrollii interrupt ile veya ana programdan bir zaman rdlesi
yardimiyla calistirllmalidir. Bu Ornekleme zamani PID komutuna dongii tablosu

yoluyla da bildirilmelidir.

Sistem otomatige alindiginda PID komutunu calistir komutu verilmistir. VB 908
dongii ¢ikisi normalize edildikten sonra, deger akiimiilatorde Ol¢eklendirilir. Round
komutuyla say1 virglilden sonraki kismina gore degerlendirilip tamsayr halini alir.
Double tamsay1 16 bit tamsayiya doniistiiriiliir ve son komutla deger analog ¢ikisa
yazdirithir. Sekil 4.18 ve 4.19.°deki komutlar programin “interrupt” kisminda

yazilmistir ve Sekil 4.19.’de SBR_0 programuyla iliskilendirilmistir.

Sekil 4.21.deki blok diyagram yaziliminda sistem SMO0.0 6zel bellek biti ile

baslatilmistir ve bu bitin 6zelligi ilk tarama baglatildiginda 1 degerini alip programi
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aktif etmesidir. SMO0.0 ile aktif edilen program PID parametrelerini yiikler ve
programi INT_0 alt programi ile iliskilendirir. Ilk adimda PID dongiisiinde istenen
degeri iletkenlik degeri girilmistir. Dongii kazanct %70 degeri girilmistir. Dongii
ornekleme zamani 2 sn. olarak verilmistir. Boylece program her an ornekleme

yaparak istenilen degerdeki

Sekil 4.20.PID Dongiisii

Metwork 2
Otomatik, PID
| |
| | EN ENDf——)
FIDO_Tableq TEL
I=LOOF
Symbual Addrezs Comment
Otomatik, M2
FIDO_Table WBA00 Laop Tahle Starting address for PID O
Metwork 3
Otomatik, MUL_R
| |
| | EN ENDf——)
FIDD_Dutput =111 QUTpaCn
J2000.04IHE
ROUMD
EN END f——)
ACOAIM QUT aAC0
Dl
A |
EM EMO .|
ACO4IM QUT ACO
MO
EN END f——)]
ACOAIM QUT - Siiriici_2_Hiz




SO0 MO _R

— | EN ENDf——

0.741M OUT k- PID0_Gain

MOY_R

EN ENDp——)

2.041M QUT FPIDO_SampleTime

MOv_R

EM ENDf———

1.041M OUTFPIDO_I_Tirne

MO _F

EN ENDp——)

0041 OUTPIDO_D_Time

MOw_E

EM END f——)

o0 OUTkSMB34

ATCH

EN ENDf——)

INT_O-IMT
T04EYNT

—( N )

Symbol Address Comrment

INT_O INTO

FIDO_D_Time Y0924 Drerivative Time

PIDO_[3ain Yoz Loop Gain

PIDO_|_Time YDaz20 Inteqral Time

PIDO_SampleTime YDA1E Sample Time [To modify, rerun the PID Wizard)

Sekil 4.21. PID Parametrelerinin Calistirilmasi.
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sapmalar1 dnlemis olacaktir. Sistemde sadece oransal kontrol yapilacag: igin tiirev
zamani 0 girilmistir. Zaman kontrollii interrupt i¢in 100 ms. degeri girilmigtir. Son
olarak da PID isletim i¢in bir zaman kontrollii interruptlar1 hazirlayan komut

yazilmistir.

Suyun iletkenlik degeri 0 — 2000 uS araliginda istemektedir. Istenilen iletkenlik igin
girilen set degeri bu aralikta olmalidir, aksi takdirde program TD 200 kullanici
panelinde alarm verecektir. Girilen set degeri VB17.6 biti ile TD 200 ekranina

iletilecektir.

Network 64  ALT SINIR<AYAR DEGERI<UST SINIR OLMALI
Sk0.0 WaSaad Sir_Degerden
[ [ o1 P
- [ o] { )
/800
/B34 MY _E
[ 1 [ o |
| « | | P | EN ENDf——)
/800
16840 IN ouThvE1?
M15
et
F4_BiTi
—{( ")
4
159
N TON
A004PT 100 ms

Sekil 4.22. Ayar Degeri Limitleri

Sekil 4.22. ve 4.23. deki program diyagramlar1 ile girilen set degerinin istenilen
aralikta olup olmadig1 kontrol edilmekte ve hatali ise ekrana aktarilmasi
saglanmaktadir. SM0.0 6zel bellek bitiyle PLC enerjilendirildiginde sistem aktif
edilip, girilen set degeri istenilen limit araliginda degil ise limit deger rélesi aktif olur
ve ekran aciklamalar i¢in gerekli VB 17.6 biti aktif edilir, bu sayede ekranda “girilen

deger hatal1” mesaj1 ¢ikar. Kullaniciya degeri degistirecegi zamani kazandirmak i¢in
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T59 zamanlayici kullanilmigtir. Bdylece 10 sn.de bir ekrana hata mesaji ¢ikmaktadir.
Ayrica TD 200 kullanici ara yiiz tus bitlerini sifirlayarak kullanicinin alarm sayfasini

gormesi saglanir.
MIL.5 biti ise aktif oldugu siirece sistem parametre degistirme ekranlarinin pasif
olmasi1 saglamaktadir. Kullanici parametreyi degistirmeden Once uyar1 silme

butonuna basarak M 1.5 bitini sifirlamalidir.

MNetwork B5  SIMIR DEGER] HATALl 54YFAS| EKRANA GELIVOR

WEad T59 MOV_B
—] o | | | | P | EN END——)
WE00
WE94 1eH404IM ouThvE1?
<l
WE00

789
—( i )
F4_ BT

—(j)

Sekil 4.23. Hatal1 Set Degeri Bildirimi



BOLUM 5. SONUC VE ONERILER

Bu c¢alismada; suyun iletkenlik degerini 6l¢mek ve suyun depolanmasi amaciyla PLC
yazilim1 kullanilarak bir otomasyon sistemi tasarlanmistir. Bu sistem sayesinde insan
hayatinda temel ihtiya¢ olan suyun iletkenlik kavrami ele alinmis ve suyun ideal
iletkenlik seviyesini yakalamak i¢in gerekli yazilim ve sistem tasarimi yapilmuistir.
Tasarlanan bu sistem iiretilen mamuliin uygun iletkenlik deger araliginda olmasini

saglanmaktadir.

Endiistriyel kartlarin sabit kullanim amagclari icin iiretilmis olmasi ve bilgisayarlarin
yazilim yoniinden karmasik yapilara ve dijital giris - cikislar i¢in ekstra modiillere
ihtiya¢ duymast hem maliyet yoniinden hem de sistemin kurulumu agisindan uygun
olmamas1 nedeniyle tasarlanan sistemde endiistriyel kart ya da bilgisayar sistemi
yerine PLC sistemi tercih edilmistir. PLC’ler programlama ydniinden basit bir dile
sahip olmalariin yani sira endiistriyel tasarimda en 6nemli ihtiya¢ olan giris ve

¢ikislar kullaniciya saglamalari agisindan da tercih sebebi olmaktadirlar.

Sistem su dolum tesisleri i¢in tasarlanmis ve uygulamaya alinmistir. Sistem 150 pS
hedef degerle c¢alistirilmis olup yapilan bir¢ok deneme sonucunda son depolama

tankinda 148 — 155 uS deger araliginda farkli iletkenlikte sonuglar elde edilmistir.
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EK B PLC TABANLI SU ILETKENLIK OLCUMU VE DEPOLAMA
KONTROLU



Network 1 SISTEM HAZIR

Acil_Stop P1_Asiri_Akim_Ariz~

P1_Acil_Durdur  P2_Asiri_Akim_Ariz~
| | | |

P2_Acil_Durdur

88

iletkenlik_Durum_Bil~

| | |
_l’l 1/
Hazir

TH—C )

Symbol Address
Acil_Stop 10.0
Hazir MO0.6
P1_Acil_Durdur 11.3
P1_Asir_Akim_Arizasi 11.2
P2_Acil_Durdur 12.3
P2_Asiri_Akim_Arizasi 12.2
iletkenlik_Durum_Bilgi M1.2

Network 2

Elle_Calistir P1_Sduruci_Calisiyor

1/ 1 /1

Comment
Acil Stop

1.Pompa Acil Stop Agik
1.Pompa Termik Suriicli Hatasi
2.Pompa Acil Stop Agik
2.Pompa Termik Siriicli Hatasi

SISTEMI ELLE GALISTIRMA SAYFASI TD200

1 /1

I /

— |

P2_Siurucu_Calisiyor

Symbol Address
Elle_Calistir MO0.1
P1_Sdruciu_GCalisiyor Q2.0
P2_Sduruciu_Galisiyor Q2.4
Sistem_Calismiyor V16.1

~VB16

~VB15

MOV_B
: P : EN ENO
16#1 <IN OUT
MOV_B
EN ENO
16#0 1IN OUT
V16.0
| | (
1 N { R )

1

Sistem_Calismiyor

_(f)

Comment

1.Pompa Sdiriicusi Calistir
2.Pompa Surucisi Calistir
Sistem Calismiyor



Network 3 TANK A ALT SEVIYEYE INDIGINDE POMPA 1 CALISMASIN DIYE

Pompa_1_Calistir_~ Pompa_1_Durdur_B~ Hazir Sistem_Elle_Calistir Tank_A_Alt_Seviye~
| | / | | | | | e )
| | | | | | | \
Tank_A_Alt_Seviye~ Otomatik_Calistir

— N

Symbol Address Comment
Hazir MO0.6
Otomatik_Calistir 10.2

Pompa_1_Durdur_Butonu 1.1
Pompa_1_Calstir_Butonu 11.0
Sistem_Elle_Calistir 10.1
Tank_A_Alt_Seviyede V850.5

Network 4 TANK A UST SEVIYEYE GELDI
Oto_Gecikme Tank_Su_Seviyesi_~ Su_Ust_Seviyede
| | | | | (
I 1 1 P (s)
1
Elle_Calistir

—

Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Oto_Gecikme MO0.4
Su_Ust_Seviyede M1.3
Tank_Su_Seviyesi_Yikse 2.4
k
Network 5 TANK A ALT SEVIYENIN ALTINA INDI
Tank_Su_Seviyesi_~ Su_Ust_Seviyede
| | | ( )
— | I N (R
1
Oto_Gecikme

— v

Otomatik_Calistir
| | |
I 1 N

Symbol Address Comment
Oto_Gecikme MO0.4

Otomatik_Calistir 10.2

Su_Ust_Seviyede M1.3

Tank_Su_Seviyesi_Dusik 12.5




Network 6 ELLE CALISMA
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Elle_Calistir

¢ )

P1_Sdricu_Calisiyor

Sistem_Elle_Calistir ~ Otomatik_Calistir =~ Tank_Su_Seviyesi_~ Valf_A¢ma Hazir
I | | / | | / | | | | |
| | | | | | | | |
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Hazir MO0.6
Otomatik_Calistir 10.2
Sistem_Elle_Calistir 10.1
Tank_Su_Seviyesi_Yikse 2.4
k
Valf_Ag¢ma 10.7
Network 7 POMPA 1 CALISMA
Pompa_1_Calistir_~ Pompa_1_Durdur_B~ Elle_Calistir
| | / | | |
| | | | |
P1_Suruci_Calisiyor
Tank_A_Alt_Seviye~ Su_Ust Seviyede
| | | | |
a 1 I NI
Tank_A_Alt_Seviye~ Valf_A¢ma Tank_Su_Seviyesi_~
| | | | | | |
— /| 1 1 /0 1 P
Otomatik
I |
|
Oto_Gecikme Otomatik Su_Ust_Seviyede M3.0 Valf_A¢ma

— ]

e
~
——

Symbol Address Comment

Elle_Calistir MO0.1

Oto_Gecikme MO0.4

Otomatik MO0.2

P1_Sduruci_GCalisiyor Q2.0 1.Pompa Suriicust Cahstir

Pompa_1_Durdur_Butonu 1.1
Pompa_1_Calistir_Butonu 11.0
Su_Ust_Seviyede M1.3
Tank_A_Alt_Seviyede V850.5
Tank_Su_Seviyesi_Dusuk 12.5
Valf_A¢ma 10.7

¢ )



P1_Sduruci_Calisiyor Oto_Gecikme

Network 8 POMPA 1 CALISIYOR LAMBASI

P1_Caligiyor_Lamb

— |

¢ )

Elle_Calistir
| |
| |
Su_Ust_Seviyede SMO0.5
| | |
| | |
Tank_A_Alt_Seviye~ Valf_A¢ma
—
Oto_Gecikme M3.0
I | | |
| | |
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Oto_Gecikme MO0.4
P1_Sdurucu_Galisiyor Q2.0 1.Pompa Suriicust Cahstir
P1_Calisiyor_Lamb Q2.1 1.Pompa Elle GCalistir Lambasi
Su_Ust_Seviyede M1.3
Tank_A_Alt_Seviyede V850.5
Valf_A¢ma 10.7
Network 9 TANK B ALT SEVIYEYE INDIGINDE POMPA 2 CALISMASIN DIYE
P2_Calistir_Butonu  P2_Durdur_Butonu Hazir Otomatik_Calistir

Tank_B_Al

| | |
— | 1 /0
Tank_B_Alt_Seviye~

—

Symbol Address
Hazir MO0.6
Otomatik_Calistir 10.2
P2_Durdur_Butonu 12.1
P2_GCaligtir_Butonu 12.0

Tank_B_Alt_Seviyede V850.6

Otomatik_Calistir
| |

Comment

(
\

t_Se
)

viye~
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Network 10

POMPA 2 CALISIYOR

92

P2_Sdricu_Galisiyor

Valf_A¢ma

Tank_Su_Seviyesi_Disik 12.5

10.7

P2_Calistir_Butonu  P2_Durdur_Butonu Elle_Calistir
I | | / | | |
| | | | |
P2_Siruci_Calisiyor
Tank_B_Alt_Seviye~ Su_Ust Seviyede
| | |
a 1 I NI
Tank_B_Alt_Seviye~ Valf_Ag¢ma Tank_Su_Seviyesi_~
| | | | | | |
— /| 1 1 /0 1 P
Otomatik
_| |
|
Oto_Gecikme Otomatik Su_Ust_Seviyede M3.0 Valf_Ag¢ma
| | | | | | | | |
| | | | | | | | |
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Oto_Gecikme MO0.4
Otomatik MO0.2
P2_Durdur_Butonu 12.1
P2_Sdurucu_Galisiyor Q2.4 2.Pompa Siricisu Galistir
P2_GCalstir_Butonu 12.0
Su_Ust_Seviyede M1.3
Tank_B_Alt_Seviyede V850.6

¢ )



Network 11 POMPA 2 LAMBASI

P2_GCaligtir_Butonu Oto_Gecikme P2_Caligiyor_Lamb~
I | | | ( )
| | | \
Elle_Calistir
| |
| |
Su_Ust_Seviyede SMO0.5
| | |
| | |
Tank_B_Alt_Seviye~ Valf_Ac¢ma
—
Oto_Gecikme M3.0

—

Symbol Address Comment

Elle_Calistir MO0.1

Oto_Gecikme MO0.4

P2_GCaligtir_Butonu 12.0

P2_Calisiyor_Lambasi Q2.5 2.Pompa Elle Calistir Lambasi
Su_Ust_Seviyede M1.3

Tank_B_Alt_Seviyede V850.6

Valf_A¢ma 10.7

Network 12 POMPA 1 DURUYOR LAMBASI

Otomatik_Calistir ~ Pompa_1_Calistir_~ P1_Duruyor_Lambasi
I | | / | ( )
| | | \

Sistem_Elle_Calistir

—

Symbol Address Comment

Otomatik_Calistir 10.2

P1_Duruyor_Lambasi Q2.2 1.Pompa Durdur/Hata Lambasi
Pompa_1_Calistir_Butonu 11.0

Sistem_Elle_Calistir 10.1

Network 13 POMPA 2 DURUYOR LAMBASI

Otomatik_Calistir P2_Calistir_Butonu P2_Duruyor_Lambasi
I | | / | ( )
| | | \
Otomatik_Calistir

—

Symbol Address Comment
Otomatik_Calistir 10.2
P2_Duruyor_Lambasi Q2.6 2.Pompa Durdur/Hata Lambasi

P2_GCaligtir_Butonu 12.0




Pompa_1_Calistir_~
|

Network 14 TANK C VALF ACIK/KAPALI

Su_Ust_Seviyede
| |

Valf_Acik

P2_GCaligtir_Butonu

—

1/

¢ )

Symbol Address Comment
P2_GCaligtir_Butonu 12.0
Pompa_1_Calstir_Butonu 11.0
Su_Ust_Seviyede M1.3
Valf_Acik Q0.6
Network 15 HATA DEVRESI
iletkenlik_Alarmi Hata_Lambasi
P1_Asir_Akim_Ariz~ Alarm_Sireni
| | | ( )
— | 1 P s
1
P1_Acil_Durdur
P2_Asir_Akim_Ariz~
P2_Acil_Durdur
Acil_Stop
|
— /|
Symbol Address Comment
Acil_Stop 10.0 Acil Stop
Alarm_Sireni Q0.5
Hata_Lambasi Q0.4
P1_Acil_Durdur 11.3 1.Pompa Acil Stop Agik
P1_Asir_Akim_Arizasi 11.2 1.Pompa Termik Suriicli Hatasi
P2_Acil_Durdur 12.3 2.Pompa Acil Stop Agik
P2_Asir_Akim_Arizasi 12.2 2.Pompa Termik Siriicli Hatasi
iletkenlik_Alarmi M1.1
Network 16 ILETKENLIK UYARI SIRENI
iletkenlik_Uyari Alarm_Sireni
| | | ( )
I 1 P (s
1
Symbol Address Comment
Alarm_Sireni Q0.5
iletkenlik_Uyari M1.0
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Network 17

iletkenlik_Uyar

ILETKENLIK DEGERI UYARI LAMBASI

Uyari_Lambasi

— |

Tank_Su_Seviyesi_~ SMO0.5

— |

Symbol Address
Tank_Su_Seviyesi_Yikse 2.4

k

Uyari_Lambasi Q0.3
iletkenlik_Uyari M1.0

Network 18 SIRENI SUSTURMA

Alarm_Sireni_Sustur Alarm_Sireni

f>

Symbol Address
Alarm_Sireni Q0.5
Alarm_Sireni_Sustur 12.6
Network 19 HATA SILME
Hata_Silme Acil_Stop

¢ )

Comment

Comment

Sdricu_Hatalarini_Sil

—

Symbol Address
Acil_Stop 10.0
Hata_Silme 12.7
Surtcl_Hatalarini_Sil Q0.2

Network 20 OTOMATIK CALISMA

Otomatik_Calistir ~ Sistem_Elle_Calistir

¢ )

Comment
Acil Stop

Tum Siricl Hatalarini Sifirla

Sinir_Degerleri Hazir iletkenlik_Alarmi
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Oto_Baslat_Butonu =

—

| || ||
1/ 1 1/

Oto_Gecikme

B Oto_Durdur_Butonu

| |

20.A l / |

Symbol Address
Hazir MO0.6
Oto_Baslat_Butonu 10.3
Oto_Durdur_Butonu 10.4
Oto_Gecikme MO0.4
Otomatik_Calistir 10.2
Sistem_Elle_Calistir 10.1
Sinir_Degerleri MO0.7
iletkenlik_Alarmi M1.1

¢ )

Comment

Oto_Gecikme

20.A



Network 21

Oto_Gecikme

Symbol
Oto_Gecikme

Network 22

Oto_Gecikme

Sistem_Oto_Calisiyor

— < D

Address
MO0.4

Sistem_Oto_Calisiyor Q0.0

OTOMATIK CALISIYOR LAMBASI

Comment

OTOMATIK GECIKME SURESI

MO0.3

— |

Symbol
Oto_Gecikme

Network 23
MO0.3

| .|
1 P

Address
MO0.4

— |

Network 24

Oto_Gecikme

(s)
1

Comment

T50
IN TON

PT 100 ms

OTOMATIK GECIKME BITTI

MO0.3

—i ]

Oto_Gecikme

— |

Symbol
Oto_Gecikme

Address

MO0.4

(r)

Comment
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Network 25

Oto_Gecikme

T50

Otomatik

— |

Cs)

MOV_B

16#80 4

V17.7

Symbol
Oto_Gecikme
Otomatik

Network 26

Oto_Gecikme
- —

Su_Ust_Seviyede

Valf_A¢ma

Address
MO0.4
MO0.2

Otomatik
—(r)
1

V17.7

I——(j)

—

(r)
1

Comment

Symbol
Oto_Gecikme
Otomatik

Tank_Su_Seviyesi_Dusilk

Address
MO0.4
MO0.2
12.5

EN ENO| H

N OUTVB17

OTOMATIK SECILIYKEN SISTEM BIR SURE SABIT FREKANSTA CALISTIRILIYOR (25Hz)

OTOMATIK GECIKME GIDERSE VEYA UST SEVIYE BILGISI GELIRSE VEYA VALF KAPANIRSA

EN

MOV_B

Symbol Address Comment
Oto_Gecikme MO0.4
Otomatik MO0.2
Su_Ust_Seviyede M1.3
Valf_A¢ma 10.7
Network 27 OTOMATIK MODDA TANK C ALT SEVIYESININ ALTINA INERSE TEKRAR CALISIR
Oto_Gecikme Tank_Su_Seviyesi_~ Otomatik
| | | | | ( )
— | . I N s
1
16#80 1

ENO|

OUT

~VB17

Comment
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Network 28 OTOMATIK MODDA VALF TEKRAR ACARSA TEKRAR GALISIR

Oto_Gecikme Valf_A¢ma Tank_Su_Seviyesi_~

Otomatik

| || || | |
_II 1/ 1/ 1 N

28.A H
VB17

Symbol Address Comment
Oto_Gecikme MO0.4
Otomatik MO0.2
Tank_Su_Seviyesi_Disuk 12.5
Valf_A¢ma 10.7
Network 29 OTOMATIK DURUYOR LAMBASI

Otomatik_Calistir Oto_Gecikme Sistem_Oto_Calism~

— | | | ¢ )

Symbol Address Comment
Oto_Gecikme MO0.4

Otomatik_Calistir 10.2

Sistem_Oto_GCalismiyor Q0.1

Network 30 EKRAN BiTLERI SIFIRLANIYOR
SMO.1 MOV_B
: EN ENO H
o4IN ouTlMB2
MOV_B
EN ENO H
16#024IN ouTlvB16

Cs)
1

98

16#804

EN

MOV_B

ENOp

ouTl
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P2_Asir_Akim_Arizasi 12.2

2.Pompa Termik Siriicti Hatasi

Network 31 UYARI SILME BILGISI EKRANA GELIYOR
Acil_Stop Acil_Stop P1_Asir_Akim_Ariz~  P1_Acil_Durdur P2_A§|r|_Ak|m_Ar|z~-
I | | P | | | | / | | / | | / |
| | | | | | | | | | |
P1_Asir_Akim_Ariz~
—
P1_Acil_Durdur
N —
P2_Asir_Akim_Ariz~
— v
P2_Acil_Durdur
| | |
— | I N T
P2_Acil_Durdur MOV_B
| / } EN ENOH
| |
16#40IN OUTJVB16
31.A
Symbol Address Comment
Acil_Stop 10.0 Acil Stop
P1_Acil_Durdur 11.3 1.Pompa Acil Stop Agik
P1_Asir_Akim_Arizasi 11.2 1.Pompa Termik Suriicli Hatasi
P2_Acil_Durdur 12.3 2.Pompa Acil Stop Agik
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Network 32 HATA SIFIRLANINCA ANASAYFA EKRANA GELIR

Hata_Silme Acil_Stop P1_Asir_Akim_Ariz~  P1_Acil_Durdur  P2_Asir_Akim_Ariz~  P2_Acil_Durdur

| || 1=, | | | 1, | | |
_II 1/ 1/ 1 /1 1 /1 1 /1 32A

B MOV B
32.A EN ENO| H
16#02-IN OUTVB16

Symbol Address Comment
Acil_Stop 10.0 Acil Stop
Hata_Silme 12.7
P1_Acil_Durdur 11.3 1.Pompa Acil Stop Agik
P1_Asir_Akim_Arizasi 11.2 1.Pompa Termik Suriicli Hatasi
P2_Acil_Durdur 12.3 2.Pompa Acil Stop Agik
P2_Asir_Akim_Arizasi 12.2 2.Pompa Termik Siriicli Hatasi

Network 33 TANK C SEVIYESI YUKSEK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR
Tank_Su_Seviyesi_~ V16.5

— )

F4_BiTI

| -1 /
1 P \R)
4

Sistem_Calismiyor

_Cf)

Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor

Tank_Su_Seviyesi_Yikse 2.4
k

Network 34 TANK C SU SEVIYESI DUSUK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR
Tank_Su_Seviyesi_~ V16.4

— )

F4_BiTI

| -1 /
1 P \R)
4

Sistem_Calismiyor

_Cf)

Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor

Tank_Su_Seviyesi_Dusik 12.5




Valf_A¢ma

V17.5

— )

Network 35 VALF ACIK/KAPALI BILGISI (TANKIN C ONUNDEKI VALF)

F4_BITI

Symbol

F4_BITI
Sistem_Calismiyor
Valf_A¢ma

Acil_Stop

Symbol

Acil_Stop

F4_BITI
Sistem_Calismiyor

P1_Asir_Akim_Ariz~

Symbol

F4_BITI
P1_Asir_Akim_Arizasi
Sistem_Calismiyor

| .|
1 P

Address
V15.4
V16.1
10.7

V16.7

— )

F4_BITI

—( =)
4
Sistem_Calismiyor

_<f>

Address
10.0
V15.4
V16.1

V16.2

—

F4_BITI

—(4R>

Sistem_Calismiyor

_(T>

Address
V15.4
11.2
V16.1

(r)
4

Sistem_Calismiyor

—(r

Comment

Sistem Calismiyor

Network 36 ACIL DURDURMA UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR

Comment
Acil Stop

Sistem Calismiyor

Network 37 SURUCU1 TERMIK ATIK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR

Comment

1.Pompa Termik Suriicli Hatasi
Sistem Calismiyor
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Network 38 P1 ACIL DURDURMA BUTONU AGIK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR

P1_Acil_Durdur V15.3
F4_BITI

—( =)
4
Sistem_Calismiyor

—r

Symbol Address Comment

F4_BITI V15.4

P1_Acil_Durdur 11.3 1.Pompa Acil Stop Agik
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor

Network 39 SURUCU2 TERMIK ATIK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR

P2_Asir_Akim_Ariz~ V15.2
F4_BITI

—( =)
4
Sistem_Calismiyor

_<f>

Symbol Address Comment

F4_BITI V15.4

P2_Asir_Akim_Arizasi 12.2 2.Pompa Termik Siriicli Hatasi
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor

Network 40 P2 ACIL DURDURMA BUTONU ACIK UYARISI TD200 DE GOSTERILIYOR

P2_Acil_Durdur V15.1
F4_BITI

—( =)
4
Sistem_Calismiyor

_(T>

Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
P2_Acil_Durdur 12.3 2.Pompa Acil Stop Agik

Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor

102
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~VB15

~VB15

Network 41 F4 TUSU TD200
F4_TUSU MOV_B
—I : : P : EN ENO|
16#10IN OUT,
F4_TUSU
—(®)
1
Sistem_Calismiyor
—( =)
1
Symbol Address Comment
F4_TUSU M2.3
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor
Network 42 F3 TUSU TD200
F3_TUSU MOV_B
—I : : P : EN ENO|
16#20IN OUT,
F3_TUSU
—(®)
1
Sistem_Calismiyor
—(®)
1
Symbol Address Comment
F3_TUSU M2.2
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor
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~VB15

~VB15

Network 43 TD200 F2 TUSU (AYAR DEGERI)
F2_TUSU MOV_B
—I : : P : EN ENO|
16#40IN OUT,
F2_TUSU
—(®)
1
Sistem_Calismiyor
—( =)
1
Symbol Address Comment
F2_TUSU M2.1
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor
Network 44 TD200 F1 TUSU (ANASAYFA)
F1_TUSU MOV_B
—I : : P : EN ENO|
16#80 1IN OUT,
F1_TUSU

Symbol
F1_TUSU
Sistem_Calismiyor

Address
M2.0
V16.1

_(f>

Sistem_Calismiyor

_(f>

Comment

Sistem Calismiyor



Network 45
SMO0.0

GIRILEN ILETKENLIK DEGERININ HESAPLANMASI

— |

Network 46
VW800

105

B MUL_|
EN ENO EN ENO
VB924IN oUTFVW824 +256 IN1 ouT
VW824 4 IN2
B B I
EN ENO
ACO VB93 <IN ouTkAC1 ACO
AC1
B ADD |

-LN2

<EN ENO H

=1IN1 OUTVW800

GIRILEN ILETKENLIK DEGERI BiR ONCEKi DEGERLE KARSILASTIRILIYOR

—{ |

VW820

Network 47
Vv850.0

VW800 +

MOV_W
EN ENO

IN OUT

—

~\V\W820

ENTER TUSUNUN GECIKME ZAMANI

— |

+5

T40
IN TON

PT 100 ms

45.A



Network 48
T40 V850.0

ILETKENLIK DEGER SAYFASINI AGMAK ICIN

106

MOV_B

— |

VB15

EN ENOp

16#40IN OouUT




~VW800

l

-VB93

-VB92

-VB92

l

-VB93

~VW800

Network 49 GIRILEN ILETKENLIK DEGERI 0-2000 ARASIMI
SMO0.0 VW800 MOV_W
| | |
+2000

+2000-IN OUT

MOV_B
EN ENO
208N OuUT

MOV_B
EN ENO
7N OuUT

M1.4
| | ( )
| P \®
1

VB92 MOV_B

: >B : EN ENO
128

0N OuUT

MOV_B
EN ENO
0N OuUT

MOV_W
EN ENO
+0IN OuUT

M1.4
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Network 50 ILETKENLIK DEGERI 0-2000 ARASINDA DEGILSE HATA SAYFASI EKRANA GELIR
M1.4 MOV_B
—| : EN ENO H
16#404IN ouTlVB17
M1.4
—(®r)
1
Network 51 PID AYAR DEGERI
SM0.0 | DI DI R =
—| : EN ENO EN ENOf
VW800 1IN oUTlVD804 VD804 IN outl
B DIV R =]
51.A EN ENO
VD809 VD809 IN1 ouTlAC1 AC1
2000.04IN2
B MOV _R
518 H 4eN ENOH
4N ouTkvD904



Network 52

SMO0.0

GIRILEN ALT SINIR DEGERININ HESAPLANMASI

— |

52.A

Network 53

Vwas4

109

B MUL_|
EN ENO EN ENO
vB1324IN oUTIFVW880 +256 IN1 ouT
VW880 4 IN2
B B I
EN ENO
ACO VB1334IN ouTkAC1 ACO
AC1
B ADD |

-LN2

<EN ENO H

=1IN1 OUTVW884

GIRILEN ALT SINIR DEGERI BIR ONCEKI DEGERLE KARSILASTIRILIYOR

—{ |

vwas7

Network 54
Vv850.2

VW884 +

MOV_W
EN ENO

IN OUT

—

-\V\W887

ENTER TUSUNUN GECIKME ZAMANI

— |

+5

T41
IN TON

PT 100 ms

52.A
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Network 55 ALT SINIR DEGER SAYFASINI ACMAK ICIN
T41 V850.2 M1.5 iletkenlik_Uyari iletkenlik_Alarmi
I | | | | / | | / | | / | | |
I I I I I I I I I I I
Vv850.2
—(r)
1
B MOV_B
EN ENO| H
16#20-1IN ouUTVB15
55.A
Symbol Address Comment
iletkenlik_Alarmi M1.1
iletkenlik_Uyari M1.0




-\VW884

l

-VB133

-VB132

-VB132

l

-VB133

-\VW884

Network 56 GIRILEN DEGER 0-2000 ARASIMI (ALT SINIR)
SMO0.0 Vw884 MOV_W
| | |
+2000

+2000-IN OUT

MOV_B
EN ENO
208N OuUT

MOV_B
EN ENO
7N OuUT

M1.6
| | ( )
| P \®
1

VB132 MOV_B

: >B : EN ENO
128

0N OuUT

MOV_B
EN ENO
0N OuUT

MOV_W
EN ENO
+0IN OuUT

M1.6
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Network 57

M1.6

ALT SINIR 0-2000 ARASINDA DEGILSE HATA SAYFASI EKRANA GELIR

— |

EN

16#404

MOV_B

ENO|

OUT

—

~VB17
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Network 58 GIRILEN UST SINIR DEGERININ HESAPLANMASI
SM0.0 B I MUL_| =
—| : EN ENO EN ENOf
VB1724IN OUTIFVW890 +256 IN1 ouTh
VW890 4 IN2
—- = =
58.A EN ENO
ACO VB1734IN ouTkAC1 ACO
AC1
B ADD |
588 H 4EN ENOH
q4iIN ouTlvW894
4in2
Network 59 GIRILEN UST SINIR DEGERI BIR ONCEKI DEGERLE KARSILASTIRILIYOR
VW894 MOV_W
VW897
VW894 4IN oUTIFVW897
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Network 60 ENTER TUSUNUN GECIKME ZAMANI

Vv850.4 T42

_I : IN TON

+54PT 100 ms

Network 61 UST SINIR DEGER SAYFASINI ACMAK iCIN
T42 V850.4 M1.5 iletkenlik_Uyari iletkenlik_Alarmi

— 1 | ]

1 /1 1 /1

o

MOV_B

EN ENO| H

16#10-1IN OUTFVB15

61.A

Symbol Address Comment
iletkenlik_Alarmi M1.1
iletkenlik_Uyari M1.0




~\VW894

l

~VB173

~VB172

~VB172

l

-VB173

~\VW894

Network 62 GIRILEN DEGER 0-2000 ARASIMI (UST SINIR)
SMO0.0 VW894 MOV_W
| | |
+2000

+2000-IN OUT

MOV_B
EN ENO
208N OuUT

MOV_B
EN ENO
7N OuUT

M1.7
| | ( )
| P \®
1

VB172 MOV_B

: >B : EN ENO
128

0N OuUT

MOV_B
EN ENO
0N OuUT

MOV_W
EN ENO
+0IN OuUT

M1.7
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Network 63
M1.7

UST SINIR 0-2000 ARASINDA DEGILSE HATA SAYFASI EKRANA GELIR

— |

EN

16#40-IN

MOV_B

ENO|

OUT

—

~VB17

EN

MOV_B

ENO|

OUT

~VB17

Network 64 ALT SINIR<AYAR DEGERI<UST SINIR OLMALI
SMO0.0 Vw8s4 Sinir_Degerleri
| | 5 | ¢ )
| | | \
VW800
VW894
| | | |
1 < T 1 P
VW800
16#40 9
M1.5
— r ()
1
F4_BITI
—(®)
4
T59
IN TON
+1001PT 100 ms
Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
Sinir_Degerleri MO0.7
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EN

MOV_B

ENO|

OUT

~VB17

Network 65 SINIR DEGERI HATALI SAYFASI EKRANA GELIYOR
VW84 T59
| | | | |
— > | 1 1 P
VW800
VW894 16#40 9
-« —
VW800
T59
—( =)
1
F4_BITI
—(r )
4
Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
Network 66 TUSLARDAN BIRINE BASILDIGINDA "SINIR DEGERI HATASI" EKRANI GIDER
F1_BITI M1.5
| | | ( )
I 1 P (R
1
F2_BITI V17.6
| | | ( )
— | 1 P (R
1
F3_BITI
F4_BITI
Symbol Address Comment
F1_BITI V15.7
F2_BITI V15.6
F3_BITI V15.5
F4_BITI V15.4
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Network 67  EKRAN IGIN ILETKENLIK DEGER-ASCII DONUSUMU
SM0.0 DIV | ITA =]
—| : EN ENO EN enof He7aA
iletkenkiik IN1 ouTlvwaeo V860 4 IN ouTlk

+164IN2 16#01EMT

67.A H

VB870

Symbol Address Comment

iletkenklik AIWO0
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Network 68  F1 F3 F4 VE ILETKENLIK SAYFALARINA ILETKENLIK DEGERININ GONDERIMI
SM0.0 MOV _B MOV B =]
—| : EN ENO EN ENOF
VB877 4IN ouTlvBs4 VB877 1IN outl
MOV _B MOV _B
EN ENO EN ENOf
VB876 1IN ouTlvBs3 VB876 1IN outl
MOV_B MOV_B
EN ENO EN ENOf
VB875 1IN outlves2 VB8754IN outl
MOV_B MOV_B
EN ENO EN ENOf
VB874 1IN outlvBs1 VB8744IN outl
B MOV_B =]
EN ENO
VB614 VB877 1IN outlvBes4 VB877
MOV _B
EN ENO
VB613 VB876 1IN ouTlvBes3 VB876
68.A
MOV _B
EN ENO
VB612 VB8754IN outlvBes2 VB875
MOV _B
EN ENO
VB611 VB8744IN ouTlvBes1 VB874

68.A
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MOV_B
4EN ENO

l

=N OUTI~VB694

MOV_B
4EN ENO

l

N OUT-VB693

MOV_B
4EN ENO

l

N OUT-VB692

MOV_B
4EN ENO

l

-UN OUTIVB691

Network 69 PID PARAMETRELERI ICIN ALTPROGRAM GECISI

SMO0.1 SBR_0

— | o

Network 70
Elle_Calistir Elle_yada_Otomatik
Oto_Gecikme

—

Symbol Address Comment
Elle_yada_Otomatik MO0.5
Elle_Calistir MO0.1

Oto_Gecikme MO0.4




Otomatik_Calistir

—

Oto_Gecikme

M0.0

—C )

—

Symbol
Oto_Gecikme
Otomatik_Calistir

Address Comment
MO0.4
10.2

Network 72 SISTEM CALISMIYOR YAZAN SAYFA

Network 71 TANK YUKSEK SEVIYEYE GCIKTIGINDA SURUCU HIZLARINI DEGISTIRMEMESI iGIN M0.0
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Elle_yada_Otomatik F1_BITI F2_BITI F3_BITI F4_BITI
| | / | | / | | / | | / | | |
| | | | | | | | | | |
B MOV_B
72.A EN ENOH
16#02-IN OUTVB16
Symbol Address Comment
Elle_yada_Otomatik MO0.5
F1_BITI V15.7
F2_BITI V15.6
F3_BITI V15.5
F4_BITI V15.4
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Network 74 SAYICI HIZ AYARI

Elle_yada_Otomatik Sdiricu_1_Hiz_Arttir

— |

Sdriciu_1_Hiz_Yava+

Sdrlcu_2_Hiz_Arttir

—

Sdricu_2_Hiz_Yava+

Symbol Address
Elle_yada_Otomatik MO0.5
Sdracu_1_Hiz_Arttir 10.6
Sdracu_1_Hiz_Yavaglat 10.5
Sdricu_2_Hiz_Arttir 11.5
Siricu_2_Hiz_Yavaglat 11.4

+2

Comment

T32
IN TON

PT 1ms

Network 73 SURUCU 1 VE SURUCU 2 BASLANGIGC HIZLARI
SMO0.0 MO0.0 MOV_W
I | | | | | H
| 1 | 1 P | EN ENO|
+16000-IN OUTJ=Siricu_1_Hizi
MOV_W
EN ENO| H
+1600IN OUTJ=CO
MO0.0 MOV_W
| | | | H
1 | 1 P | EN ENO|
+16000-IN OUTJ=Siricu_2_Hizi
MOV_W
EN ENO| H
+1600IN OUTJC1
Symbol Address Comment
Surtct_1_Hizi AQW4 1.Pompa Suriici Hiz Referansi
Surtcli_2_Hizi AQW6 2.Pompa Siriicl Hiz Referansi



Network 75

SURUCU1 HIZ AYARI (ELLE

VE OTOMATIK CALISMADA)
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ENO H

OUTJ=Surtci_1_Hizi

B MOV_W
76.A <1EN
-UN

Symbol Address
Elle_yada_Otomatik MO0.5
Sdrlacu_1_Hiz_Arttir 10.6
Sdrlacu_1_Hiz_Yavaglat 10.5
Surtci_1_Hizi AQWwW4

Comment

1.Pompa Siriici Hiz Referansi

Elle_yada_Otomatik Sdricu_1_Hiz_Arttir T32 Co Co
I | | | | | | __ |
| 1 l 1 | 1 <= cu CTUD
+3200
Elle_yada_Otomatik Sdriciu_1_Hiz_Yava~ T32 Co
| | | | | | __ |
— | 1 1 1> cb
+0
Hata_Silme
|
I R
+32004QPV.
Symbol Address Comment
Elle_yada_Otomatik MO0.5
Hata_Silme 12.7
Sdracu_1_Hiz_Arttir 10.6
Sdricu_1_Hiz_Yavaglat 10.5
Network 76 SURUCU 1 HIZI ANALOG GIKISA GONDERILIYOR
Elle_yada_Otomatik Sdiricu_1_Hiz_Arttir MUL_I
—I : : : EN ENO|
Sirlci_1_Hiz_Yava~ CO4IN1 OUTVW830 VW830
: : +10<UN2
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Network 77 SURUCU2 2 HIZ AYARI (ELLE GALISMADA)
Elle_Calistir Sdricu_2_Hiz_Arttir T32 C1 C1
I | | | | | | __ |
| 1 l 1 | 1 <= cu CTUD
+3200
Elle_Calistir Sdriciu_2_Hiz_Yava~ T32 C1
| | | | | |
— | 1 1 1> cb
+0
Hata_Silme
|
l R
+32004QPV.
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Hata_Silme 12.7
Sdricu_2_Hiz_Arttir 11.5
Sirlicu_2_Hiz_Yavaglat 11.4
Network 78 SURUCU 2 HIZI ANALOG GIKISA GONDERILIYOR
Elle_Calistir Sdricu_2_Hiz_Arttir MUL_I
—I : : : EN ENO|
Sirlci_2_Hiz_Yava~ C14IN1 OUTVW840 VW840
: : +10<UN2

78.A

Symbol
Elle_Calistir
Sdricu_2_Hiz_Arttir

Siricu_2_Hiz_Yavaglat

Sdricu_2_Hizi

Network 79
T32

_l

MOV_W

Address
MO0.1
11.5

11.4
AQW6

T32

=)

1

<EN ENO H

=N OUTJSurtci_2_Hizi

Comment

2.Pompa Suricli Hiz Referansi




P1_Sduruci_Calisiyor

_l

P2_Siruci_Calisiyor

_l

Oto_Gecikme

Symbol
Oto_Gecikme
P1_Sduruci_Calisiyor
P2_Siruci_Calisiyor
Sistem_Calismiyor

P1_Suruci_Calisiyor

Sistem_Calismiyor

f>

Address
MO0.4
Q2.0
Q2.4
V16.1

Network 80 SISTEM CALISMIYOR SAYFASINI KAPATMAK IGIN

Comment

1.Pompa Sdriicusi Calistir
2.Pompa Surucisi Calistir
Sistem Calismiyor

Network 81 SISTEM CALISMIYOR SAYFASINI AGMAK IGIN

Sistem_Calismiyor

| | | e )
— | I N (S
1
P2_Siiriicii_Calisiyor F4 BITI
| | | e )
— | I N (R
4
Oto_Gecikme F4 BITI
| | | [
_| I 1 P (r)
4
Otomatik_Calistir
Oto_Durdur_Butonu
|
— /|
Symbol Address Comment
F4 BITI V15.4
Oto_Durdur_Butonu 10.4
Oto_Gecikme MO0.4
Otomatik_Calistir 10.2
P1_Suruci_Calisiyor Q2.0 1.Pompa Sdriicusi Calistir
P2_Suruciu_Calisiyor Q2.4 2.Pompa Surucisi Calistir
Sistem_Calismiyor V16.1 Sistem Calismiyor
Network 82 ILETKENLIK ALARM DURUMU
SMO0.0 VW860 iletkenlik_Alarmi
| | _ 1 [
_| I 1> C )
VW894
VW860
| |
I I
VW884
Symbol Address Comment
iletkenlik_Alarmi M1.1
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Network 83 ILETKENLIK ALARM DURUMU OLUSMA SARTI
SM0.0 VW860 iletkenlik_Alarmi iletkenlik_Uyari
I | | - | | / | e )
I I I I | \
VW894
VW860
| < |
I I
VW88g4
Symbol Address Comment
iletkenlik_Alarmi M1.1
iletkenlik_Uyari M1.0
Network 84 ILETKENLIK UYARI BILGISI EKRANA GELIYOR
iletkenlik_Alarmi V15.0

——C

F4_BITI
| | ( )
1 P (R
4
Symbol Address Comment
F4_BITI V15.4
iletkenlik_Alarmi M1.1
Network 85 ILETKENLIK UYARISI EKRANA GELIOR
iletkenlik_Uyari V16.3
Symbol Address Comment

iletkenlik_Uyari M1.0

Network 86 OTOMATIK MODDA ILETKENLIK UYARISI GELIRSE ELLE GALISTIRABILMEK ICIN

iletkenlik_Alarmi iletkenlik_Durum_Bil~
I | | P | ( s )
| | | \
1
Symbol Address Comment
iletkenlik_Alarmi M1.1
iletkenlik_Durum_Bilgi M1.2
Network 87
Sistem_Elle_Calistir iletkenlik_Durum_Bil~
| | | ( )
— | 1 P (R
1
Symbol Address Comment

Sistem_Elle_Calistir 10.1
iletkenlik_Durum_Bilgi M1.2
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M3.0

s )

1

M3.0

R )

Network 88 VALF KAPANIRSA TANK ALT SEVIYEYE INMESI BEKLENIR
Elle_Calistir Valf_A¢ma
I | | | | N | (
| | | | | \
Oto_Gecikme
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Oto_Gecikme MO0.4
Valf_A¢ma 10.7
Network 89
Valf_A¢ma Tank_Su_Seviyesi_~
I | | / | | p | I'e
| | | | | \
Symbol Address Comment
Tank_Su_Seviyesi_Disuk 12.5
Valf_A¢ma 10.7
Network 90
Elle_Calistir M3.0
| | | (
— | I N (r)
1
Oto_Gecikme
Symbol Address Comment
Elle_Calistir MO0.1
Oto_Gecikme MO0.4
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l

VD912

l

~\VD916

l

~\VVD920

l

-\VVD924

l

~SMB34

l

Network 1 NETWORK TITLE (single line)

SMO0.0 MOV_R
—I : EN ENO|
0.7 <IN OUT,

MOV_R
EN ENO|
2.04qIN OUT,

MOV_R
EN ENO|
1.0N OUT,

MOV_R
EN ENO|
0.0 1IN OUT,

MOV_B
EN ENO|
100N OUT

ATCH
EN ENO|

INT_O<INT
10-EVNT
—( ENI )
Symbol Address Comment

INT_O INTO
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Network 1 NETWORK TITLE (single line)
Otomatik I_DI
—I : EN ENO| H
iletkenklik={IN OUTJ~ACO
DI_R
EN ENO| H
ACO-IN OUTACO
DIV_R
EN ENO| H
ACO-]IN1 OUTJACO
32000.04¢IN2
MOV_R
EN ENO| H
ACO-IN OUTJ~VD900
Symbol Address Comment
Otomatik MO0.2
iletkenklik AIWO0
Network 2
Otomatik PID
—I : EN ENO| H
VB900 qTBL
0-LOOP
Symbol Address Comment
Otomatik MO0.2
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l

~ACO

)L JL
Q
=)

l

~ACO

l

[=Siricti_2_Hizi

Network 3
Otomatik MUL_R
—I : EN ENO|
VD908 +IN1 OUT
32000.01IN2
ROUND
EN ENO|
ACO-IN OUT,
DI_I
EN ENO|
ACO-IN OUT,
MOV_W
EN ENO|
ACO-IN OUT,
Symbol Address Comment
Otomatik MO0.2
Surtct_2_Hizi AQW6

2.Pompa Suricl Hiz Referansi
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Ozkan ALTINEL 06 Kasim 1979 tarihinde Adapazari’ nda dogmustur. Orta
ogrenimini 1993 — 1997 yillar1 arasinda Arifiye Anadolu Ogretmen Lisesinde
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