DELTA PLC’DE ZAMANLAYICILAR

TMR Komutu

TMR komutunun 6niindeki sart sinyal akisini sagladiginda timer bobini saymaya baglar. Zaman
doldugunda, yani igerik >= ayar degeri (set degeri) oldugunda, adreslenen timer kontagi konum
degistirir. Ayarlanan zaman degerine ulasilmadan giris sinyali kesilirse sayilan deger sifirlanir.
Delta PLC’de sabit sayilar (K) harfi ile birlikte adreslenir. (K) ayni1 zamanda 32 bite kadar
adreslemede basamak degeri olarak da kullanilir.

TIMER komutu ilk parametre TIMER Numarasini, ikinci parametre ise TIMER Siiresini
gosterir. TIMER siiresi K50 (5 saniye) sabit say1 olacagi gibi D veri kaydedicisi (Data Register)
icerigi de (Or: D500) olabilir ve timer siiresi MOV komutu ile D500 veri kaydedicisi icine
yazilabilir veya dokunmatik operator panelinden (Human Machine Interface —HMI) timer
stiresi ayarlanabilir.

TIMER komutunun 6niindeki sart kesilirse deger (0) sifirlanir.

TMR komutunun 6niindeki sart ON oldugu zaman, timer bobini ON olur ve SET degerine

dogru artmaya baslar.

Zaman doldugunda (sayilan deger >= set degeri), timer kontagi ON olur.
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Burada S1 zamanlayici numarasi S2 ise ayar degeridir.

TMR komutunun 6niindeki sart OFF oldugu zaman Timer degeri “0” olur ve ilgili timer kontag1
OFF olur.

TMR zamani dolduktan sonra, RST komutu kullanilmadan kontak durumu degismez.

Negatif sayilar (-32768 to -1) SET degeri olarak ayarlanamaz.

TO dan T127 ye kadar zamanlayicilar kullanilabilir.



Zamanlayicinin giincel degeri zamanlayici adresine gore degisir. 1 milisaniye, 10 milisaniye
100 milisaniye ¢arpanli zamanlayici adresleri vardir.
14SS PLC’de TO — T127 arast 100 ms timer olup istenildigi zaman M 1028 biti ON yapilarak

T64-T126 arasi timer’lar 10 ms ayarlanabilir. T127 timer ise 1 ms timer’dir.

Bu zamanlayicida kaydedici icerigi, zamanlayici igletilmeye basladiginda

TO0~T63 zamanlayicilar etkin oldugunda 100 ms
T64~T126 zamanlayicilar etkin oldugunda 10 ms, (M1028 aktif yapilarak)
T127 zamanlayicilari etkin oldugunda 1 ms,

zaman degerleri ile artar.

Ornegin 6 saniyelik (6000 ms) bir gecikme ayarlamast i¢in T 10 igin K60, T100 igin K600,
T127 igin ise K6000 degeri girilmelidir.

Giincel zaman degeri 32767 sabit sayisina kadar girilebilir.

Glincel zaman degeri istenirse dolayli adresleme ile de yazilabilir. Bu durumda Data Register
kullanilacagi i¢in zaman degerinin baginda (K) opsiyonu yerine (D) kullanilacaktir. Bu
durumda hexadesimal deger girisi de verilebilir.
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Ornek: Flip / Flop Devresi
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Yukaridaki programda TO Timer ile motorun ¢aligsma siiresi ve T1 Timer ile motorun durma
stiresi ayarlanabilir. Timer siiresi K50 gibi sabit say1 olabilecegi gibi D500 gibi bir data degeri
olup igerigi PLC MOV komutu ile yada HMI, SCADA...vb kontrol sistemlerinden de
degistirilebilir.

MOV Komutu:
Kaynak parametre icerigini hedefe tasimak i¢in kullanilir.

| MoV ‘ s | D |S . Data source

D : Data destination

Aktif oldugunda kaynak veriyi (S), veri hedefine (D) transfer eder

Ornek : MOV komutu ¢alisma siiresi segimi
Asagidaki uygulamada degisen durumlara gére motorun ¢aligsma siiresi X2, X3 girislerinden

MOV komutu kullanilarak D500 datas1 igine transfer ediliyor.
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S7 1200 ZAMANLAYICILAR
S7-1200 asagidaki zamanlayicilari desteklemektedir.

e TP Darbe liretme zamanlayicisi

e TON Gecikmeli kapatan zamanlayici.

e TOF Gecikmeli acan zamanlayici

e TONR Kalicr igerikli gecikmeli kapatan zamanlayici

Bir program igerisinde kullanilabilecek zamanlayici sayis1 CPU hafizasi ile sinirhidir. Her bir

zamanlayici 16 Byte hafiza kullanmaktadir.

Zamanlayicilarda Kullanilan Parametreler
e PT (Preset Time) : Ayar degeri
e ET (Elapsed Time) : Gegen zaman Degeri

e RU (Running) : Zaman devam ediyor (siire tamamlanmadi ¢ikisi).
e IN (Input) : Zamanlayicinin aktif edilmesi (set girisi)
e Q(Output) : Cikis sinyali (siire tamamlandi gikist).

TP (Pulse timer)- Darbe Uretme Zamanlayicis1 (Rélesi)

Aktif olunca (girisine (IN) enerji geldiginde) dnceden belirlenen siire boyunca (PT), Q ¢ikisini
aktif yapan, siire doldugunda c¢ikis1 pasif yapan zamanlayicidir. Zaman dolmadan giris
sinyalinin kesilip yeniden gelmesi cikisi etkilemez. Sekilde goriildiigli lizere belirtilen siire

boyunca ¢ikis aktif, siire bitiminde ¢ikis pasif olmaktadir.

LAD / FBD SCL Timing diagram
IEC_Tirmer_0 "timer db".TP( N
TP IN:= bool in ,
Time . .
PT:= time in
I o= - | | | | | | |
= = Q=> bool out , er

ET=> time out_};

PT+
TF_DE

_{Tp —

“PRESET_Tag”

Ornek:



%0B1
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L | — 0 {}
t#105 = PT ET
®0OB1
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TP
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t4#10s — PT 8] —

TON (ON-delay timer)- Gecikmeli Kapatan Zamanlayici
Girisine (IN) enerji geldiginde siire baslar, belirlenen siire sonunda (PT-Preset Time- Ayar

Degeri), Q cikisini aktif olur, Girisindeki sinyal kesildiginde Q ¢ikisi pasif olur. Siire dolmadan

giris sinyalinin kesilmesi zaman sifirlar.

LAD / FBD SCL Timing diagram
IEC_Timer_1 "timer db".TON( N
TON IN:= bool in ,
i3 0 PT:= time in ,
In — | | |
e e g=> bool out , ET —
ET=> time out ); PT+
TON_DE
—{TOH }—
“PRESET_Tag”
Rl PT
Ornek:
%0B2
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{ | IN Q { }
t#10s - FT ET
%OB2
"|EC_Timer_1"
TaM
I %Q0.0
%l0.0 "Tag_2"
"Tag_1" = IN ET — .. =
t#10s — FT 0 L




Ornek: 10.0 girisine lojik 1 verildiginde zamanlayici ayar degeri (PT) ile belirlenen zaman
sonunda (10 sn) Q0.0 ¢ikist aktif olmaktadir. Zamanlayicida gecen siire MDO adresinde
depolanmaktadir. Karsilastirma kontagi kullanilarak zamanlayici ¢aligmaya basladiktan 5 sn
sonra Q0.1 ¢ikis1 aktif olmaktadir. 10.0 girisine lojik 0 geldiginde ise zamanlayicit durmakta ve

sayma degeri sifirlanmaktadir.
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| | —<
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9%MDO %Q0.1
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TimeI N >—|
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Ornek: Bir is makinasinda, baslatma butonuna basildiginda (10.0) birinci motor (Q0.1) ve
ikinci motorun (QO0.2) devreye girmesi. 5 saniye sonra birinci motorun devreden ¢ikmasi ve
durdurma butonuna basilincaya kadar (10.3) ikinci motorun calismaya devam etmesi

istenmektedir. Gerekli PLC Ladder programini olusturunuz.
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TOF (OFF-delay timer)- Gecikmeli A¢an Zamanlayici
Bu tiir zamanlayicida giris sinyali gelir gelmez ¢ikis aktif olur. Sinyal kesildiginde zaman
saymaya baslar ve siire sonunda ¢ikis pasif olur. Giris sinyalinin kesilip siire dolmadan yeniden

gelmesi durumunda ¢ikista bir degisiklik olmaz.

LAD / FBD SCL Timing diagram
IEC_Timer_2 "timer db".TOF( N
TOF IN:= bool in ,
" [livi= 0 PT:= time in , |_|
= = g=> bool out , ET
ET=> time out ); PT+
TOF_OB
—{T0F }—
“PRESET_Tag"
@ PT PT
Ornek:
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- | o] { }
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“Tag_1" —IN ET — .. =
t#105 — PT (] .

TONR (ON-delay Retentive timer)- Kahe I¢erikli Gecikmeli Kapatan Zamanlayici

Bu tiir zamanlayicida giris sinyali geldiginde siire baslar. Ayarlanan siire sonunda ¢ikis aktif
olur. Siire dolmadan giris sinyali kesildiginde gecen siire kaydedilir, giris sinyalinin yeniden
gelmesi ile kalan siire tamamlanir.

Bu zamanlayicida ¢ikisin pasif olmasi (sifirlanmasi) RESET sinyali ile yapilir.



LAD / FBD SCL Timing diagram
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- . IMN
TOMR IN:= bool in ,
2 R:= bool in , | | | | |
1] 0= o s
= PT:= time in ,
or o> bool out_, ET ‘ ‘ ‘ | —PT
ET=> time out }; _/_/_/_I—
TOMF_DE
—{ TORR }— a
“PRESET_Ta@" ﬂ
) |
Sl B4
"[EC_Timer_3"
%10.0 TONR Q0.0
"Tag_1" Time "Tag_2"
—— F——1 Q {}
ET — .
%l0.1
"Tag_3"
—— ——F
t#10s = PT
%OB4
"IEC_Timer_3"
TOMR
Time
%I0.0
“Tag_1" = IM %00.0
%l 0.1 “Tag_2"
“Tag_3" —FR ET — .. =
t#10s — PT Q -

Preset timer -(PT)- and Reset timer -(RT)- coil instructions

e PT (preset timer) ¢ikisi, belirtilen zamanlayiciya yeni bir preset time (ayar degeri) yiikler.

e RT (reset timer)gikisi, belirtilen zamanlayiciyi reset eder.

LAD ve FBD, gosteriliminde bu komutlar kutu yada ¢ikis bobini seklinde kullanilabilmektedir.
Bir program igerisinde bulunabilecek zamanlayici sayis1t CPU’nun hafizasina bagldir. Her bir

zamanlayic1 16 byte hafiza kullanmaktadir.



SCL

TOM_DE
_{pT —
“PRESET_Tag”

FRESET TIMER (

PT:= time in ,

TIMER:= iec timer im )

RT

TON_DE
(T

RESET TIMER(

iec timer in ) ;

Zamanlayicilar istenirse farkli bir sinyal
ile resetlenip veya yeni bir zaman degeri
yiiklenebilir. Yani ayn1 zamanlayici
farkli  sinyallerle  farkli  siirelerde
calistirilabilir. Use the Preset timer -(PT)-
and Reset timer -(RT)- coil instructions
with either box or coil timers.

* When the -(PT)- coil is activated, the
PRESET time element of the specified
IEC _Timer DB data is set to the
"PRESET_Tag" time duration.

* When the -(RT)- coil is activated, the
ELAPSED time element of the specified
IEC_Timer DB data is reset to 0.

Ornek: 10.0 aktif oldugunda Sms lik siire Data_Block 4 icerisindeki PT alania yazilacaktir.

Boylece ilgili zamanlayici 5 sn ¢alisacaktir. Ayni sekilde istenen zamanlayici resetlenebilir.

i
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FATEK PLC’DE ZAMANLAYICILAR
Operand
Ladder symbol
TE Tn: Timer Number.
Time contral— EH{Tn PV | TUP — Time-UP{FO0) PY:  Preset value of the timer.

TB: Time Base (0.015, 013, 15)

Ug degisik zaman tabanli (0.01s, 0.1s ve 1s) toplam 256 adet (T0~T255) zamanlayici
bulunmaktadir. Bu zamanlayicilarin taban (artim) degerleri

TO~T49 :0.01s artim ile 0~327.67s
T50~T199 : 0.1 s artim ile 0~3276.7s
T200~T255 : 1sartimile 0~32767s

Zamanlayic1 numarasi girildiginde zamanlayiciya ait artim (taban) degeri PLC’den otomatik
olarak alinir.

Zamanlayici siiresi = Taban (artim) degeri (TB) X Ayar degeri (PV)

olarak hesaplanir.

Ornegin TO i¢in PV=1000 kullanildiginda, TO 1 artim degeri 0.01s oldugundan gecikme siiresi
1000*0.01s=10s dir.




Zamanlayic1 girisi (Zaman kontrolii-EN) 1 oldugu anda zamanlayici kendi artim degeri ile
saymaya baslar. Zamanlayici igerigi (CV)>PV (ayar degeri) oldugunda zamanlayici kontagi
(Tn) kapanir ve TUP (FOO) ¢ikisi lojik 1 olur.

Zamanlayic1 kontrolii (EN) 1 de kaldig1 siirece zamanlayici igerigi maximum limite (32767)
ulasincaya kadar devam eder ve orada kalir.

CV>PV oldugu andan itibaren EN=0 olmadig1 siirece Tn kontag1 kapali kalir.

EN girisi 0 oldugunda zamanlayici igerigi (CV) sifirlanir, Tn kontagi acilir ve TUP (FOO) ¢ikist
(flag) lojik O olur.

ORG x 1
x1 015 — . Vi = _
— —EN{TO 1000 fTur— ) T 1000
. - ’ FO 0
ouT Y 0
x1—| .
o
327 675 =i
e 10.05—
1000
T0
(cv)—2 | —
Yoo 10 | L

Yukaridaki Ornekte ayar degeri (PV) sabit olarak verilmisti. Bu deger sabit olup
programlandiktan sonra degistirilemez. Bazi durumlarda zamanlayici ayar degerlerinin PLC
calisirken degistirilmesi gerekebilir. Boyle durumlarda ayar degeri olarak bir kaydedici
(register)-R igerigi kullanilabilir. Kaydedici igerigi degistirildiginde ayar degeri (PV) de
degistirilmis olur.

Asagidaki ornekte eger RO icerigi 100 ise zamanlayicit 10s, RO igerigi 200 ise 20s lik bir
gecikme saglamis olur.

ORG X 1
X1 18 _
Il E:'\{‘so R 0 |TUP T so [FVi]R 0
T50 ' Yo ORG T 50
| | { )
ouT Y 0
X1
:
i 200
[] ]
| |
T50.0 | | ;
(current value) | | |
! 10.08 ' I
o = . \ | i
RO=100) Y0 — : | L
) : I
® R0=200c) YO L 2':":38 ‘|'
| ' _
Time Start o Time-Up g Time-Up
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DELTA SAYICILAR

S1: 16 bit sayic1 numarast

S2: Set degeri (K0-K32767, D0-D9999)

Sayici komutu (CNT) oniindeki sart her kapanip agildiginda degerini 1 arttiran komuttur. Sayici
degeri 2. parametresinde belirtilen set degerine ulastiginda ¢ikis verir. Bu ¢ikis programin
istenilen yerinde kontak olarak kullanilabilir.

Sayicinin degeri set degerine ulastiktan sonra girisinden sinyal gelmeye devam etse dahi sayici

degeri yiikselmez. Sayiciy1 sifirlamak i¢in RST komutu kullanilmasi gerekir. (RST CO0)

CNT komutunun éniindeki sart OFF dan ON’a gegtigi zaman sayict mevcut degerinin tizerine
1 ekler (sayma degeri). Sayici istenilen degere ulastiktan sonra (sayilan deger = set degeri),

ilgili sayict kontagi ON olur.

CNT C20 D100 ‘ |

CNT C20 K10 : Sayict komutu CNT’dir. CNT komutunun ilk parametresi sayici numarast
(C20) ikinci parametresi sayma adedidir (K10). Sayma adedi sabit say1 olabilecegi gibi (K10),
PLC’nin MOV komutu ile, HMI ile veya SCADA-VISUAL BASIC PV tabanli bir yazilim ile
degistirebilecegi data da olabilir. (D100)

X0 CNT
} } EN
LD X0
C0— st CNT COK10
10— S2

CNT komutunun Oniindeki sart stirekli geldigi zaman sayma islemi sadece 1 artar siirekli
artmaz. (Onun i¢in sayma girisi olarak puls kontagi kullanmaya gerek yoktur.)

Sayma islemi tamamlandiktan sonra ilgili CNT kontagt ON olur ve RST komutu ile

resetlenmedikge OFF olmaz. SET degeri negatif say1 olamaz. (-32768~-1).
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SS serisi PLC’lerde C0-C127 aras1 128 tane sayici kullanilabilir. Bu sayicilardan C112 — C128
arasinda kullanilanlar kalict sayicilardir ve enerji kesilip geldiginde durumlarini muhafaza
ederler.

Ileri/geri sayic1 uygulamalarinda INC ve DEC komutlar1 kullanilabilir.

INC Komutu
INC: Belirtilen parametrenin degerini 1 arttirir.

|0

X0=ON oldugu zaman D0’1n i¢indeki deger 1 artar.

DEC Komutu

DEC: Belirtilen parametrenin degerini 1 azaltir.

X0
I 1

X0=ON oldugu zaman D0’1n i¢indeki deger 1 azalir.

Ornek: X0°’daki isaretin her 0’ dan 1’e gegisi ile D500’{in ierigi 1 artirilir. X1°deki isaretin
her 0’ dan 1’e gegisi ile D500’{in icerigi 1 azaltilir.

UP-DovyYM COLIMTER

X0

. !wc D500 |

x1

A !DEC D500 |

ErC
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FATEK SAYICILAR

Cperand
Ladder symbol
Cn: The Counter number

PV Preset value

Clock— cK T L CUP — Count-URFOD)
PV .

Clear control — GLR —

Toplam olarak 200 adet (C0~C199) 16-bitlik sayict bulunmaktadir. Ayar degeri (PV) 0~32767
(2'°-1) olabilir. CO~C139’a kadar olanlar1 kalic1 igeriklidir (retentive). PLC elektrik kesilmesi
yada durdurulduktan sonra (STOP) tekrar ¢aligtirildiginda (RUN) igerigini (CV) korumaktadir.
Kalict igerikli olmayanlarda (non-retentive) elektrik kesildiginde veya PLC stop
konumuna alindiginda sayici igerigi silinmektedir.
Toplam 56 adet (C200~C255) 32-bitlik sayici vardir. Bu sayicilarin ayar degeri (PV)
maksimum 2147483647 (2%-1) olabilmektedir.
C200~C239’a kadar olanlar1 kalict igerikli (retentive), C240~C255 kalict olmayan igerikli 32-
bitlik sayicilardir.
Diizgiin bir sayma islemi i¢in CLK siiresi 1 tarama siiresinden biiyiik olmalidir. Maksimum
sayma frekansi 20 Hz dir.Yiksek frekansli sayimlarda yiiksek hizli sayicilarin kullanilmalar

gerekir.

CLR “1” oldugunda biitiin kontaklar Cn, FOO(CUP) “0” olur, sayic1 icerigi (CV) sifirlanir ve
sayma islemi durur.

CLR “0” 1se sayma islemine izin verilir. CK1 her 0 dan 1le degistiginde sayict 1 yukari sayar
(icerigi 1 artar). Sayici igerigi PV ayar degerine ulastiginda (CV>PV) sayicinin CUP (FOO0) ve
Cn kontaklar1 lojik 1 olur. Eger CLK degismeye devam ederse sayici igerigi max limite (32767)
ulasincaya kadar artmaya devam eder.

Cn ve FOO (CUP) kontaklart CV>PV oldugu siirece kapali kalir. Ancak CLR 1 oldugunda bu
kontaklar acilir ve icerik (CV) sifirlanir.

ORG X 0

X0 - 1
| F—CKY 1 cur—{ Lo ~ 1
1 Py 5 c 1 3
—CLRy FO 0

ouT Y 1
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]

X1

C1

l I2TET times
N
{ Y

Count Start Count-Up

Y1

PV(ayar degeri) olarak herhangibir registerin icerigi kullamilabilir. Register igerigi

degistirilerek PV degistirilebilir.

ORG X 0
%0
}—ckr{ c2o0 LR— LD X oo
x}_cm Pv: R C200
C200 Y1 R 0
1 I
! (] ORG C 200
ouT Y o1

X1

200 L
(R1=0)
@ When RO=4c Y1

@ When RO=9> Y1

’r f f

Count Start Count-Up Count-Up
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YUKARI-ASAGI SAYICI

Ladder symbaol Operand

~D.UDCTR—

Clock — KT CV - — CUP — Count-UP (FOQ) )
CV: The number of the Up/Down Counter

Py P Preset value of the counter or it's
UpiDown count — ILVD — : register number

Clear counter — LR —

Clear kontrol (CLR) “1” oldugunda sayici icerigi “0” olur ve bu durumda sayici sayma islemini

gerceklestiremez.

Clear kontrol (CLR) “0” oldugunda sayma islemine izin verilir CKtnin her 0 dan 1 e gegisinde

U/D girisi “1” ise sayic1 igerigi bir artar U/D girisi “0” ise sayic1 igerigi bir azalir.

CV=PV oldugunda sayic1 ¢ikisit FOO(CUP) lojik “1” olur. CLK girisi devam ettiginde sayma
islemi devam eder ve CV#PV oldugu anda sayici ¢ikist FOO lojik “0” olur. Bunun anlamai sayici
cikist FOO sadece CV=PV oldugu durumda lojik “1” diger durumlarda lojik”’0” dir. Bu durum
diger sayicidan farklidir. Onlar da CV>PV oldugu siirece FOO lojik™1”dir. Yukar1 saymada tist
limit 16-bitlik sayicilarda 32767 32-bitlik sayicilarda ise 2147483647 dir. Sayma islemi st
limite ulagtiginda bir CLK pulsi daha geldiginde sayic1 igerigi 16-bitlik sayicilarda -32768, 32-
bitlik sayicilarda -2147483648 olur. Bu degerler geri saymada en diisiik degerdir (alt limit).

Asagi saymada alt limit 16-bitlik sayicilarda -32768 32-bitlik sayicilarda ise -2147483648 dir.
Sayma islemi alt limite ulastiginda bir CLK pulsi daha geldiginde sayici igerigi 16-bitlik
sayicilarda 32767, 32-bitlik sayicilarda 2147483647 olur. Bu degerler ileri saymada en biiyiik
degerdir (iist limit).

Eger U/D’ye dogrudan lojik “1” uygulanirsa bu sayici sadece normal yukari sayici gibi, eger

U/D’ye dogrudan lojik “0” uygulanirsa bu sayici sadece normal asagi sayict gibi

kullanilmaktadir.
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Ladder Diagram Mnemonic Codes
18 7.UDCTR Yo ORG X8
—CK™CY: R 0 =CUuP— | LD X 17
x17 LD X 16
| F-umm{Pv 3 FUN 7
X168
}—CLR~ R 0
- 3
FO 0
ouT Y 0
Upladd) ———< Downisubtract)
X6
xar [ LITUITLL T L L L L L LT L
xe_ T LT L Lo PO L L L L L
- 3 -
2 2 1
=i 0 0
-1 —
I
Y0

SIEMENS SIMATIC S7-1200 SAYICILAR

S7 1200 PLC’de ileri ve geri, bir de bunlarin birlikte kullanildig ileri/geri sayicilar

olmak tizere ii¢ temel sayic1 fonksiyonu vardir.

Tonaries ruame™

cru

Sind
=Cu 0=
=H cv
Py

Lonres rubime’
CTD
Sind
=D
= LOAD

“Courded rsma”

cCTup

ol =
GD
o

=[u

=D

EL

= L&D
PV

Ileri Sayici

Geri Sayict

Tleri-Geri Sayic1
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Yukarn Sayic1 (CTU) Calismasi

CTU (Count Up) ileri sayic1, CU girisine uygulanan sinyalin her 0 dan 1’e gecisinde sayici
icerigi bir artar. Sayic1 igerigi ayar degerine( PV- Preset Value) esit ve biiyiik oldugunda sayict
Q cikis1 1 olur. Reset girisine uygulanan isaret ile sayici igerigi (CV- Current Value) sifirlanir.

Sayici igerigi CV c¢ikisinda takip edilebilir.

Sekildeki zaman diyagrami ayar degerinin PV=3 olarak ayarlandig1 ileri sayiciy1

gostermektedir.

co JL_T1L_T1 11
Sayici igerigi (CV) ayar degerinden biiyiik esit : : : :

R 1 1 1 1 I I
oldugu durumda sayici ¢ikist Q= 1 olmaktadir. ' ' ' T
Reset 0 dan 1’e degistiginde sayic1 igerigi ve :

cv
sayici ¢ikist 0 olmaktadir.

Q

Ornek: 10.0 daki isaretin her sifirdan 1’e degisimi ile sayic1 igerigi bir artan ve sayic igerigi 4
oldugunda (PV=4) ilgili ¢ikis1 1 yapan ve 10.1 girisindeki isaret ile sayict ¢ikisi ve igerigi
resetlenen bir program pargas: asagidaki gibi yazilabilir.

%DBS
"IEC_Counter_0"
%10.0 cTu %Q0.0
"Tag_1" Int "Tag_2"

L | —0uu ] { }

%l0.1
"Tag_3"

| ——n

c#d - PV

WOBS
"I[EC_Counter_0"

CTu
Int

%10.0
"Tag_1" == CU %00.0
%101 “Tag_2"
"Tag_3" — R o — -
cHA Py 0 |

Asagi Sayici (CTD) Cahismasi
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CTD (Count Down) Geeri sayici, Load girisi aktif oldugunda PV degeri sayiciya
yiiklenmektedir. CD girisine uygulanan sinyalin her 0 dan 1’e gecisinde sayici igerigi PV
degerinden bir azalir. Sayict igerigi 0 veya (-) oldugunda sayici Q ¢ikist 1 olur. Reset girisine
uygulanan isaret ile sayici igerigi (CV- Current Value) sifirlanir. Sayici igerigi CV ¢ikisinda
takip edilebilir.

Sekildeki zaman diyagrami ayar degerinin PV=3 olarak ayarlandig1r ileri sayiciy1

gostermektedir.

Q)
<
I

Ornek: 10.0 daki isaretin her sifirdan 1’e degisimi ile sayic1 igerigi bir azalan ve 10.1 girisindeki
isaret ile sayici ayar degeri (PV=3) sayiciya yiiklenen ve igerik <=0 oldugunda sayic1 ¢ikigini 1
yapan bir program parcasi asagidaki gibi yazilabilir.

%DB6
"IEC_Counter_1"
%100 CTD %Q0.0
“Tag_1" Int “Tag_2"
L | ——0D Q { }
oV - .
%01
"Tag_3"
L | ———LoAD
3 - PV
%OBE
"IEC_Counter_1"
CTD
Int
%10.0
Tag_1" =— CO %000
%101 "Tag_2"
"Tag_3" — LOAD O — . =
3 — PV u} -
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Yukari/Asag1 Sayic1 (CTUD) Calismasi

CTUD (Count Up Down) Ileri Geri sayicinin, CU girisine gelen isaretin her 0°dan 1’e gegisi ile
sayici igerigi bir artar, CD girisine gelen isaretin her 0’dan 1°e gegisi ile sayici igerigi bir azalir.
Sayiciigerigi PV ayar degerine esit veya biiyiik oldugunda sayic1 QU ¢ikisi 1 olur. Sayici igerigi
0 veya (-) oldugunda sayic1 QD ¢ikist 1 olur. Load girisi aktif oldugunda PV degeri sayiciya
yiikklenmektedir. Reset girisine uygulanan igaret ile sayici igerigi (CV- Current Value) sifirlanir.
Sayici igerigi CV cikiginda takip edilebilir.

Sekildeki zaman diyagrami verilen yukar1 asagi sayicida, CU girisinin her 0’dan 1’°e gegisinde
sayict 1 ileri, ve her CD girisinin 0’dan 1’e gecisinde sayic1 1 geri saymaktadir. LOAD girisi
aktif oldugunda sayici preset degeri PV=4 olarak sayiciya yiiklenmektedir. Reset aktif

oldugunda igerik sifirlanmaktadir.

ST B gy B [

: 1 1 1 :
1 (] 1
cD E ; : : ['1 M :
A :
R H : ! : . 1 : |
1 1 1 1 1 1 ] ;
1 ' ' ' 1 ' ' !
'] L 3 1
LOAD ' 1 . : : : ! :
! 1 1 - ' 1 5 ,
TN e BN 4]
L, = L3 ]
1
1
cv 0 0
Qu | L |
QD I I
Ornek:
%OB7
"IEC_Counter_2"
%l0.0 CTuD %00.0 %wOB7
“Tag_1" Int “Tag_2" “|EC_Counter 2"
—] ————cu qu { } — —
CTUD
Q0 - .
%01 oV - It
“Tag_3" )
%00
— o Tag_T" = CU
%02 0.1
"Tag_4" “Tag_3" — CD
| | - %0 2
%I0.3 “Tag_4" —R W00
“Tag_5" %10.3 QD — . “Tag_2"
— |——— LOAD “Tag_5" = LOAD G — . =
c#s -1 CH5 — PV Qu n
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DELTA KARSILASTIRICI

Karsilastirma komutlar1 iki degerin birbirlerine gore biiyiikliik, kiigiikliik ve esitlik durumlarini
belirlemek i¢in kullanilir. SS serisi PLC’ lerde 2 ¢esit karsilastirma vardir.

1-) CMP Komutu

2-) Kontak i¢inde karsilastirma

CMP Komutu: Karsilastirma uygulama komutu, iki data arasinda sayisal biiyiikliik
karsilastirmasi yapar.

Iﬁi z) ’ﬁij ﬁj i})

E@ CMP (S1)(S2)((D]) Numerical magnitude comparison

Bit device Word device - 7
x|y|m|s|k|H|knx [knY [knM | kns [ T]c|D|E|F| =— 18
T — 5 olel @ © | @ | 0 |o|ololele] =— 9
Aciklamalar :

(1) Komut Birimleri
(23 32-bit komutu gosterir. (Omekte oldugu gibikomutun bagina D harfi gelir)

APl nurmarasing gosterir

Kornut Sernbolu

Kornutla kullanilabilecek parametrelen gosterir.
Komut Aciklamas

Farametre Tipler|

Parametre Adi

SICIAIDISID

& simgesiile gbsterilen parametreler bu komutla kullanilabilir.

CMP komutu ile Kkarsilastirma yaparken 1 ve 2 no’lu parametreler Kkarsilastirma
yapilacak datalar1 3. Parametre ise kontrol bitidir. Kontrol biti MO oldugunu

diistiniirsek;
MO 1. Parametre 2.parametreden biiyiik oldugu zaman ON olur
M1 1. Parametre ve 2. Parametre birbirine esit oldugu zaman ON olur.

M2 1. Parametre, 2. Parametreden kiiclik oldugu zaman ON olur.

20



e CMP komutu 3 karsilagtirmanin hepsi kullanilmasa dahi eger kontrol biti MO ise M1 ve
M2 bitlerini de isgal eder. Yani PLC programinin farkli bir yerinde bu bitlerin farkli

amacla kullanilmamasi gereklidir. Aksi halde programda karisiklik olabilir.

e 3 Kkarsilagtirmanin {igiiniin de kullanildig1 uygulamalarda CMP komutunun kullanilmasi

tavsiye edilir.

B  Bu komut BIN Degerlerini goz 6niinde tutarak iki data arasinda karsilastirma yapar. Eger
datanin en yiiksek biti 1 ise karsilastirma komutu bu degeri negatif olarak dikkate alir.

B Karsilastirma komutu SD de belirtilen data ile 2 de belirtilen data arasinda
karsilastirma yapar (=, >, ve <) ve asagida goriildiigii gibi kontaklar elde edilebilir :

X0

| | CMP K10 C10 MO
MO

| —
M1

— —
M2

_H_

Yukaridaki 6rnekte Bit MO oldugu zaman otomatik olarak M0,M1,M2 yi kapsar.

200E KADAR SAYDIKTAN SONRA BASA DOMEN TIMER

0
— [TMR 0 1200

TIMER DEGERI ILE 100 SAYISINI KARSILASTIRILMAS

[ aali]

1 [cme 0 K100 0]
ormally o TO = K100
En contac
[ 10]
— F { Y0 )
IT0 = K100
h1
— F ¥l
IT0 = k100
hz
— ( ¥2 )
0 = K100
ENC
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ORNEK

X0 butonuna basildiginda 20 degeri ile D10 veri kaydedicisinin igerigini karsilastiracak ve 20
sayisinin D10’un igeriginden biiyiik olmasi durumunda YO0, 20 sayisinin D10’un igerigine esit
olmasi durumunda Y1 ve 20 sayisinin D10 un igeriginden kii¢iik olmast durumunda Y2 ¢ikisini
aktif yapacak olan programi yaziniz.

1.
X000

|} {CHP K20 D10 WO ]
M0
i} £ Y000 )
M1
{ | { Y001 )
2
i | { Y002

X000
p——{CHP K20 D10 Y0oo

Yukarida gosterilen iki program ayni amaca yoneliktir. Birinci sekilde M0-M2 yardimer réle
olarak kullanilmis ve bu yardimc1 rolelerin kontaklart kullanilarak  YO0-Y2 ¢ikislar
calistirnlmistir. Ikinci sekilde ise YO-Y2 aras1 direkt olarak belirtilmistir.

ZCP: Bolge Karsilastirma

m & degerini @D ve 2 de belirtilen alt ve iist sinir degerleri ile karsilastirarak ilgili
¢ikisin1 ON yapar. (® degeri MO olarak ayarlanirsa M0O,M1 veya M2 ¢ikislarindan biri
aktif olur).
0
1 | ZCP K10 K100 C10 MO

MO
——

M1
-

M2
——
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Kontak Tipi Karsilastirma

LD* | s S: | s,
5

Data source device 1

3 Data source device 2

S1 ve S2 kaynak aygitlarinin igerigini karsilastirir.
Kontak i¢inde karsilastirmada normalde acik kontagin igine karsilastirilacak veriler ve

karsilastirma durumu (biiyiik, kiiciik, esit) kontagin icine yazilarak gerceklestirilebilir. Ornegin,
LD> TO K100 (TO Timer degeri K100 degerinden biiyiik oldugu zaman aktif olur).

Istenildiginde >= (Biiyiik esit), <= (Kiiciik esit) kontaklar1 da kullanilabilir.

S 16 -bit 32 bit Continuity Discontinuity
o.
instruction instruction condition condition
224 LOD= DLD= 5,=5, S,#8S,
225 LDz DLD = 5,>§, 5,28,
226 LD DLD- 5,<§, 5,28,
228 LD= = DLD- = 5,#5, $,=S5,
229 LD== DLD== 5,55, $,> S,
230 LD>== DLD == 5,258, 5,<8,
Ornek:
LD= TO K5
OUT YO —= 10 ks (Y0)
LD X1 X1
LD< C1 C2 I i i < c1 c2 Y1)
OR> C2 K10 L
ANB ‘ > (C2 K10
OuUT VY1 END
Ornek:
LD= TO K5
AND<=Cl1  C2 = 0 Ksp—f= C1 o2 (Y0)
OUT YO END
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Ornek:

LD= TO K5 I: T0 KSI ' (Y0 )
OR<> C1 C2
ouUT YO0 —{<> Cl C2
END

END
Ornek:

Timer degeri 100°den biiyiikse YO ¢ikisini, 100°¢ esitse Y1 ¢ikisin1 ve 100°den kiigiikse Y2

cikisini aktif eden program.

200E KADAR SAYDIKTAN SOMNRA BASA DOMEN TIMER

!
1/} lTMH ™ K20
TIMER DEGERIILE 100 SAYISININ KONTAK ICINDE KARSILASTIRMA

H 0 koo | [ ovoo)
_|: ™ K100 } LYt
_|< ™ K100 } LYz )

FATEK KARSILASTIRICI
Ladder symbal
Operand
~17DRP,CMP—
Compare control —ENT— Sa —a =b—Sa=Sb FOO) Sa- The register to be compared
&b : 3h: The register to be compared
Unsign/Sign — LIS —| I—a =b— Sa=5b (FO1)

Sa, 5bh may combine with vV, Z, PO~P9 1o
serve indirect addressing
—a =b— Sa<Sb (FO3

V, Z, PO~P9 Index kaydedicileri (Index Registers)
Sa ve Sb verilerini karsilagtirarak sonucu fonksiyon ¢ikist olarak vermektedir

Karsilagtirma kontrol girisi (ENT) lojik “1” oldugunda Sa ve Sb verilerini karsilagtirir. Sa=Sb
oldugunda FOO ¢ikisi, Sa>Sb oldugunda FO1 ¢ikisi, Sa<Sb oldugunda FO2 ¢ikis1 lojik “1”
olur.

Asagidaki 6rnekte RO kaydedicisinde 1 ve R1 kaydedicisinde ise 2 oldugunu kabul edip CMP
(karsilagtir) komutunu yiiriitelim. a<b oldugundan FOO ile FO1 lojik “0”, FO2 lojik”1”
olacaktir.
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Ladder diagram Mnemenic code

ORG X 0
FUN 17
R
R 1
FO 2
ouT Y

S7 1200 KARSILASTIRMA (COMPARE) KOMUTLARI
Karsilastirma islemleri ile bellek alanlariin icerikleri bir biri ile veya bir bellek alani

iceriginin bir sayisal deger ile karsilagtirilmasi yapilir.

LAD FBD SCL
e B out := inl = in2; Ayni data tipindeki iki degeri belirtilen
1 e bl Byte or _ Olclite gore karsilastirir.  Karsilastirma
e i _ | e L sonucu dogru ise kontak aktif olur (kapanir)
ELSE out := 0; yanlig ise agik olur.
END IF;

Cesitli boyutlardaki veriler biiytikliik, kiiciikliik veya esitlik dl¢iitlerine gore karsilastirma
komutlar1 kullanilarak degerlendirilir.

6 farkl karsilagtirma yapmak miimkiindiir.

==X Esit
<>X Esit Degil
>X Biiyiik
<X Kiigiik
>=X Biiyiik Esit
<=X Kiiciik Esit

- Ikinci Say1 Degeri

Birinci Say1 Degeri —

Karsilastirma yapilacak data tipleri sunlardir: USINT, UINT, UDINT, SINT, INT, DINT, REAL,
CHAR, STRING, TIME, DTL

Ornek: Esit Karsilastirmasi: Karsilastirilacak adresle karsilastirilan deger esit oldugu zaman
kapal1 kontak gibi davranir. Cikisina baglanan ¢ikis elemanina sinyal gonderilmesini saglar.
MWO adresinin igerigi MW2 adresinin igerigine esit oldugunda Q0.0 cikisini aktif yapan

program pargasi.
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SaMWO %00.0
"Tag_1" "Tag_3"

— | ()

Yukaridaki karsilagtirma 6Slgiitlerinin yaninda S7 1200 de, aralik i¢cinde (IN_ RANGE), aralik
disinda (OUT_RANGE) ve veri tipi kontroliine yonelik OK ve NOT OK fonksiyonlar: da
kullanilmaktadir.

Karsilagtirma fonksiyonlari ile islemciye bir soru sorulmakta ve igslemci de bu soruya EVET ya

da HAYIR yanitin1 vermektedir. Dolayis1 ile islem sonucu bir bit ile degerlendirilmektedir.

IN_RANGE Fonksiyonu

Sorgulanan veri belirlenen araliklar igerisinde ise fonksiyonun ¢ikist 1, degilse O dir.
Sorgulanmak istenen veri VAL (Value) girisine yazilir. Tanimlanan araliga ait alt sinir MIN,
st sinir ise MAX girigine yazilir. MIN ve MAX parametreleri sayisal deger (tam sayi, virgiillii

say1) olabilecegi gibi bir bellek alan1 igerigi de (MW 2, MD 12, DB1.DBW4) olabilir.

Ornek:
IN_RANGE %M2.1 IN_RANGE
Int Int
50 — MIN 50 —| MIN
0,

%MW2 | VAL %MW2 | VAL HoM2.1
“Sicaklik” “Sicaklik” =

150 — MAX 150 | MAX -

Yukaridaki programa gore “sicaklik” degeri 50-150 arasinda ise M2.1 bellek biti 1, diger

durumlarda 0 olacaktir.
OUT_RANGE Fonksiyonu
Sorgulanan veri belirlenen araliklar disinda ise fonksiyonun ¢ikisi 1, degilse 0 dir. Sorgulanmak

istenen veri VAL (Value) girisine yazilir. Tanimlanan araliga ait alt sinir MIN, {ist sinir ise
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MAX girigine yazilir. MIN ve MAX parametreleri sayisal deger (tam sayi, virgiillii say1)
olabilecegi gibi bir bellek alani igerigi de (MW 2, MD 12, DB1.DBW4) olabilir.

Ornek:

OUT_RANGE
Int

50

%MW2 |
“Scaklik”

150 —

MIN

VAL

MAX

%M2.1

—(

OUT_RANGE
Int
50 — MIN
%MW2 | VAL
“Sicaklik”
150 — MAX

%M2.1

Yukaridaki programa gore “sicaklik” degeri 50°nin altinda ve 150’nin iistiinde ise M2.1 bellek

biti 1, diger durumlarda 0 olacaktir.
|OK| Fonksiyonu

Bellek alani i¢indeki sayinin virgiillii olmasit durumunda ¢ikis veren fonksiyondur.

%MD.0
“Sonui”

%M4.2
“Sonug real”

| oK

INOT_OK] Fonksiyonu

()

%MD.0
“Sonug”

OK

%M4.2
“Sonug real”

S

Bellek alani igindeki sayinin virgiillii olmamast durumunda ¢ikis veren fonksiyondur.

%MD.0
“Sonug”
NOT_OK |

%M4.2
“Sonug real”

Ornek:

(R

%MD.0
“Sonug”

OK

%M4.2
“Sonug real”

R

Giris kanalindan (Operator Paneli) girilen sinyalin say1 degeri 10 dan biiylik veya esit, 20’den

kiigiik veya esit ise ¢ikis lambasinin yanmasini istedigimiz bir program parcasini.

a) Karsilastirma fonksiyonlari ile

b) IN RANGE fonksiyonu ile tasarlayalim

a) Karsilastirma fonksiyonlari ile
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%IWO0
“giris kanal1

» G

>=

%IWO0
giris kanal1”

<=

%Q0.0

“Lamba”

Int |
10

b) IN_RANGE fonksiyonu ile

| Int
20

|
—

IN_RANGE
Int

%IWO0
“girig kanal1”

10 — MIN
_| VAL

MAX

20 —

%Q0.0

“Lamba”

—{%

>=
Int
%IW0
“giris kanali”— IN1
10 —{IN2
=
Int %0Q0.0
“giris kanalt’”— IN1 =
20 —IN2 * -
IN_RANGE
Int
—1 MIN
10 %Q0.0
%IWO0 VAL “Lamba”
“girig kanal1” =
20 — MAX -
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