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OTOMASYON

o OTOMASYON sanayi uygulamalarinin
vazgecilmezlerindendir, uretim suresi ve
maliyet rekabette cok onemli hale

gelmistir.Maliyetin azalmasi ve rekabet
gucunun artmasl otomasyon sisteminin
mukemmelligine baglidir asagidaki sema
otomasyon sistemi elemanlarini
gostermektedir.
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IS ELEMANLARI
oMotorlar

¢ Elektrik motorlari
DC
AC
senkron

asenkron
fircali motor
adim motorlari
servo motorlar
lineer motorlar

o Pnomatik motorlar
o Hidrolik motorlar




IS ELEMANLARI

oKontrol Vanalari

« Pnomatik
- Elektriksel

oSelenoid Valfler

« PnOmatik Silindirler
- Hidrolik Silindirler




ISLEMCILER

Mikro islemciler

CPU: Central processor unit (Merkezi islem
birimi)

CCU: Central Control Unit (Merkezi kontrol

unitesi)
PC (Personel Computer)
PLC (Programlanabilir Mantik Denetleyici)

IPC (Industrial Personal Computer ) Yuksek
isleme hizina sahip




SOFTWARE (YAZILIM)

o Isletim sistemleri (DOS,WINDOWS ,LINUX)

¢ Kullanilan arac programlar (ASSEMBLER,
BASIC, PASCAL, C, C++)

o Paket programlar (WORD, EXCEL, AUTOCAD,
AWL, LADDER, FUB)




ALGILAYICILAR

o on/off sensorler (var-yok)
o analog sensorler (strekli 0lcum)
¢ Manyetik sensorler (miknatislari)

¢ Enduktif sensorler (metalleri)
¢ Ultrasonic sensorler (ses)

o Kapasitif sensorler (metal, kumas, plastik,
cam)

o Sicaklik algilayicilar (sicaklik)
o Seviye algilayicilar (su,sivi, dokme kati)




HABERLESME

o PC: LAN Local area Network (Ethernet+novel )
- WAN Wide Area Network
« GAN Global Area Network (internet)

o PLC FIELDBUS

- profibas
 interbus
- can bus
- asi bus




PLC NEDIR?

¢ PROGRAMLANABILIR MANTIK DENETLEYICILER
(PLC) otomasyon devrelerinde yardimcli roleler,
zaman roleleri, sayicilar gibi kumanda
elemanlari yerine kullanilan mikro islemci temelli
cihazlardir.

Bu nedenle karmasik otomasyon problemleri
hizli ve guvenli bir sekilde ¢cozmek mumkundur.

PLC’ler ilk olarak 1970’li yillarda
gelistirilmislerdir. Temel olarak makine
endustrisinde genis role panelleri yerine
kullaniimislardir. 1978 senesinde ise NEMA
(National Electrical Manufactures Association)
kurulusu tarafindan standart PLC ler piyasaya
surulmastur.




¢ PLC’lerde islem Unitesinde mikroislemci veya
mikrodenetleyici bulunur. Bu nedenle PLC’ler bir
bilgisayardir. Fakat her bilgisayar PLC degildir.
PLC’ler tozlu, elektriksel guraltult, nemli
ortamlarda calisacak sekilde tasarlanmislardir.
Bununla birlikte farkli bir programlama dili, ariza
bulma, bakim kolayliklarindan dolayi
bilgisayardan farkhdir. PLC’lerde disardan alinan
dijital ve analog bilgiler boolen ifadeleri
kullanilarak islenirler ve sonuclar cikis
unitelerine gonderilirler. Kiguk yukler, role,

kontaktorler PLC’ler tarafindan dogrudan
surulebilirler.




PL.C'nin Karakteristikleri

o En az 8 Giris / ¢cikis moduller halinde imal
edilir.

o Analog / dijital giris cikislar

o 3 dilde programlama yapilabilir.

¢ Bellek bitleri (Memory Bit)

o Zamanlayici (Timer )

o Sayici (Counter)

o Calisma hizi, program isleme

o Toplam program hafizasi




PLC ile Hangi Islemler
Gerceklestirilebilir?

o Mantik islemleri

o VE (AND)
o VEYA (OR)

o Degil (NOT)
o Ozel VEYA (EXOR)




o Islemlerin sonuclarinin bellekte tutulmasi.
(Bellek islemleri)

o Zamanla ilgili islemler.

o Sayma islemleri.

o Yukleme ve transfer islemleri.
¢ RKarsilastirma islemileri.

o Aritmetik islemler.

o Tersleme islemleri.

o Kaydirma islemleri.

o Arttirma ve eksiltme islemleri.

o Blok cagirma islemleri.

¢ Hazir fonksiyonlar ve sistem saatleri.




Kullanici Bellegi

Kullanici Bellegi Yapisi

Aciklama Kullanici uygulamasi tarafindan
erisilebilir denetleyici bellegi, iki farkli gruba
bolinmustar:

> Bit degerleri
> Word degerleri (16-bit isaretli degerler)




Kullanic1 Bellegi Yapisi
o Bit Bellegi Bit bellegi, denetleyiciye entegre edilmis

dahili RAM bellekte saklanir. Bit bellegi, kapasitesine
gore belirli sayida bit nesnesinin haritasini igerir.

o Word (Sozcuk) Belleginin Rolu
o 16 bitlik Word bellegi asagidakilere destek verir:
> Verl: dinamik uygulama verisi ve sistem verisi.

> Program: tanmimlayicilar ve gorevler i¢in icra edilebilir
kod.

> Sabitler: sabit sozciikler, ilk degerler ve giris/cikis
konfiglirasyonu.




>~ Dahili RAM
0 Bu entegre edilmis denetleyici RAM bellegidir. Dahili RA |f;_}
belleginin ilk 10kB'lik boliimii, hizli RAM iken, sonraki 32 |
kB'lik boliimii ise standart RAM'dir. Dahili RAM, program, |

- sabitler ve veri igerir.
> Dahili EEPROM
0 Bir uygulamanin, bir denetleyicideki dahili yedegini saglaya
entegre 32kB EEPROM'dur. Uygulamayi, batarya arizasind
ya da 30 giinden uzun siiren enerji kesintisinden kaynaklana
bilecek bozulmadan korur. Program ve sabitler igerir.
» Harici yedekleme bellek kartusu
o Bir uygulamanin yedeklenmesi veya daha biiytik bir
uygulamanin mimkiin olmasi i¢in, bir opsiyonel harici
EEPROM kartusudur. Denetleyici RAM'indeki uygulamani
giincellenmesi 1¢in kullanilabilir. Program ve sabitler i¢erir




Harici Bellek Kartussuz Yapi

o Asagidaki diyagram, bir harici bellek kartusunun bulunmad
durumdaki bellek yapisini ortaya koymaktadir.

Dahili Ven
RAM

Program ‘

Sabitler ‘
Dahili ‘ Program
EEPROM ve sabitlerin

kaydedilmesi

Y%MW'nin
kaydedilmesi

Y

o Dahili EEPROM, denetleyiciye entegre edilmistir ve
asagidakiler i¢cin 32 KB bellek saglar:

» Uygulama programi (32 KB)
> 512 dahili sozciik (YoM Wi)




o Harici Bellek Kartuslu Yapi

o Opsiyonel harici bellek kartusu, programlar ve sabitler i¢in
yedekleme imkani sagladig: gibi, daha biiyiik uygulamalar
icin genisletilmis bellek saglar.

o Asagidaki diyagram, harici bellek kartusunun bulundugu
durumdaki bellek yapisimi ortaya koymaktadir.

Dahih Dahili Bu alan
RAM EEPROM kullanilamaz

%MW'nin
kaydedilmesi

Harici ‘
EEPROM ‘
kartusu

| \
Dahili 32 KB EEPROM, 512 dahili word (%MWi)

:
AVUC(CL




o Bellegin Kaydedilmesi Denetleyici dahili bellegi,
asagidakilerden biri ile kaydedilebilir:

> Dahili batarya (30 giine kadar)

> Dahili EEPROM (maksimum 32 KB)

> Opsiyonel harici bellek kartusu (maksimum 64KB)

¢ Uygulamanin dahili EEPROM bellekten RAM bellege

transfer edilmesi, uygulama RAM'den kayboldugunda
(kaydedilmediginde ya da batarya yoksa) otomatik
olarak yapulir.

¢ TwidoSoft kullanilarak, manuel transfer de
gergeklestirilebilir.




o Bellek Konfigiirasyonlari

o Asagidaki tabloda, Twido denetleyiciler ile olasi
bellek konfiglirasyonlar1 verilmistir.

Bellek tipi

Kompakt Kontrolorler

Moduler Kontrolorler

10DRF

16DRF

24DRF

20DUK
20DTK

20DRT

40DUK
40DTK

Dahili RAM

10KB

32KB

32KB

32KB

32KB

32KB

Kullanilabilir
agenisletilmis bellek®

64KB

64KB

Maksimum uygulama
boyutu

32KB veya
64KB*

32KBveya
64KB*

Maksimum harnci
yedekleme

32KB veya

64KB

32KB veya
64KB

Not: “TWDLMDAZ20DRT, TWDLMDA40DUK ve TWDLMDA40DTK kontrolorler
icin, opsiyonel 64 KB harici bellek kartusu yerlestirilerek, bellegi 64 KB'a genisletme
imkani vardir. Uygulamanin ¢alistirimasi ve yedeklenmesi i¢in, kartusun

yerinden cikarilmamasi gerekir.




Veri Belleginin Yapisi

¢ 1 Byte 8 bit’ ten olusur.
¢ 1 Word 2 Byte’ dir. =16 Bit
o 2 Word 1 Double Word =32 Bit

o Bir emrin en kucuk bilgisi 1 bit, fakat bilgiler
bayukluklerine gore byte, word, double word
olarak atanabilir.




GIRIS VE CIKIS
BAGLANTILARI

2 TELLI, 3 TELLI SINK/SOURCE BAGLANTILAR




Sink ve Source Baglantilar

Sinking Input
(IEC: positive logic)

Sinking Output
(IEC: negative logic)

Sourcing Input
(IEC: negative logic)

Sourcing Output
(IEC: positive logic)




Sink/Source Giris ve Cikis
Baglantilar:

Sink/Source Input
(IEC: pos./neg. logic)
Common

O
|
|

4
O

— Input
5o—nputy |

Sink/Source Output
(IEC: pos./neg. logic)

I PNP/NPN

Load




2 Telli Saha Aygit1
Baglantilar:

O O O
(s inking}\"r

|

|

:) Input |
Sensing |

I

CDmmDn!J\
A




3 Telli Saha Aygit1
Baglantilar:

NPN (Sinking) PNP (Sourcing)
Field Device Example Fie jce Example

DC Sourcing Input Module inking Input Module

——

] | ]

| Optical
> IF:E:-'LH- Isolator

-+ ‘.!I"!*l' l
Input

Current Sourcing Current Sinking

Configuration | Configuration
|

(NPN) Current Sinking (PNP) Current Sourcing

Field Device Field Device




Ortak Terminaller
(Common)

PLC
Main Pathl — | -

\..IJ
(VO Point) | C uit

..,.j ]

Return Path

|

|

|

|

| |

e |
p—y

L —




Ortak Terminaller
(Common)

'




MODULER PLC

GIRIS/CIKIS BAGLANTI SEMALARI VE TEKNIK
OZELLIKLER




MODULER DENETLEYICILER
ICIN GIRIS DAHILI DEVRESI

Girig Dahili Girig dahili devresi asagida gosterilmistir.

Devresi
Latching veya Yiksek Hizh Standart Sink veya Source Girig

Sink ya da Source Girigler
10, 11, 16 ve I7 girigleri 12 - 15, 18 - 123 girigler
47k 33k

Girig L H
CoMo—

[ Danili Devre |

Girig
COM 4’{

| Dahili Devre |




MODULER DENETLEYICILER
ICIN GIRIS BAGLANTILARI

TWDLMDA20- Bu sema, klemens bloklu TWDLMDAZ0DRT kontroldr igindir.
DRT Baglanti
Semasi

b .
Source cikis baglantisi
=

| Role cikis baglantisi

y Rdle ¢ikis baglantisi

Raole ¢ikis baglantisi

Sink giris baglantisi

e 0 ve 1 gikis noktalar, transistor source gikiglar, diger tum noktalar ise role
cikislardir.

# COM terminalleri iceriden birbirlerine bagh degildir.

e YUK icin uygun olan bir sigorta badlayinz.




MODULER DENETLEYICILER
ICIN CIKIS DAHILI DEVRESI

Réle Cikig Raole cikis kontag asagida gosterilmistir.
Kontagi

Transistor
Source Cikis

Kontag
ontagl | .com (+24V)
P-kanal

= Q Cikig

Y
p 2

|
[
|
—J'- V+ (COM)

Transistor Sink
Cikis Kontagi

m}—- COM (COM)

Q Cikig

b

|
|
|
|
v+ (+24

N (+24V)




MODULER DENETLEYICILER
ICIN CIKIS BAGLANTILARI

TWDLMDAZ20- Bu sema, klemens bloklu TWDLMDAZO0DRT kontrolor icindir.
DRT Baglant
Semasi

Source ¢ikig baglantisi

| Réle cikis baglantisi

¢ Role gikis baglantisi

Radle gikis baglantisi

Sink girig baglantis

« 0 ve 1 gikis noktalar, transistor source cikislar, diger tum noktalar ise role
cikiglardir.

e COM terminalleri iceriden hirbirlerine bagh degildir.

e YUk icin uygun olan bir sigorta baglayiniz.




Product data sheet TWDLMDA20DRT

Characteristics extendable PLC base Twido 24 V- 12124V
DC - 8 O solid state and relay

Main
Range of product Twido

Product or component Modular base controller
type
Discrete /O number 20

Discrete input number 12

Discrete input voltage

Discrete input voltage DC
type

Discrete output number 2 transistor source
G relay

Number of I/O expan- T
sion module

[Us] rated supply volt- 24V DC
age

Use of slot 32 K or 64 K memory cartridge and 1 realtime clock




Complementary

Discrete input logic

Sink or source

Input voltage limits

204..264V

Discrete input current

5 mA10.0to 10.1
S mA10.6 to 10.7
7TmA10.21t010.5
7 mA10.8to 10.11

Input impedance

Discrete output voltage

4700 Ohm 10.2 t0 10.5
4700 Ohm 10.8 to 10.11
5700 Ohm 10.0 to 10.1
5700 Ohm 10.6 to 10.7

24V

Output voltage limits

20.4..288V

Current per channel

0.36 A transistor output
2 A relay output

Current per output common

1 A transistor output
8 A relay output

Response time

5 ps for Q0.0 to QO.1 at state 1
5 ps for Q0.0 to QO.1 at state 0




Load current 2 A 240 V AC resistive 30 cyc/mn relay outputs
2 A 30V DC resistive 30 cyc/mn relay outputs
2 A 240 V AC inductive 30 cyc/mn relay outputs
2 A 30V DC inductive 30 cyc/mn relay outputs

Mechanical durability = 20000000 cycles relay outputs

Electrical durability = 100000 cycles relay outputs

Current consumption omA SV DC atstate 0
30 mA 5V DC at state 1
40 mA 24 V DC at state 1

1/O connection Removable screw terminal block

Input/Output number < 132 removable screw terminal block with I/O expansion module
< 188 spring terminal block with I/O expansion module
< 244 HE-10 connector with I/O expansion module

Supply voltage limits 204..264V

Protection type Power protection internal fuse

Power consumption in W < 19 W base + 4 expension module




Jram memory

3000 instructions
6000 instructions with 64 K memory cartridge

ot time for 1 K instruction

1T ms

em overhead

0.5 ms

nory description

Internal RAM 256 internal bits, no floating, no trigonometrical
Internal RAM 3000 internal words, no floating, no trigonometrical
Internal RAM 128 timers, no floating, no trigonometrical

Internal RAM 128 counters, no floating, no trigonometrical
Internal RAM double words, no floating, no trigonometrical
Internal RAM floating, trigonometrical

» slots

2

ery type

Lithium internal RAM 30 days 15 h 10 yr

Jrated connection type

Non isolated serial link mini DIN Modbus/character mode master/slave R
ASCIlI RS485 half duplex 38,4 kbit/s
Power supply




Counting input number

2 5000 Hz 16 bits
2 20000 Hz 32 bits

Positioning functions

PWM/PLS 2 7 kHz

Analogue input number

1

Analogue input range

0..10V

Analogue input resolution

9 bits

Input impedance

100000 Ohm

Complementary function

PID
Event processing

Analogue adjustment points

1 point adjustable from 0...1023




KOMPAKT PLC

GIRIS/CIKIS BAGLANTI SEMALARI VE TEKNIK
OZELLIKLER




DC Source Giris Baglanti
Semalari

0 Harici gug

[

o
el

o|! e [V DR | 1 - |=

o Dahili giic

TWDLCAE 40DRF icin
Max. Akim : 400mA




DC Sink Giris Baglanti

Semalari
0 IHarioi guc

L
COND

o Dahili guc

L ;
[T ‘I'EJ‘ 3 ] TWDLCAE 40DRF igin

|Ii-'|I'IIT|I' o M

ocod Fasg|? || FOM C B Max. Akim : 400mA

o |23




Role ve Transistor Cikis Yiik
Baglanti Semalar:

TWD LCeA 40DRFTWD LCeE 40DRF

Supply a0 ai @ a3 a4 as
Te. OUT, ouTl Ry OUT Ry.

Vo=| O [+ |WI=|1 | oM 3|4 |5 | COM CoMa. | 1 "1z 1 14

100 | ﬁ i _[
%LM%%% L

o Sensorler, TWD LCAee*DRF ana PLC’lerin d.c.
24V (40G/C’h denetleyiciler icin max. 400mA)
dahili gerilim kaynagi ile beslenirler.




TWDLCAE 40DRF KOMPAKT
DENETLEYICI

Main
Range of product Twido

Product or component Compact base controller
type
Concept Transparent Ready

Discrete I/O number 40

Discrete input number 24

Discrete input voltage

Discrete input voltage DC
type
Discrete output number 14 for relay
2 for transistor

[Us] rated supply volt- 24V DC
age




Number of /O expan-
sion module

Use of slot

Memory cartridge

Data backed up

Internal RAM (lithium)30 days, charging time = 10
hrs, battery life = 10 yr

Integrated connection
type

Power supply
Serial link interface adaptor (RS232C/RS485)

Ethernet TCP/IP RJ45, , 10/100 Mbit/s, 1 twisted
pair transparent ready class A10

Non isolated serial link mini DIN, Modbus/character
mode master/slave RTU/ASCII (RS485)half duplex,
38,4 kbit/s

Complementary func-
tion

Event processing
PID




Complementary

Discrete input logic

Sink or source

Input voltage limits

204..264V

Discrete input current

11T mA for 10.0 to 10.1
11T mA for 10.6 to 10.7
7 mA for10.2 to 10.5

7 mA for10.8 to 10.23

Input impedance

linimum load

2100 Ohm for 10.0 to 10.1
27100 Ohm for 10.6 to 10.7
3400 Ohm for 10.2 to 10.5
3400 Ohm for 10.8 to 10.23

0.1 mA

ontact resistance

<= 30000 pOhm

nad current

2 A at 240 V AC inductive load, operating rate = 30 cyc/mn for relay o
2 A at 240 V AC resistive load, operating rate = 30 cyc/mn for relay ol
2 A at 30 V DC inductive load, operating rate = 30 cyc/mn for relay ou
2 A at 30 V DC resistive load, operating rate = 30 cyc/mn for relay out

lechanical durability

>= 20000000 cycles for relay outputs

lectrical durability

== 100000 cycles for relay outputs




Curmrent consumption 128 mA at 24 V DC at state 1
128 mA at 24 VWV DC state 1 + input ON
170 mA at 5V DC at state 0
240 mA at 5V DC state 1 + input ON
SmAat24V DC at state D
90 mA at SV DC at state 1

112 connection Mon-removable screw terminal block

Input/Cutput number <= 152 with removable screw terminal block with /O expansion module
<= 208 with spring terminal block with I/O expansion module
<= 264 with HE-10 connector with I/0 expansion module

Supply voltage limits 204.288V

Inrush current <=35 A

Protection type Power protection with internal fuse
Power consumption <=17T2W

Insulation resistance =10 MOhm at 500 V, between /0 and earth terminals
=10 MOhm at 500 V, between supply and earth terminals

Program memory 3000 instructions
Exact time for 1 K instruction 1ms

Systemn overhead 0.5 ms

Memory description Intemnal RAM, 128 counters, no floating, no trigonometrical
Intemnal RAM, 128 timers, no floating, no trigonometrical
Intermal RAM, 256 internal bits, no floating, no trigonometrical
Intermal RAM, 3000 internal words, no floating, no frigonometrical
Intermal RAM, double words, no floating, no trigonometrical
Intermal RAM, floating, trigonometrical

Free slots 1
Realtime clock With, drift: <= 30 s/month, operating time: 30 days
Port Ethermet 10BASE-TMOOBASE-TX




Communication service

BOOTP client Ethemet TCP/P
Modbus messaging Ethemet TCPAP

Positioning functions

PWM/PLS 2 channel(s) at ¥ kHz

Counting input number

2 channel(s) at 20000 Hz 32 bits
4 channels) at 5000 Hz 16 bits

Analogue adjustment points

1 point adjustable from 0...1023
1 point adjustable from 0 to 511 points

Status LED

1 LED for 10 or 100 Mbit's rate (LACT)

1 LED for Ethernet status (LAN ST)

1 LED for user pilot light (STAT)

1 LED green for PWR

1 LED green for RUN

1 LED per channel green for /O status
1 LED red for module emor (ERR)

0.525 kg




Twido, Magelis XBT-N401 ve

SD3 step motor surucu

¢ Burada bir Twido-PLC ile bir SD3 step motor
surucunun fieldbus kullaniimadan ve Modbus
Uzerinden bir Magelis XBT-N401 HMI’a baglanarak
kontrol edildigi kucuk bir uygulama orneg;

inceleyecegiz.
o Bu program Ornegi bir eksende
¢ Manuel hareket
o Surekli hareket
¢ Noktadan noktaya hareket
¢ Akim kontrolU

icermektedir.




Twido, Magelis XBT-N4o01 ve
SD3 step motor surucu




Ne yapilabilir?

A Bazi Twido-PLC’ler iki hizli transistor cikisina (%Q0.0 ve
%Q0.1) sahiptir. Bu cikislarin her biri icin iki 0zel
fonksiyon bulunmaktadir, “vuru genislik modulasyonu
(pulse width modulation) fonksiyon blogu (%PWM)” ve
“vuru ureteci cikisi (pulse generator output) fonksiyon
blogu (%PLS)”.

Vuru genislik modulasyonu ile SD3’un motor akimi
kontrol edilebilir.

%Q0.0 cikisindaki vuru ureteci (%PLSO) ile farkl ¢ikis
frekanslarinda belirli sayida vuru uretilebilir. Bu da adim
adim (point to point) hareketi saglamak icin kullanilabilir.
Ayni zamanda farkli ¢ikis frekanslarinda sinirsiz sayida
vuru uretmek de mumkundur. Bu ozellik ise, motorun
surekli donmesini saglamak icin kullanihr. %Q0.1 cikisl
sadece sinirsiz sayida vuru uretebilir.

Cikis frekansi surekli olarak ayarlanabilir degildir, ancak
farkli adimlarda ayarlanabilir.

SR e T 04 1 5 ¥
O fin= e %PLSO.P = 1...255




Uygulamalar

o Tek eksende adim adim veya surekli hareket
kontrolU (%PLSO: %Q0.0) ve akim kontrolu (%PWM1.:
%Q0.1), timU ayni anda. (Ornekteki uygulama)




Uygulamalar

¢ ki eksen kontrolU, bir eksende adim adim veya
surekli hareket kontroltu (%Q0.0) ve ikinci
eksende yalnizca surekli hareket kontrolu
(%Q0.1), timu ayni anda.

AT




Uygulamalar

o Coklu eksende adim adim veya surekli
hareket kontroll (%Q0.0), GATE/ENABLE
fonksiyonu ile eksenleri ardisik olarak.

Q0.0
Q0.1
Q0.2
Q0.3




o TWIDO Moduler TWDLMDA20RT




* Matrix LCD ekranlar,
2x20 veya 4x20 west. (bati)
karakter

* Yesil, turuncu ve Kirmizi
LED Arka plan aydinlatmali
ekran, 8-20 tus

* Uni-Telway, Modbus

e 24V besleme gerilimi

* Konfigurasyon yazilimi:
XBT-L100x

o Magelis XBT-N401




=
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o SD3 Step motor s




SD3 Step motor surucusu

o SD3 26 herhangi bir uygulamada
kullanilabilecek bir step motor yukseltecidir.

0

350W ve 750W’lik iki gesit

1~ 115VAC veya 230 VAC, 50/60 Hz guc¢ kaynagi
5V, 24V Opto-coupler girisleri, cikis hazir

VRDM 3xxLWHx serisi motorlar i¢in

Harici donus gozlemleme ve frenleme kontrolU
Soft Step Fonksiyonu

Otomatik akim azaltma(60%)




SD3 26'nin Genel

tanimlamalari
o Guc Kaynagi
o Tum cihazlar 115V veya 230V ile calisabilir.
o Sinyal Arayuzleri
o Baglantilar

Figura 4.8  Owverview of signal connsctions

Tarminal Assignments
CMA signal interface
CM2 {opticnal) Ratation monitoring

CM3 (opticnal) 24W outputs, pin 11-13
24W controller supply voltags, pin 14-15

Table 4.2 Aszszignment of the signal connections




o Tum aygitlar 24V veya 5V giris ve cikis sinyalleri
icin kullanilabilir.

Sinyal arabiriminin baglanti semasi.




Description

Motor stap i+
motol slep ;'n cleckwisa rataticn i+

Motar step, imverted (-
motor step in clockwise rotation. invertad (-

Ciirection of wtation (4
motor step in anti<lockeise rotation i+

Cirection of wistion, imertsd (-)
motor step in anti<lockeize rotation, invsrtzd i<

Blozking refersncs values (+)
rekaze of powar amplifier (43

Blocking referznos values, invartasd i-)
e kase of powsr amplifiern, wartedd (<)

Suwite hitg angular resalution i+

Switzhing angular rssalution, invsrted (<)

Cortred of motor phase cunsnt (+)

Contred of mator phase cunent, inveited (-

ACTIVE

Feacdiness

ACTIVE_OUT_ND

Feadiness

FULIZ (24
CliZd)

Motor step (+)
motor step in clockwiss rotation i+

TWizd)

Motor step, inverted (-1
rotor step in clockwiss rotation, invertad -

CIR(Z4:
CIW (24

Cirection of rotation (41
moton step in anti<lockwise rotation (+)

Tis 23
ol BT Y

Cirection of mtation, imertsd (-
motor step in anti-<lockwise atation, invertsd (-

TATZ (21

EXABLE (24}

Elacking refersncs values (+)
release of power amplifier (+)

wAIZ (21!

ey

Blocking refersncs values, invarted ()
rekase of powar amplifien, invarted (-1

23

TEFZ_INV (24

rlue

St hireg angular resolution (+)

1A

STzFE WV E&

red

Suwite hing anaular rasahution, irvsrtsd (-

24

WM (E4

purplhe

Contred of motor phase cunent i+

12

HEEEDE

black

Carticd of motor phase cuirent, inveited («

6,18

net asskned

1) Information on colour refers to the calidss avallable as accessories,




o Parametre anahtarlari
o Tum parametreler anahtarlarla ayarlanabilir.

51

Parametre anahtarlari.




¢ Ik Ui¢ anahtar bir devir basina vuru sayisini
tanimlar. Ornegin, 1000 adim sayisl|
ayarlanir. Sonra PLC tarafindan 2000 vuru
yazilirsa surucu iki tam tur donusu saglar.
1000 Hz vuru frekansi 60 mint’lik hiz

saglar.

STEPz | STEPVWSTEPD
=3 9 i3

L

E-l- <00 A0 Sspel | CAQeCel

12 3 | '

L—L—ETEﬂﬂ

STER
STEP2

# PO Al 00 b

Adim sayisi ayari




o Dorduncu anahtar akim azaltma fonksiyonunu
etkinlestirir. Son vuru kenarinin alinmasindan
100ms sonra motorun faz akimini ayarlanan
akimin yaklasik %60’'ina kadar azaltir.

PAramersr sWiLch s1.4 D& i plidin
OH {factony setting) *Curmant reduciion” function activded
QFF *Cumant recuction” function daakled

o Besinci anahtar GATE/ENABLE girisinin nasil
calistigini tanimlar.

Farametar switch 515 O=scrplion
ON Haotany setting) *RATE" unchon

Block or relesze sfsmncs walsss
OFF "EsABLE " Functioh

Enzhle ar block powar ampliier




o GATE fonksiyonu ile guc yukselteci izinlenmis
olarak kalmaya devam eder, yalnizca gelen vurular

engellenir.

GATE girisi calismayl durdurmadan sinyal arabirimindeki sinyalleri
engeller. Cok eksenli sistemde Gate ile eksenleri bireysel olarak
secebilirsiniz.

Selgnad vl ue D=scription

1 blesckineg signa
0 Capeiahy relaning signals

L UL

I _l i
€) @

Figume 8.8  Ssqmal asgusnces duling swikch-on va 32TE

i Muotor atep
{2 Mo M08 e
i3 Mot sleps




o ENABLE fonksiyonu ile guc¢ yukseltecini izinlemek
mumkundar.

ENABLE girisi motoru harekete gecirmek icin guc yukseltecini
izinler.

DUsen kenar ile bir hata mesaji onaylanir.

Signal value Descrption

1 relesss powst amplifier
0 Sapen bleck poraar amplifier
1--01 resel srrcyk messags




o Altinci anahtar PULSE/CW ve DIR/CCW girislerinin

calistigini tanimlar.

Parameter switch S16  Description

ON (factory setting) Intsrface mods "PULSEDIR"
OFF Intsrface mods "CW/CCW"

o PULSE/DIR fonksiyonu soyle calisir:

PULSE sinyalinin yukselen kenari ile motor bir motor adimi
isletir. DOnus yonu DIR sinyali ile kontrol edilir.

1 ;
F‘ULSE & { lﬁ’&i& Y

G—......—

i ia2spda2sps
L
—

n A+ O———O—+®-

Figure 6.1 PULSE/DIR interface modks

“: ]

f :
i \ Tusops
:
'

1
1
i
1

Signal Signal value Description
POLEE 0-=1 KMotor stap

LIk 0/ open clockwizs motation
1 anti-clockwise retation




o CW/CCW fonksiyonu soOyle calisir:

CW sinyalinin yukselen kenari ile motor saat yontunde bir motor
adimi isletir. CCW sinyalinin yukselen kenari ile motor saat yontunun
tersine bir motor adimi igletir.

! 22,88, 2 ps!

o 1 L

?E;ﬁuﬁ 2505 [__J—
P D ) -

Figure 6.2  interface mods CW/COCW

2

1
GOV
0

J

Signal value Dascription
0 am1 clockwiss motor stap
0->1 antic loc ksisa mator step




o Yedinci anahtar softstep (yumusak kalkinma)
fonksiyonunu etkinlestirir. Etkinlestirildiginde,
gelen vurulara dahili enterpolasyon uygulanir. Bu
da ozellikle dusuk hizda veya kaba bir referans
degeri ile motorun kalkinmasini belirgin olarak
yumusatir. Ani hareket yapmadan motor hizlanir
veya yavaslar. Gecgisler yumusaktir ve ozellikle vuru
frekansinin hizli degisimlerinde motor referans

degerlerini daha kolay izleyebilir. Konumlandirma
surecinde, cok sayida motor donusunde konumda
bir kayma olusur. Bu kayma motor durmadan once
kompanze edilir.

Parametar switeh 51.7 Dascriptlon

M "Softste® function achvated
OFF ffactory setting) "moftstep® functian <disablied




o Donus gozlemleme devre disi birakilabilir. Bu
ozellik bu fonksiyona sahip suruculer ile calisir.
Parametlsr switch S1.8 Cescription
M ifactory setting) Rotation monitoring activated
“FF Raotation monitonng <isablec

o Motor faz akimi S2 doner anahtari ile ayarlanabilir.




Uygulamanin tanimi
o Sistem yapilandirma




Baglantilar




0
0
0
0
0
0
0
0
0
0
0
0

Parametre anahtarlari

Kullanilan motor: VRDM 3910/50, In=2A
Kullanilan suruci: SD3 26RU68S2

S1.1 Devir basina 1000 adim

S1.2

S1.3

S1.4 Akim azaltma var

S1.5 ENABLE fonksiyonu kullanimda
S1.6 Pulse/direction arabirimi kullantlyor
S1.7 Softstep fonksiyonu var

S1.8 Donus gozlemleme yok

S21=2A




Parametre anahtarlari




Gorselleme: Magelis XBT-N4o01

Tipik ekran yapisi

Name of Display of
Screen set values

[ | e

action

S @ UO QS

Cancel an Delete % Select a Confirm a

entry or an selected field or selection or
action, field or digit move on to input,

return to the next field acknowledge
previous an alarm
page




Gorselleme: Magelis XBT-N4o01

Ana (Main) Izin ve gezinme
Manuel (Manual) Manuel mod
Surekli (Continuous) Surekli mod

PTP Point to point mod

Akim (Current) Akim modu

Sistem (System) Sistem ekranlari, 6rnegin
alarmlar, sifre, zaman,...




Yazilim

o Vuru uretme cikisi %PLS0
fonksiyon blogu

o %PLSO fonksiyon
TYPE SINGLE

blogu onceden =t A5 s
tanimlanmis %Q0.0 - RapJ y D

IN

cikisini kullanir. %PLSO.P

e . : 1
Gorev suresi her

zaman %50’dir.




o Vuru Genislik Modulasyonu
fonksiyon blogu

o %PWM1 fonksiyon blogu
%Q0.1 adanmis ciIkis
kanalinda degisken genislik TE  0.142ms

e = 2aPAAA P
ve dolayisiyla degisken gorev ’;55

4 1M

suresine sahip kare dalga
uretir. %PLS fonksiyon blogu
da ayni atanmis cikislari
kullandigl icin cakisma
olmaktadir, bu nedenle ikKi
fonksiyon arasinda sec¢im
yapiimalidir.




Symbol

Address

Comment

START_MOVEMENT

%eM20

START PULSE GENERATION

ACTIVE

%eM21

PULSE GEMERATION 1S
ACTIVE

DOME

%eM22

PULSE GEMERATION 1S
FINISHED

CONT_LEFT

%eM23

HELP FLAG FOR CONTINUQUS
MOVEMENT LEFT DIRECTION

CONT_RIGHT

SeM24

HELP FLAG FOR CONTINUCUS
MOWVEMENT RIGHT DIRECTION

POINT_TO_POINT

SeM23

HELP FLAG FOR POINT TO
FOINT MOVEMENT

PULSE_DW

%MO110

PULSES IN DOUBLEWORD
FORMAT

PULSE_ABS DW

%eMO112

PULSES IM ABSOLUTE WYALUE

PULSE

%MW 102

MUMBER OF PULSES TO
MOVE (DISTANCE)

From the HMI

SET_SPEED

MW 104

SET VALUE FOR SPEED
(FROM 1 TO 255)

PWM

%MW 106

SET VALUE FOR CURRENT (0-
100%)

From the HMI

PULSE_ABS W

TeMW112

PULSES IM ABSOLUTE WYALUE

KBT_EMABLE

T MW 100:¢0

XBT--TWIDO: ENABLE THE
DRIVE

From the HMI

XBT_RESET

oMW 10021

XBT-=TWIDO: RESET OF THE
APPLICATION

From the HMI

KBT_MANUAL_LEFT

oMW 10022

KBT-=TWIDO: MANUAL
MOVEMENT LEFT DIRECTION

From the HMI

XBT_MANUAL_RIGHT

MW 100:X3

XBT-=TWIDO: MANUAL
MOVEMENT RIGHT DIRECTION

From the HMI

XBT_CONT_LEFT

MW 100:x4

XBT-=TWIDO: CONTINUOUS
MOVEMENT LEFT DIRECTION

From the HMI

XBT_CONT_RIGHT

MW 100:X5

XBT-=TWIDO: CONTINUOUS
MOVEMENT RIGHT DIRECTION

From the HMI

XBT_CONT_STOP

%MW 100:X6

XBT-=TWIDO: 5TOP
CONTINOUS MOVEMENT

From the HMI

XBT_PTP_START

MW 100:-X7

XBT-=TWIDO: 5TART POINT
TO POINT MOVEMENT

From the HMI

EMABLE

%002

EMABLE THE DRIVE

DIRECTION

%03

O=RIGHT DIRECTION; 1=LEFT

DIRECTION




Program

EMABILE
0z

WET_COMT_- DOMT_FIGH COHT_LEFT
iErT T

AT PR X 3
u 3'7 %

HRT_LOMT - COHT_LEFT COMT_FiGH
FiGHT T

A DS i
e R R R R RRRRRR_E_—ww=hLIlIIIlyw,

e

B
DIHT_FIGH
T
b1 |
B







PSP =EET_SFEED

FULEE DAy o= CCA I FULEE

FULCE SES- ;=B8] FULSE [
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AT A
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FOHT_10_-
PORd]

By

COHT_LEFT

By

COHT _AIGH-
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Package

TWIDO_SD3_VO05.twd




(")zet

o Twido ve SD3 birlesimi ile kucuk makinalar icin
cozumler uretmek mumkundur.

o Ayni anda birden fazla dogrusal ekseni kontrol
etmek mumkun degildir.

o Surucunun hizi sadece adim adim ayarlanabilir.

Hiz hareket sirasinda degistirilebilir, dolayisiyla
sanal olarak bir yokus fonksiyonu yaratmak
mumkundur.

o DIRECTION (yon) veya ENABLE (izin) sinyali icin
role cikisi kullanilirsa vurulari baslatmadan once
bir zaman gecikmesi gerekir.




Modbus nedir?

o Modbus, PLC ile kullanilmak Uzere tasarlanmis
bir seri haberlesme protokolludur. Bir ana
(master) aygit ve buna bagimh (slave) bir cok
aygit arasindaki veri haberlesmesini saglar.
Modbus Protokolu kullanilarak, RS485, RS232

ve RS422 standartlari ile seri veri iletisimi
yapilabilir. Kolay ve hizli olusu nedeniyle
endustriyel sistemlerde cokca tercih edilir.

Seri port, Ethernet ve TCP/IP aglarini kullanan
Modbus Protokolu cesitleri mevcuttur. En cok
kullanilan cesitleri Modbus RTU, Modbus ASCII
ve Modbus TCP'dir.



http://elektrik.in/modbus-nedir/
http://elektrik.in/modbus-nedir/
http://elektrik.in/rs232-nedir/

TCP/IP nedir?

o "Bilgi AgI" Uzerindeki bilgi iletimi ve paylasimi
bazi kurallar dahilinde yapiimaktadir. Bu
kurallara kisaca "internet protokolleri”, ya da
TCP/IP protokoller ailesi denir. TCP/IP
(Transmission Control Protocol/Internet

Protocol), bilgisayarlar ile veri iletme/alma
birimleri arasinda organizasyonu saglayan,
boylece bir yerden digerine veri iletisimini
olanakh kilan pek cok veri iletisim protokoline
verilen genel addir. Bir baska degisle, TCP/IP
protokolleri bilgisayarlar arasi veri iletisiminin
kurallarini koyar.




¢ Bu protokollere ornek olarak, dosya
alma/gonderme protokolu (FTP, File Transfer
Protocol), Elektronik posta iletisim protokolu
(SMTP Simple Mail Transfer Protocol), TELNET
protokolu (Internet uzerindeki baska bir
bilgisayarda etkilesimli calisma icin gelistirilen
*login* protokolu) verilebilir. Adini sikca
duydugumuz WWW ortaminda birbirine link
objelerin iletilmesini saglayan protokol ise Hyper
Text Transfer Protocol (HTTP) olarak
adlandirnimaktadir. TCP/IP protokolu ayni
zamanda, diger iletisim aglarinda da kullanilabilir.
Ozellikle pek cok farkl tipte bilgisayari veya is
istasyonlarini birbirine baglayan yerel aglarda
(LAN) kullanimi yaygindir.




