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Korkma, sönmez bu şafaklarda yüzen al sancak;
Sönmeden yurdumun üstünde tüten en son ocak.
O benim milletimin yıldızıdır, parlayacak,
O benimdir, o benim milletimindir ancak.

Çatma, kurban olayım, çehreni ey nazlı hilâl!
Kahraman ırkıma bir gül! Ne bu şiddet bu celâl?
Sana olmaz dökülen kanlarımız sonra helâl.......
Hakkıdır, Hakk'a  tapan, milletimin istiklâl!

Ben ezelden beridir hür yaşadım, hür yaşarım.
Hangi çılgın bana zincir vuracakmış? Şaşarım?
Kükremiş sel gibiyim, bendimi çiğner, aşarım.
Yırtarım dağları, enginlere sığamam, taşarım.

Garbın afakını sarmışsa çelik zırhlı duvar,
Benim iman dolu göğsüm gibi serhaddim var. 
Ulusun, korkma! Nasıl böyle bir imanı boğar,
“Medeniyet!” dediğin tek dişi kalmış canavar?

Arkadaş! Yurduma alçakları uğratma, sakın.
Siper et gövdeni, dursun bu hayasızca akın.
Doğacaktır sana va'dettiğin günler Hakk'ın....
Kim bilir, belki yarın, belki, yarında da yakın.

İSTİKLAL MARŞI

Bastığın yerleri “toprak!” diyerek geçme, tanı:
Düşün altında binlerce kefensiz yatanı.
Sen şehit oğlusun, incitme, yazıktır, atanı:
Verme, dünyaları alsan da, bu cennet vatanı.

Kim bu cennet vatanın uğruna olmaz ki feda?
Şüheda fışkıracak toprağı sıksan, şüheda!
Canı, cananı, bütün varımı alsın da Huda,
Etmesin tek vatanımdan beni dünyada cüda.

Ruhumun senden, İlahi, şudur ancak emeli:
Değmesin mabedimin göğsüne namahrem eli.
Bu ezanlar-ki şahadetleri dinin temeli-
Ebedi yurdumun üstünde benim inlemeli.

O zaman vecd ile bin secde eder-varsa-taşım,
Her cerihamdan, İlahi, boşanıp kanlı yaşım,
Fışkırır ruh-ı mücerred gibi yerden na'şım;
O zaman yükselerek arşa değer belki başım.

Dalgalan sen de şafaklar gibi ey şahlı hilal!
Olsun artık dökülen kanlarımın hepsi helal.
Ebediyen sana yok, ırkıma yok izmihlal:
Hakkıdır, hür yaşamış, bayrağımın hürriyet;
Hakkıdır, Hakk'a tapan, milletimin istiklal!

Mehmet Akif ERSOY



ATATÜRK'ÜN
GENÇLİĞE HİTABESİ

Ey Türk Gençliği! Birinci vazifen, Türk istiklâlini, Türk Cumhuriyetini, ilelebet, muhafaza ve müdafaa etmektir. 

Mevcudiyetinin ve istikbalinin yegâne temeli budur. Bu temel, senin, en kıymetli hazinendir. İstikbalde dahi, seni bu 
hazineden mahrum etmek isteyecek, dahilî ve haricî bedhahların olacaktır. Bir gün, İstiklâl ve Cumhuriyeti müdafaa mecburiye-
tine düşersen, vazifeye atılmak için, içinde bulunacağın vaziyetin imkân ve şerâitini düşünmeyeceksin! Bu imkân ve şerâit, çok 
nâmüsait bir mahiyette tezahür edebilir. İstiklâl ve Cumhuriyetine kastedecek düşmanlar, bütün dünyada emsali görülmemiş bir 
galibiyetin mümessili olabilirler. Cebren ve hile ile aziz vatanın, bütün kaleleri zapt edilmiş, bütün tersanelerine girilmiş, bütün 
orduları dağıtılmış ve memleketin her köşesi bilfiil işgal edilmiş olabilir. Bütün bu şerâitten daha elîm ve daha vahim olmak üzere, 
memleketin dahilinde, iktidara sahip olanlar gaflet ve dalâlet ve hattâ hıyanet içinde bulunabilirler. Hattâ bu iktidar sahipleri 
şahsî menfaatlerini, müstevlilerin siyasi emelleriyle tevhit edebilirler. Millet, fakr ü zaruret içinde harap ve bîtap düşmüş olabilir. 

Ey Türk istikbalinin evlâdı! İşte, bu ahval ve şerâit içinde dahi, vazifen; Türk İstiklâl ve Cumhuriyetini kurtarmaktır! 
Muhtaç olduğun kudret, damarlarındaki asil kanda mevcuttur! 

20 Ekim 1927



ÖNSÖZ

Bu kitap tamamen tecrübelere dayanarak yazılmıştır. Konuların kolay bir şekilde anlaşılabilmesi için akademik 
seviyedeki teorik bilgilerden kaçınılmış, hedefe yönelik bilgilere yer verilmiştir.

PLC çevre birimlerinin ve  bağlantılarının çok iyi bilinmesi gerekmektedir. Çevre birimlerini ve bağlantıları bilme-
den yazılan PLC programı bir anlam ifade etmemektedir. PLC programını yazan, bağlantıları, kullanılacak ürünleri, 
makinenin kullanım kılavuzunu, bakım ve onarım talimatlarını belirleyen kişidir. Bakım ve onarımı gerçekleştiren 
meslek elemanı, PLC'yi ve çevre birimlerini çok iyi bilmesi gerekmektedir.

Endüstriyel kontrolün tam anlamıyla öğrenilebilmesi için ürün odaklı çalışılması gerekmektedir. Bir markanın 
ürünlerini çok iyi programlayabilen ve tanıyan, farklı markaların ürünleri de kolayca öğrenebilir.

Endüstriyel kontrol, her fabrikada kullanılan ürünleri içerisinde barındırır. Bu yüzden endüstriyel kontrolün 
sadece fabrikalarda bakımcı olmak için öğrenilmemesi gerekmektedir. Örneğin; otomotiv sektörü kriz yaşadığında bu 
fabrikalarda bakımcı olarak çalışanlar işten çıkarılmıştır. Öğrencilerin bakımcı olarak yetiştirilmeye çalışılması çok 
yanlıştır. Öğrencinin kendi başına bir sistemi programlayabilme becerisi kazandırılması gerekmektedir. İş verenler bu 
beceriyi kazananlara  "vasıflı eleman" demektedir. 

Niçin Delta?

Bilinen markaların çok pahalı olması, teknik destek alabileceğim bir muhatabı bulamamam, ileri seviye açıklayıcı 
doküman ve uygulama örneği bulmakta sıkıntı yaşamam, ürün eğitimlerinin ücretli ve pahalı olması, satın almada 
bayi bulamayışım, ürün arızalandığında kime göndereceğimi bilememem, haberleşme kablolarının pahalı olması, 
yeni ürünlerinin eski ürünlerinden çok farklı olması vb bir çok nedenleri yaşamış olmam beni Delta markaya yönelt-
miştir. 

Delta çok büyük bir firmadır. Dünyada 65 bin kişiye istihdam sağlayan ve daha çok OEM ve ODM çalışan bir 
yapıya sahiptir. Altyapısı çok gelişmiş ve kaliteli ürünler üretmektedir. Bunun için fabrikadan tüm ISO, vb belgeleri 
olduğu gibi her ürünün de CE-UL, CU-UL gibi sertifikaları da bulunmaktadır.

Türkiye’de Türkçe kullanma kılavuzu sistemine geçen ilk firmalardan biridir. PLC, HMI vb diğer programlarını 
Türkçe'ye çevirmiş ve bu yöndeki çalışmalarını hala devam ettirmektedir. 

Delta’nın Ar-Ge’si çok gelişmiş olduğu için her cihazı dünya piyasasından aldığı geri beslemelere göre geliştirme 
kabiliyetine sahiptir. Teknoloji olarak ileride olmasından dolayı Delta, dünya markalarına OEM ürün imal etmektedir.

Özellikle makine imalâtı gerçekleştiren kobi'lerin çoğu bilinen markalar yerine farklı markaları tercih ettiğini 
gördüm. Endüstride değişik marka PLC, servo motor, HMI vb ürünler var. Bu markaların bir çoğunu kullanmadığımı 
belirtmek isterim. Bu iyidir, şu kötüdür vb söylemlerle çok karşılaştım. Önemli olan herhangi birini çok iyi bilmek, 
öğrencilere faydalı olabilmek ve rehberlik etmektir. 

Teknik destek veren, düzeltmeler yapan, önerilerde bulunan ve kitabın basılmasında katkıda bulunan 

H.Engin Özen Genel Müdür
Şener Üstbaş Satış Müdürü
Levent Taşdelen Teknik Müdür
İmdat ATAŞ Elektrik-Elektronik Mühendisi
Uğur Birdal Elektrik-Elektronik Mühendisi
Yasin Çolak Elektrik-Elektronik Mühendisi
Muhammet Bektaş Elektronik Mühendisi

Delta Otomasyon Ürünleri Türkiye Distribütörü, Fabrika Aygıtları Sistem Teknolojisi Ltd.Şti (F.A.S.T.) yetkililerine 
teşekkür ederim.

Bülent KARAYAZI
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PLC Cihazına Giriş ve Çıkış Elemanlarını Bağlama Bülent KARAYAZI

NPN İndüktif veya Optik Sensörün PLC’ye 
Bağlanması

POWER

RUN

ERROR

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

STOP

0
V LN2
4
V

D
V

P
-P

S
0
1

P
O

W
E

R

NPN sensör PLC’ye Sink 
olarak bağlanabilir. 
S/S ortak terminaline 24V 
DC (+) ucu bağlanır.

NPN, normalde açık

 Şekil 2.30: PLC girişine source olarak bağlanmasıNPN sensörün 

PNP İndüktif veya Optik Sensörün PLC’ye 
Bağlanması

POWER

RUN

ERROR

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

STOP

0
V LN2
4
V

D
V

P
-P

S
0
1

P
O

W
E

R
PNP sensör PLC’ye 
Source olarak bağlana-
bilir.  -
ne 0V DC ucu bağlanır.

S/S ortak terminali

PNP, normalde kapalı

 Şekil 2.31: PLC girişine source olarak bağlanmasıPNP sensörün 

 Şekil 2.32: NPN ve PNP sensörün PLC giriş bağlantısı teknik 
çizimi

P
L

C
-

D
V

P
-1

4
S

S

C0 Y0 C1

s/s X0 X1

24V

P
L

C
-

D
V

P
-1

4
S

S

C0 Y0 C1

s/s X0 X1

24V

 Source Bağlantı Sink Bağlantı

PNP

NPN

Bülent KARAYAZI

NPN Kapasitif Sensörün PLC’ye Bağlanması

POWER

RUN

ERROR

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

STOP

0
V LN2
4
V

D
V

P
-P

S
0
1

P
O

W
E

R
NPN

NPN sensör PLC’ye Sink 
olarak bağlanabilir. 
S/S ortak terminaline 24V 
DC (+) ucu bağlanır.

 Şekil 2.33: PLC girişine source olarak bağlanmasıNPN sensörün 

PNP Kapasitif Sensörün PLC’ye Bağlanması

POWER

RUN

ERROR

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

STOP

0
V LN2
4
V

D
V

P
-P

S
0
1

P
O

W
E

R

PNP

PNP sensör PLC’ye 
Source olarak bağlana-
bilir.  -
ne 0V DC ucu bağlanır.

S/S ortak terminali

P
L

C
-

D
V

P
-1

4
S

S

C0 Y0 C1

s/s X0 X1

24V

P
L

C
-

D
V

P
-1

4
S

S

C0 Y0 C1

s/s X0 X1

24V

 Şekil 2.34: PLC girişine source olarak bağlanmasıPNP sensörün 

 Şekil 2.35: NPN ve PNP sensörün PLC giriş bağlantısı teknik 
çizimi

 Source Bağlantı Sink Bağlantı

 *Şekil 2.33 - 2.34 ve 2.35’deki gibi kapasitif bir sensörün 
her iki kontağının da (kapalı ve açık) bağlanması zorunlu de-
ğildir. Uygulamaya bağlı olarak açık veya kapalı kontaklar-
dan  herhangi biri kullanılabilir.

13
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PLC Cihazına Giriş ve Çıkış Elemanlarını Bağlama Bülent KARAYAZI

TEMRİN NOİŞİN ADI

İŞE BAŞLAMA İŞİ BİTİRME

TARİH SAAT VERİLEN SÜRE TARİH SAAT HARCANAN SÜRE

......./......./201 ....... : ....... ......./......./201 ....... : .......

YazıRakamTeknolojiSüreİş AlışkanlığıUygulama

TOPLAMDEĞERLENDİMEÖĞRENCİNİN

ADI:

SOYADI:

NO:

SINIF:

ATÖLYE ŞEFİ ATÖLYE ÖĞRETMENİ

POWER

RUN

ERROR

D
V
P
-1
4
S
S

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

C0

Y0

C1

Y1

C2

Y2

Y3

Y4

Y5

STOP

0
V LN2
4
V

D
V

P
-P

S
0
1

P
O

W
E

R

1- Yandaki bağlantıda DVP14SS11R2  PLC 
modeli kullanılmıştır. Model açıklmasına 
bakarak PLC özelliklerini yazınız.

2- Yukarıdaki bağlantıya bakarak aşağıdaki PLC devre 
şemasını tamamlayınız.

P
L

C
-

D
V

P
-1

4
S

S

C0 Y0 C1 Y1 C2 Y2 Y3 Y4 Y5

s/s X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7

3PLC Bağlantısından Devre Şeması Çıkarmak ve PLC Modelini Tespit Etmek

AMAÇ: PLC bağlantısını inceleyerek devre şemasını çıkarmak. Model açıklamasını bakarak devredeki PLC’nin 
özelliklerini belirlemek.

24V DC Kontaktör

+A1

-A2

13521

24622

DVP14SS11R2

PLC Model Açıklaması

Giriş+Çıkış Sayısı

Versiyon

DVP                    11     2

Ürün Serisi

STYPE
Model Tipi

S: Standart Fonksiyonlu İşlemci
M: Giriş Modülü
N: Çıkış Modülü
P: I/O (Giriş/Çıkış Modülü)

R: Röle çıkışlı
T: Transistör Çıkışlı
N: Çıkış modülü yok

DC Güç Beslemeli

Ürün Serisi:

Giriş+Çıkış Sayısı:

Model Tipi:

Besleme Tipi:

Çıkış Tipi:

2
4
V

D
C

Dur

Başla

22
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UYARI

POWER

RUN

ERROR

D
V
P
-1

4
S
S

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

C0

Y0

C1

Y1

C2

Y2

Y3

Y4

Y5

STOP

POWER

RUN

ERROR

D
V
P
-1

4
S
S

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

C0

Y0

C1

Y1

C2

Y2

Y3

Y4

Y5

STOP

PLC Programlama Editörü Bülent KARAYAZI

Şekil 1.1

1

Masaüstü bilgisayar ile PLC programlama kablo bağ-
lantısı Resim 1.31'de verilmiştir. Masaüstü bilgisayarda seri 
port bulunmaktadır. Fakat dizüstü bilgisayarlarda ise genel-
de seri port bulunmaz. PLC USB ile haberleşmiyorsa, USB 
portunu seri porta çeviren dönüştürücü kullanmak gerek-
mektedir (Resim 1.32).

3. 3 Bilgisayar İle PLC Arası Haberleşme Kablosu 
Yapımı

 Bilgisayar ile PLC arası haberleşme kablosunu kendi-
niz yapmak isterseniz, şekil 1.1'de bağlantı şekli verilmiş-
tir. PLC tarafı için 8 pinli yuvarlak tip erkek ve bilgisayar ta-
rafı için 9 pinli D tipi dişi soket almanız gerekmektedir. 

Resim 1.31

Masaüstü bilgisayar

USB portu

PLC

PLC

9 Pinli
D Tipi 
Seri Port

Dişi

8 Pinli 
Seri Port

Dişi

Resim 1.32: Dizüstü bilgisayar ile PLC’nin haberleştirilmesi

Resim 1.34

Dizü tü bilgisayars

ücürütşünöd trop ires - BSU

Bilgisayar PLC haberleşme kablosu

USB - seri port dönüştürücüyü dizüstü bilgisayarınızın 
USB girişine taktığınızda dönüştürücünüzün ilgili windows 
sürücüsü (driver) eğer başarılı bir şekilde kurulmuş ise, seri 
port bir adres alır (Örneğin; COM4). Dönüştürücüyü başka 
USB girişine takarsanız, seri port  adres değiştirir (Örneğin; 
COM11).

Resim 1.33: Dizüstü bilgisayar ile PLC’nin haberleştirilmesi

PLC

(Mini-DIN 8 pin erkek)

BİLGİSAYAR

(9 pin D tipi dişi)

5

3

2

4

6

7

8

8

5

4

Alacağınız soketlerin üzerinde pin numaralarının yazılı 
olan tiplerini seçin. Çünkü dokümanlarda pin numaraları dişi 
soketlere göre verilir. Eğer pin numarası yazmayan soket 
alırsanız, erkek soketin pin numaralarını dişi sokete takı-
lıymış gibi düşünüp hesap etmeniz gerekir. Erkek soketlerin 
pin numaraları dişi sokete göre tam ters konumdadır.

Bilgisayarınızın donanımında seri port durumunu ve 
özelliklerini görmek için aşağıdaki işlemleri sırasıyla gerçek-
leştirin.

1- Masaüstündeki Bilgisayar simgesinin üzerindey-
ken sağ tıklayın (Masaüstünde Bilgisayar simgesi 
yoksa sol altta başlat menüsünü tıklayın). Açılan 
menüdeki Bilgisayar yazısının üzerinde sağ tık-
layın. Açılan menüden Özellikler komutunu tık-
layın (Resim 1.34).

2- Açılan pencerede Aygıt Yöneticisi’ni tıklayın.

3- Aygıt Yöneticisi penceresinde Bağlantı noktaları 
(COM ve LPT) donanımını görmüyorsanız, bilgi-
sayarınızda seri port yok demektir. Seri port varsa, 
Bağlantı noktaları (COM ve LPT) donanımı altın-
da seri port bilgilerini görebilirsiniz.

Resim 1.34'teki menü ve pencereler Windows7 Ulti-
mate 64 Bit işletim sistemine aittir.

3. 4 Bilgisayar Bağlantı Noktaları (COM ve LPT)

1 2

3

1 2

3

6

4 5

7 8
Pin1
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Temel PLC Komutları Bülent KARAYAZI

UYGULAMA 24

Çift Etkili Silindirin Kontrolü

X1 = 1 olduğunda Y0 aktif olur. Valf sürgüsü konum de-
ğiştirir ve silindir ileri yönde hareket eder. Silindir pistonu, 
Reed A  (X3) hizasına geldiğinde X3 = 1 olur.

X3 = 1 olduğunda Y0 pasif olur. Valf sürgüsü yayın itme 
kuvveti sayesinde eski konumuna döner. Hava akış yönü de-
ğişir ve silindir geri yönde hareket eder.

Herhangi bir anda X0 = 1 olursa, Y0 pasif olur ve silindir 
geri yönde hareket eder. M1002, ilk taramada Y0'ı pasif 
yapar.

Başla butonuna basıldığında silindir ileri ve geri hareke-
teni Dur butonu basılana kadar sürekli devam ettirecektir.

(X3)

(Y0)

24V DC
4W

P RS

AB

Silindir sensörü
ReedA

5/2 Yay geri dönüşlü 
elektrik kumandalı 
pnömatik valf

1 tarama süresi

X1

X0

Y0

X3

Başla

X1
SET

Valf

Y0

M1002

RST

Valf

Y0

ReedA

X3

Dur

X0

Reed B

(X2) (X3)

(Y0)

24V DC
4W

P RS

AB

Reed A

5/2 Yay geri dönüşlü 
elektrik kumandalı 
pnömatik valf

UYGULAMA 25

Çift Etkili Silindiri Sürekli Çalıştırma

Başla Dur

(X1) (X0)

Başla Dur

(X1) (X0)

Başla

X1
SET

Valf

Y0

M1002

RST

Valf

Y0

Dur

X0

ReedA

X3

RST

Otomatik

M25

M25

ReedB

X2 M25
SET

Otomatik

M25

RST

Vallf

Y0

İlk Tarama: M1002, ilk taramada Y0'ı ve M25'i pasif yapar.

1.Adım: X1 = 1 olduğunda Y0 ve M25  aktif olur. Silindir ileri 
yön-de hareket eder. Silindir pistonu, Reed A  (X3) hizasına 
gel-diğinde X3 = 1 olur.

2.Adım:  X3 = 1 olduğunda Y0 pasif olur. Valf sürgüsü yayın 
itme kuvveti sayesinde eski konumuna döner. Hava akış 
yönü de-ğişir ve silindir geri yönde hareket eder.

3.Adım:  Silindir pistonu Reed B  (X2) hizasına geldiğinde 
X2 = 1 olur. X2'ye seri bağlı kapanan M25 kontağı üzerinden 
Y0 tek-rar aktif olur ve silindir ileri yönde hareketine başlar. 
Sistem tekrar 3.adımı tekrarlar ve silindir sürekli ileri geri 
hareketine devam eder.
 

Herhangi bir anda X0 = 1 olursa, Y0 ve M25 pasif olur ve 
silindir geri yönde hareket eder.

NA

NA: Normalde Açık (A kontak)
NK: Normalde Kapalı 
NO: Nomally Open (A kontak)
NC: Normally Closed (B kontak)

(B kontak)

NK
NA NK

69



Örn
ek

tir

Temel PLC Komutları Bülent KARAYAZI

UYGULAMA 27 : Ardışık Çalıştırma

Başla butonuna basıldığında 1.motor hemen devreye 
girecek. Ardından 20 saniye sonra  2.motor ve 2.motordan 
20 saniye sonra 3.motor devreye girecektir.

Başla butonuna basıldıktan sonra Geri Al butonuna ba-
sılsa dahi devrenin çalışması etkilenmeyecek.

Geri Al butonuna basıldığında 3.motor hemen devre-
den çıkacak. Ardından 10 saniye sonra 2.motor ve 
2.motordan 5 saniye sonra 1.motor devreden çıkacaktır.

Geri Al butonuna basıldıktan sonra Başla butonuna ba-
sılsa dahi devrenin çalışması etkilenmeyecek.

Dur butonuna basıldığında tüm motorlar devre dışı ka-
lacaktır.

PLC, RUN konumuna alındığında tüm çıkışlar sıfırlana-
caktır.

(Y0)

ntaktör

3 Fazlı AC Motor

1.Motor

BaşlaDur

(X1)(X0)

Geri Al

(X2)

(Y1)

ntaktör

3 Fazlı AC Motor

2.Motor

(Y2)

AC Kontaktör

3 Fazlı AC Motor

3.Motor

Başla

X1

M1002

Dur

X0

1.motor

Y0

ZRST Y2Y0

ZRST M28M27

2.aşama

M28
SET

1.MOTOR

Y0

SET

1.aşama

M27

T0

TMR K200T0

SET

2.MOTOR

Y1

TMR K200T1

T1
SET

3.MOTOR

Y2

RST

1.aşama

M27

Gerial

X2

2.aşama

M28

1.aşama

M27

SET

2.aşama

M28

T2

TMR K100T2

TMR K50T3

T3

RST

2.aşama

M28

RST

3.MOTOR

Y2

RST

2.MOTOR

Y1

RST

1.MOTOR

Y0

END

Bobin Uçları

NK NA NA
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PLC İle Motor Kontrolü Bülent KARAYAZI

TEMRİN NOİŞİN ADI

İŞE BAŞLAMA İŞİ BİTİRME

TARİH SAAT VERİLEN SÜRE TARİH SAAT HARCANAN SÜRE

......./......./201 ....... : ....... ......./......./201 ....... : .......

AMAÇ: Üç fazlı asenkron motorun düz zaman rölesi ile dinamik frenlenmesine ait PLC bağlantısını çizmek ve 
programını yazmak.

İŞLEM BASAMAKLARI:
1. Kumanda ve güç devre şekiline uygun PLC giriş ve çıkış bağlantısını çiziniz.
2. Yaptığınız çizime ve işe uygun PLC programını yazınız.
3. Yazdığınız programı PLC’ye yükleyip deneyiniz. Deneme yapmadan önce güç devresinin bağlı olmadığından 

emin olun.
4 Programınız düzgün çalışıyorsa güç devresini kurarak öğretmeniniz denetiminde programı çalıştırınız.
5. Program kontrolünü tamamlandıktan sonra enerjiyi keserek, devreyi sökünüz. Kullandığınız elemanları teslim 

ediniz.

Üç Fazlı Asenkron Motorun Düz Zaman Röleli Dinamik Frenlenmesi 24

KUMANDA VE GÜÇ DEVRE ŞEMASI (TSE normuna göre)

PLC GİRİŞ VE ÇIKIŞ BAĞLANTISI
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TOPLAMDEĞERLENDİMEÖĞRENCİNİN

ADI:

SOYADI:

NO:

SINIF:

ATÖLYE ŞEFİ ATÖLYE ÖĞRETMENİ

PLC İle Motor Kontrolü Bülent KARAYAZI

PLC PROGRAMI (LADDER ):

DEVRENİN ÇALIŞMASI:

Şekildeki devrede, başla butonuna (b1) basıldığında, C1 kontaktörü enerjilenerek başla butonunu mühürler ve 
C2 kontaktörü önündeki normalde kapalı kontağını açarak elektriksel kilitleme sağlar. Aynı anda motor dönmeye 
başlar.

Motoru durdurmak için jog butonuna (b0) bastığımızda C1 kontaktörünün enerjisi kesilir. C2 kontaktörü ve zaman 
rölesi enerjilenir. C2 kontaktörü enerjilendiği anda jog butonunu mühürler ve transformatör önündeki normalde açık 
kontağını kapatarak,  motor sargılarına doğru akım uygular. Ayarlanan süre sonunda zaman rölesi normalde kapalı 
kontağını açarak C2 kontaktörünün enerjisini keser, böylece  dinamik frenleme sona erdirilmiş olur. Zaman ayarı ile 
motor sargılarına uygulanan doğru akımın süresi ayarlanır.
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Pnömatik Valfler Bülent KARAYAZI
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3.5. 2 Yollu, 2 Konumlu Valf (2/2 valf)
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P

A

P

Tahrikli konumu

Sembolü

3.6. 3 Yollu, 2 Konumlu Valf (3/2 valf)

2/2 valflerde P yolundan basınçlı hava uygulanır. Valf 
kumanda edildiğinde P yolu A  yoluna açılır ve basınçlı hava 
A yolundan çıkar. 2/2 valfler havanın yönünü değiştirmez. 
Sadece havanın geçişine izin verir.

Normalde kapalı 3/2 valflerde P yolu tıkalıdır. A yolu ile 
R yolu açıktır. A yolundan gelen hava R'den atmosfere atılır 
(egzost). Valf kumanda edildiğinde P yolu  A yoluna açılırken 
R yolu kapanır. P yolundaki basınçlı hava A yolundan çıkar.

Normalde açık 3/2 valflerde R yolu tıkalıdır. P yolu ile A 
yolu açıktır. P yolundan gelen hava A yolundan çıkar. Valf ku-
manda edildiğinde A yolu  R yoluna açılırken P yolu kapanır. 
A yolundaki işi biten hava R yolundan çıkar (egzost).

3/2 valf normal konumayken P 
yolu tıkalı, A yolu R'ye açıktır. 
Silindirdeki yay pistonu iter. 
Pistonun sol kısmındaki hava 
valfin R yolundan dışarı egzost 
olur.
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UYGULAMA 1

3/2 Valf İle Tek Etkili Silindirin Kontrolü

Filtre

Küresel
vana

Yağlayıcı

Pnömatik
hortum

3/2 valf konum değiştirdiğinde 
P yolu A yoluna açılır.  A yolun-
dan geçen hava silindir pisto-
nunu iter. Pistonun diğer tara-
fındaki hava egzost olur.

Kapatılan yol

3/2 valfin egzost yolu (R) kapatılırsa, 2/2 valf olarak kul-
lanılabilir.
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Elektropnömatik Sistemlerin PLC İle Kontrolü Bülent KARAYAZI

UYGULAMA 11

1A+, 1A- Döngüsü

3/2 elle kumandalı valf basılı tutulduğu sürece çift etkili silindir ileri / geri hareketini sürekli yapacak. 3/2 valf bırakıldığında 
silindir konumunu koruyacak (olduğu yerde duracak).

Pnömatik Devresi

Elekropnömatik Devresi

PLC Giriş ve Çıkış Bağlantısı

PLC Ladder Programı
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Başla butonuna basılınca Y0 (V1) aktif olur. Silindir ileri 
yönde hareket eder. Silindir 1S2 konumuna gelince Y0 pasif, 
Y1 (V2) aktif olur. Silindir geri yönde hareket eder. 

Silindir 1S1 konumuna gelince Y1 pasif, Y0 aktif olur. 
Silindir ileri yönde hareket eder ve dur butonuna basıncaya 
kadar devre tekrar eder.

Silindir 1S1 konumunda X2 girişini aktif eder. PLC 
programında ok ile gösterilen satırın başla butonuna basma-
dan  çalışmaması için M20 kullanılmıştır.

Dur butonuna basıldığında silindirin konumunu koruya-
bilmesi için yolları kapalı 5/3 elektrik kumandalı valf kullanıl-
mıştır. 
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HMI - Operatör Paneli Uygulamaları Bülent KARAYAZI

On-line simülasyon simgesini tıkladıktan sonra, COM portu seçmeninizi isteyecektir. Bilgisayarınızın PLC’ye COM4 
portundan bağlı olduğunu düşünürsek, COM1, COM2 ve COM3 alanlarını COM4 olarak seçin ve OK butonunu tıklayın 
(Resim N). Eğer Resim O’daki gibi bir hata mesajı alırsanız, PLC’ye bağlı COM adresiniz yanlış veya PLC’ye bağlı olmaya-
bilirsiniz. Detaylı bilgi için Ünite-2'deki 3. 2 Bilgisayar İle PLC Arası Haberleşme Kablosu konusuna bakınız.

13

On-line simülasyon modundayken DUR ve BAŞLA bu-
tonlarına tıklayın ve PLC’nin Y0 çıkışının aktif pasif olma du-
rumunu gözleyin (Resim P).

HMI’ye yüklemeden önce HMI-PLC arası haberleşme için COM port  ayarların yapılması gerekmektedir.

HMI’nin COM2 portu ile PLC’nin RS-485 portu arasında bağlantı yapıldığını varsayalım. HMI-PLC arası haberleşme için 
COM port  ayarlarını bu verilere göre düzenleyelim.

HMI’nin COM1 portu sadece RS-232, COM2 ve COM3 portları hem RS-232  hem de RS-485 bağlantıyı destekler. De-
taylar için “1.7.2. HMI Seri Haberleşme Pin Açıklaması”  ve “1.9. HMI Haberleşme Kablosu Yapımı” konularına bakınız.

14

15

Resim N

Resim O

Resim P

RS-485

COM2

COM3

COM1

POWER

RUN

ERROR

D
V
P
-1

4
S
S

RUN

s/s

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

C0

Y0

C1

Y1

C2

Y2

Y3

Y4

Y5

STOP

+-

RS-232
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HMI Uygulamaları Bülent KARAYAZI

TEMRİN NOİŞİN ADI

İŞE BAŞLAMA İŞİ BİTİRME

TARİH SAAT VERİLEN SÜRE TARİH SAAT HARCANAN SÜRE

......./......./201 ....... : ....... ......./......./201 ....... : .......

Asenkron Motorların Ardışık Çalıştırılması

AMAÇ: Üç fazlı 3 adet asenkron motorun HMI’den girilen zaman değerlerine göre ardışık çalıştırmak.

ÇALIŞMA ŞARTLARI: 
1. HMI’deki başla butonuna basıldığında 1.motor hemen devreye girecek. Ardından T1 saniye sonra  2.motor 

ve 2.motordan T2 saniye sonra 3.motor devreye girecektir.
2. Motorlardan herhangi birinin aşırı akım rölelesi atarsa, devre duracak ve HMI’de alârm görüntülenecek.
3. Başa, dur butonları, T1 ve T2 süreleri HMI ile kontrol edilecektir.
4. Dur butonuna basıldığında tüm motorlar devre dışı kalacaktır.

İŞLEM BASAMAKLARI:

1. Çalışma şartlarına uygun PLC ve HMI programlarını yazınız. 
2. Deneme yapmadan önce motor güç devrelerinin bağlı olmadığından emin olun.
3. PLC’nin çıkış klemenslerini sökünüz.
4. Yazdığınız programları HMI’ye ve PLC’ye yükleyip deneyiniz. 
5. PLC çıkışları düzgün çalışıyorsa, aşırı akım rölesinin test düğmesine basarak atmasını sağlayın. HMI ve 

PLC’nin çalışmasını tekrar gözleyin.
6. Programınız düzgün çalışıyorsa güç devresini kurarak öğretmeniniz denetiminde programı çalıştırınız.
7. Program kontrolünü tamamlandıktan sonra enerjiyi keserek, devreyi sökünüz. Kullandığınız elemanları teslim 

ediniz.

35

GERİ DÖN

1.MOTORUN TERMİĞİ ATTI

Sayfaya git butonu Yazı

DUR BAŞLA
3.Motor

1.Motor

Çoklu durum göstergeleri Durum adedi: 2
Okuma adresleri: 1.Motor: Y1,  2.Motor: Y2,   3.Motor: Y3

Push buton
Yazma adresi: M50

Push buton
Yazma adresi: M51

2.Motor

HMI Açılış Sayfası (Varsayılan sayfa)

1.Alârm Sayfası

GERİ DÖN

2.MOTORUN TERMİĞİ ATTI

Sayfaya git butonu Yazı

2.Alârm Sayfası

T1 Süresi T2 Süresi

Sayısal değer gir
Yazma adresi: D100
Kazanç: 10

Sayısal değer gir
Yazma adresi: D101
Kazanç: 10

## ##
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AC Servo Motorlar Bülent KARAYAZI

AC servo motor

Motor kasnağı

Sürücü kasnağı Lineer kızak

Lineer araba

Hız azaltma kasnağı

Triger kayışı

Tek Eksen Pozisyon

AC servo motor

AC servo motor

2 Eksen Hareket (X – Y robot)

F Şaftı E Şaftı

D Şaftı

C Şaftı

B Şaftı

A Şaftı

C Shaft
Motoru

F Şaft
Motoru E Şaft

Motor

D Şaft
Motoru

Robot Kol Uygulaması

Servo motorlar

Servo Modeli

Delta firmasının bir çok servo motor çeşidi vardır. 
Temel oluşturma açısından bu bölümde ASDA-B 
modeli servo motor anlatılacaktır.

1.3. ASDA-B Servo Motor Takımı (Sürücü ve Motor)

Sürücünün e-
nerjili olduğunu 
gösterir. Bu ışık 
sönmeden sü-
rücü, kablo ve 
motora 
dokunul-
mamalıdır.
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CAUTION WARNING

Sürücü 
besleme termi-
nali.

AC 200~230 V 
arasında gerilim 
uygulamalıdır.

Servo motor 
bağlantı termi-
nali.

Rejenarasyon 
dinrenci için 
harici bağlantı 
terminali

Topraklama ter-
minali

220V AC

PLC

L

Komut işleniyor 
LED'i

Hata kodlarının 
gösterildiği pa-
nel

Giriş çıkış birim-
leri.

PLC, kontrol 
kartı, limit sen-
sörler, acil dur-
durma butonu, 
servo çıkışları 
vb

Geri besleme 
enkoderinin 
bağlandığı 
arayüz

Bilgisayar ve 
kontrol cihazları 
için seri 
haberleşme 
arayüzü.

Resim 1.2: 750W 1 fazlı servo motor sürücüsü

Kontaktör

N

Bilgisayar

Servo sürücü

Servo motor

750W
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GİRİŞLER

X6 = ReedA
X7 = ReedB
X10 = Dur
X11 = Başla
X12 = JOG+
X13 = JOG-
X14 = Home
X15 = ALRM
X16 = SRDY
X17= DOG

ÇIKIŞLAR

Y0 = PULSE
Y1 = SIGNAL
Y6 = SON
Y7 = ARST
Y10 = Valf+
Y11 = Valf-
Y12 = Vakum

2.000

CW
L

DOG

CCW
L

JOG+

JOG-

UYGULAMA 12

Bu uygulama "5.3. PLC İle Servo Motor Sürücü Bağlan-
tısını Yapmak" konusunda gösterilen bağlantıya göre ya-
pılmıştır.

Vakum ile tutulan parçayı servo motor ile taşıma

Ünite Kontrolü Bülent KARAYAZI

4.000

24V DC
4W
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.
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a
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1
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Vantuz

Vakum üreteci

Filtre

Basınçlı hava 
hattı

3/2 bobinli 
valf

(Y12)

24V DC
4W

P RS

AB

Reed B

24V DC
4W

Reed A

5/3 çift bobinli elektrik 
kumandalı pnömatik valf

(Y10)

(X6)

(Y11)

(X7)

BaşlaDur

(X11)(X10)

NANK

JOG+

(X12)

NA

JOG-

(X13)

NA

Home

(X14)

NA

NPN

DOG

X17

NA

NPN

Servo motor sıfırlanmadan (home) pozisyon almayacaktır. Servo motor ileri ve geri (JOG) hareket ettirmek için sıfırla-
maya gerek yoktur. Servo motor başlangıç (sıfır - home) konumuna gittikten sonra başla butonuna basılırsa, 70.000 pâls po-
zisyonuna gidecek. Vakum ile kutu tutulacak ve sonra 30.000 pâls pozisyonuna giderek kutuyu bırakacaktır. Tekrar başla 
butonuna basıldığında aynı işlemi tekrar edecektir. Servo motor durdurulduktan sonra başlangıç pozisyonuna alınacak. 
Sonra başla butonuna basılıp parça taşıma işlemi gerçekleştirilecek. 
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