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Tambur Denetleyici fonksiyon blogu (%DR)

- Aciklama Tambur denetleyici, dis olaylara gore adim
degistiren bir elektromekanik tambur denetleyiciye benzer
bir prensiple calisir. Her bir adimda kam milinin yuksek
noktasi, kontrol sistemi tarafindan icra edilen bir buyruk
verir. Tambur denetleyici icin bu yuksek noktalar herbir
adim icin 1 durumu ile sembolize edilir ve kontrol bitleri
olarak bilinen cikis bitleri %Qi.j'ye veya dahili bitler %oMi'ye
atanir.

- Asagidaki resimde, bir tambur denetleyici fonksiyon blogu
goOsterilmigtir.

%DRi
_ 1R FL—

— U
STEPS 8




asagidaki parametrelere sahiptir:

Parametre Etiket Deger

Numara % DRI 0-3 Kompakt Kontrolor; 0-7 Moduler Kontrolor

Mevcut adim numaras: | %DRI.S 0-%DRi1.S-7. Okunabilen ve yazilabilen word.
Yazilan deger, bir onluk (decimal) anlik deger
almak zorundadir. Yazildiginda, fonksiyon blogunun
bir sonraki icrasinda etkisini gostenr.

Adim sayisi 1 1la 8 (varsayilan)

Adim O'a don girisi R (Reset) |1 durumunda, tambur denetleyiciyi adim 0'a set eder.

(veya komutu)

llerle girisi (veya U (Up) Yukselen kenar tambur denetleyicinin bir adim iler-

komutu) lemesine neden olur ve kontrol bitlerini gunceller.

Cikis F (Full) Mevcut adimin son tanimlanan adima esit oldugunu

belirtir_ lliskilendirilmis %DRIi.F test edilebilir.
(ornegin, %DRIi.F=1, eger %DRIi.S= konfigure edi-
len adim sayisi -1 ise)

Kontrol bitlen

Adimla ilgil ve Konfigurasyon Editorunde tanimlan-
mis ¢ikislar ve dahili bitler (16 kontrol biti)
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Calismasi

- Aciklama Tambur denetleyici asagidakilerden olusur:

»Sekiz adimda (0-7) organize edilmis bir sabit veri matrisi
ve O0'dan F'ye kadar numaralanmis sutunlarda
dlizenlenmis 16 veri biti (adimin durumu).

»Ya %Q0.i veya %Q1.i ¢cikislarina ya da %Mi dahili
bitlerine karsilik gelen bir kontrol bitleri listesi. Mevcut

adim sirasinda, kontrol bitleri bu adim icin tanimlanmis
Ikilik durumlari alir.

- Asagidaki tablodaki ornek, tambur denetleyicinin ana
karakteristiklerini Ozetler.




23.02.2015

Yrd.Dog.Dr. Dilsad Engin PLC Ders Notlar

Sutun 0 1 2 D E F
Kontrol Bitleri %Q0.1 %Q03 %Q1.5 %006 %Q0.5 %Q1.0
Adim 0 0 0 1 1 1 0
Adim 1 1 0 1 1 0 0
Adim 5 1 1 1 0 0

Adim 6 0 1 1 0

Adim 7 1 1 1 1 0 0

- Calisma Yukaridaki ornekte, adim 5, mevcut adimdir, kontrol
bitleri %Q0.1, %Q0.3 ve %Q1.5, 1 durumuna; kontrol bitleri
%Q0.6, %0Q0.5 ve %Q1.0, O durumuna set edilmistir.

- Mevcut adim numarasi, U girisindeki her bir yukselen kenarda
(veya U buyrugunun etkinlestiriimesiyle) bir arttirilir. Mevcut
adim, program tarafindan degistirilebilir.
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- Zamanlama Diyagrami Asagidaki diyagram, tambur
denetleyici calismasinin zamanlamasini gosterir.

Girig v _AFAL L

Giris R: ]

AdmNo. %DRiS 0 [1] 2|37, L-1 0 1 2101

Cikis %DRi F ] N
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Yapilandirma

- Aciklama Asagidaki, bir tambur denetleyiciyi
programlamak ve yapilandirmak icin bir ornektir.

- %10.1 girisinin 1 yapildigl her zaman, ilk 6 ¢ikis (%Q0.0
112a%20Q0.5) ardarda aktive edilir. %I0.0 girisi, ¢ikislari O'a
reset eder.

- Programlama Ornegi

- Asagidaki resim, bir tambur denetleyici fonksiyon blogu ile
birlikte donusturulebilir ve donusturtlemez programlama
orneklerini verir.
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9610.0 %DR1 Q0.8
R F [
\
9010.1
8]
STEPS 6
Ladder diyagrami
BLK  %DRI1 LD %10.0
LD %10.0 R % DR1
R LD %10.1
LD % 10.1 U %DRI1
U LD %DRI1.F
OUT_BLK ST %Q0.8
LD F
ST %Q0.8
END_BLK

Donusturulebilir program

Donusturulemez program

NET
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- Yapilandirma Asagidaki bilgi, yapilandirma sirasinda
tanimlanir:

»Adimlarin sayisi: 6

»Her bir tambur denetleyici adimi icin ¢ikis durumlari
(kontrol bitleri).

1 |2 3 |4 |5 6 7 |8 |9 10 (11 (12 |13 |14 |15
Step1: |0 |0 0 |0 0 (0 o (o0 |0 |0 |0 |O O 0 0
Step2: |1 |0 0 |0 0 (0 o (o0 0 |0 |0 |O O 0 0
Step3: [0 |1 0 |0 0 (0 o (o0 0 |0 |0 |O O 0 0
Stepd: |0 |0 1 0 0 (0 o (o0 |0 |0 |0 |O O 0 0
Step5: |0 |0 0 1 0 (0 o (0 0 |0 |0 |0 O 0 0
Step6: |0 |0 0 |0 1 0 o (o0 |0 |0 |0 |O O 0 0
N VS [ Y PR O YOt
1:(%Q0.0 4| %Q0.1 nmasi
2 | %Q02 51| %Q0.3
3:|%Q0.4 6: | %Q0.5




Ornekler



SORUI: Sonraki sayfadaki sekilde goriilen bir yikama
kazant uygulamasi yapilmak isteniyor.

¢ Start butonuna basildiginda sirasiyla:

1) V1 vanasi acllir.

2) Kazan dolunca V1 kapanir ve 5 sn.boyunca V3 acilarak kazana deterjan
eklenir.

3) Deterjan eklendikten sonra M1 motoru 10 sn. devrede Kalir.

4) 10sn. Sonunda M1 devreden ¢ikar, V2 acilarak kazanin suyu bosgaltilir.
5) Kazan tamamen bosaldiktan sonra deterjan eklemeden (V3 vanasi
aclimayacak)

aynli islemler tekrarlanarak durulama iglemi gerceklestirilir.

6)Tekrar start butonuna basiimasi igin sistem hazir vaziyette bekler.

Asagidaki I/O girig-¢ikislari kullanin:

%10.0 = Start Butonu, %10.1 =Kazan Ust Seviye, %10.2 =Kazan Alt Seviye
%Q0.0 = M1 otomatik c¢alis, %Q0.1= V1 otomatik a¢, %Q0.2= V2 otomatik ag,
%Q0.3= V3 otomatik a¢

Drum(tambur denetleyici) blogunu kullanarak kontrol devresini olugturun.



DETERJAN V1

Ust Seviye

Alt Seviye

DESARJ




CEVAPI: Bu soruda oncelikle yapmamiz gereken
Drum fonksiyonunun( Tambur Denetleyicinin)
konfigiirasyonudur. Asagida DR iizerinde yapilan
ayarlart gormektesiniz. Bu ayarlamadan sonra
programin yapisini arka sayfada gorebilirsiniz.

Drum Controllers

Drure: DR

Symbal; I

MHumber of Steps:

Step 0
Step 1:
Step 2
Step 3
Step 4
Step B:
Step B
Step ¥
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Dukputs;
EOP P or 2k

Bit &:

LKk,

Bit 3:
Eit 10:
Bit 11:
Bit 12:
Eit 13:
Bit 14:

Bit 15:

NOT: Drum fonksiyonu kullandiginizda R(Reset) qgirisini mutlaka kullanin.
Bu harici sartlardan dolayi olusabilecek kilittenmelerde gerekli olacaktir.
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