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UC FAZLI BILEZIKLI ASENKRON MOTORLARA PROGRAMLANABILIR
DENETLEYIiCi KULLANARAK YOL VERME

Dr. Ogr. Uyesi Siileyman ADAK

Mardin Artuklu Universitesi, Meslek Y iksekokulu, Elektrik ve Eneji Bolumii
Dr. Hasan CANGI

HasCan Muhendislik Birosu, Mardin, Tlrkiye

OZET

Endiistriyel kontrol uygulamalarinda sagladiklar1 avantajlar dan dolay1 programlanabilir lojik
denetleyicileri (PLC)’ler kullanilir. PLC'ler yiiklenen yazilim programi gore sistemleri gore
kontrol eder. PLC'nin temel elemanlari arasinda giris modiilleri, merkezi islem birimi (CPU)
ve programlama cihazi bulunur. CPU, yiiklenen yazilim programina gore girisleri, ¢ikislar ve
diger degiskenlerin durumunu degerlendirir. CPU daha sonra ¢ikiglarin durumunu kontrol
etmek i¢in sinyaller iiretir. Cikis modiilleri, CPU'dan gelen kontrol sinyallerini, ¢esitli ¢ikis
cihazlarin1 kontrol edebilmek etmek igin dijital veya analog degerlere doniistiiriir. Programlama
cihazi yazilim programini veya degisikleri PLC’ye yiiklemek i¢in kullanilir. Bu ¢alismada,
sanayide siklikla kullanilan bilezikli asenkron motorlarin kontrolii incelenmistir. Bilezikli
asenkron motorlara yol verme, rotor devrelerine sine direng baglanarak gergeklestirildi.
Sirketler, sanayiciler iiretim siirecinde PLC'leri kullandik¢a rekabet giigleri de artacaktir.

Anahtar Kelimeler: Bilezikli asenkron motor, Motorlara yol vermek, Programlanabilir lojik
kontroller (PLC), Merkezi islem birimi (CPU)

ABSTRACT

A programmable logic controllers (PLC)’s due to their advantages are used in industrial
control applications. PLCs control the systems according to the installed software program.
The basic elements of a PLC include input modules, a central processing unit (CPU), and
programming device. The CPU evaluates the status of inputs, outputs, and other variables as it
executes a according to the uploads software program. The CPU then produces signals to
control the status of outputs. Output modules convert control signals coming from the CPU
into digital or analog values that can be used to control various output devices. The
programming device is used to upload the software program or changes to the PLC. In this
study, control of slip ring induction motors which are frequently, used in industry isexamined.
Starting of slip ring induction motors is performed via the resistor connected to the rotor circuit.
As companies, industrialists use PLCs in the production process, their competitiveness will
increase.

Keywords: Slip ring induction motor, Starting motors, Programmable logic controls (PLC),
Central processing unit (CPU)
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1. GIRIiS

Endiistriyel uygulamalarda elektrik enerjisinin yogun bir sekilde kullanilmaya baslanmasi ile
giiciin kontrolii ¢alismalart 6nem kazanmistir. Giice hakim olmak, giici kontrol etmek
insanogluna muazzam imkanlar ve alanlar saglamistir. Ozellikle endiistriyel alanlarda
kullanilan PLC,giicii kontrol konusuna iyi bir ornektir. Bu calismada bilezikli asenkron
motorlara direng lizeri yol vermenin analizi gergeklestirildi. Sistemin denetimi PLC ile
gerceklestirildi (Barrett; 2008).

Asenkron motorlar stator ve rotor olmak tzere iki kisimdan olusur. Stator duran kismu, rotor ise
donen kismidir. Asenkron motorun rotoru, kisa devreli rotor (sincap kafesli rotor) veya sargilt
rotor (bilezikli rotor) olmak iizere iki g¢esittir. Asenkron motor, rotorun yapim bigimine gore
bilezikli ve kafesli asenkron motor olarakta siniflandirilabilirler (Acikgoz., vd, Trzynadlowski;
2000).

Rotoru bilezikli asenkron motorun rotoru stator iginde yaltaklanmistir. Rotor mili Gizerinde rotor
sac paketi ve doner bilezikler bulunur. Rotor sac paketi lizerine a¢ilmis oluklara rotor sargilari
doésenmistir. Hemen, hemen bitun rotorlarda ug sargi (U¢ faz sargisi) bulunmaktadir. Sekill’de
bilezikli bir asenkron motorun elektiriksel esdegeri verilmistir.

R o
E1 Stator
Sargilan
S
Te Yol verme
eshasinda
direncler
uzerinden kisa
devre edilirlr
Rotor
Sargilan

2

Sekil 1. Ug fazli bilezikli asenkron motorun baglant1 semas1

PLC’ ler insan hatalarin1 engellemek igin tasarlanmislardir. Yuksek verim ve kaliteli tretim igin
endustriyel otomasyon kagimilmazdir. Giiniimiizde gelisen iletisim teknolojisi ile artitk PLC ile
tiretim siireci farkli yerlerden izlenip denetleme imkani saglar. Endiistriyel otomasyonun
gelismesinde PLC” lerin kullanimi kaginilmazdir. PLC’ ler glinimizde kigullp yetenekleri ise
ayni oranda artmistir. Makine ve siireglerin kontrol etmek i¢in mantik, siralama, zamanlama,
sayma ve aritmetik gibi bazi belirli islemleri gerceklestirmeyi saglayacak komutlarin
depolandigi programlanabilir bir hafizasi olan sayisal elektronik araglardir (Rongmei., vd.,
Crispin; 1990).
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2. ARASTIRMA

PLC sistemleri, giris-¢ikis, bellek, CPU (Merkezi islem Birimi), besleme giic kaynag1 ve
programlayici gibi boliimlerden olusan bir entegre sistemdir. Kontroller, analog-digital
giris/¢cikis baglantilar1 aracilifiyla olur. PLC sistemleri donanim ve yazilim kisimlarindan
meydana gelir. PLC geleneksel roleli kontrol sistemlerine gore bircok avantaja sahiptirler.
Kontrol sisteminde degisiklikler durumunda réleli kontrol sisteminin tiimden komple
degistirilmesi gerekir. PLC’lerde yazilim degisikligi ile bu duruma ¢oziim getirilebilir. Bunun
yani sira PLC’ler giivenirlik, diisiik gii¢ tiiketimi ve kolay yayilma yetenegi sunar (Bayindir.,
vd., 2007, Maria; 2004).

PLC’ nin en biiylik avantaji, diisiik voltajlarda, bakim maliyetlerinin elektromekaniki rdle
kontrol sistemlerine gore olduk¢a ucuz olmasi, buna ilave olarak bir¢cok avantajlar
saglamaktadir. PLC’ nin modiiller yapisi her tiirli 6zel uygulamalara ve sistemleri
degistirebilme, hatalar1 duzeltme ve sistem degisikliklerin tamamina cevap vermelidir. PLC’ler
sensorler ve anahtarlamali elemanlardan aldiklar1 bilgiyi yazilan programa gore isleyen ve

sonuclarini ¢ikistaki is elemanlarina aktaran mikro bilgisayarlardir (Yang., vd., 2008, Coia.,
vd., 2009).

PLC’ler réleli kontrol sisteminde yer alan olumsuzluklar1 ve liretimde otomasyonu saglamak
icin gelistirilmistir. Zaman igerisinde de oOzellikleri gelistirilmek suretiyle endiistriyel
caligmalarda ardisik kontrol, hareket ve silire¢ denetimi ile veri yonetimi gibi islemleri de
gerceklestirebilecek diizeye getirilmislerdir. Mikro PLC’ler endiistriyel otomasyon
sistemlerinin kumanda ve kontrol devrelerini gergeklemeye uygun yapida giris - ¢ikis birimleri
ve iletisim arabirimleri ile donatilmis, kontrol yapisina uygun bir sistem programi altinda
calisan bir endiistriyel bilgisayardir (Sarioglu., vd., 2003, Takiyar and Chauhan, 2013).

Bilgisayar tizerinden, yazilimlarin PLC ye aktarilmasini ve istenirse ¢alisma sirasinda giris ¢ikis
durumlar1 gozlenebilir. Ayrica giris c¢ikislara istenilen durumlar verilerekten programin
caligmas1 gozlenebilir. PLC’ lerde yazilim programlart kullanildigindan kolay, kolay
bozulmazlar. Karmasik otomasyon problemlerini hizli ve giivenli bir sekilde ¢ozmek
miimkiindiir. PLC’ lere yazilimin aktarilmasi, bilgisayarlar veya el tiirii programlayicilar
tarafindan da gerceklestirlebilir.

PLC’ ler, otomasyon devrelerinde yardimer rdleler, zaman roleleri, sayicilar gibi kumanda
elemanlarinin yerine kullanilan mikroislemci temelli cihazlardir. Bu cihazlarda, zamanlama,
sayma, siralama gibi her tiirlii lojik islemler yazilimla gergeklestirilir. Endiistride, bir iirtintin
imal edilmesi i¢in bir ¢ok karmasik islem yapilmaktadir. Basariya ulagsmak i¢in, islemlerin
belirli bir siraya gore, uygun zamanda yapilmasi saglanmalidir. Bunun igin, sistemdeki
degisikler, hangi islemin yapilacaginin belirlenmesi amaciyla stirekli gézlenmelidir. Daha
sonra da belli araglar yardimiyla sisteme miidahale edilir. Asagidaki sanayi tesislerinde PLC
yogun bir sekilde kullanilmaktadir:

e Gemiler ve denizaltilarda,
e Cimento fabrikalarinin kontrollinde,
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e Vinglerin kontrolunde,

e Firmlarin kontroliinde,

e Enerji dagitim sebekelerinin kontroliinde

e Kiricilarda,

e Uretim tesislerinin otomasyonu (gida sanayi, kimya sanayi, gibi),
e Haddehaneler,

e Yk asansorlerinin kontrollinde,

e Fan, Vantilatorlerde,

e Motor ve vanalarin agik / kapali konumlart ile ariza takibinde,
e Demir celik tesisleri

e Pompalarda

e Asenkron motorlarin kontrol ve yol verilmesinde,

e Endustriyel kontrol sistemleri,

e Demir celik sanayi

e Asansorlerde

e Mikserlerde

Bu tesislerde PLC’ler yogun olarak kullamlmaktadir. Iyi bir yol vermede, her yol verme
kademesi degistiginde, yol verme akiminda ancak devir sayisinda hissedilmeyecek kadar diisiis
olmalidir. Otomasyonda PLC’ ler sira, hareket, zaman denetimi yapabilmekte ve ¢ok gesitli
verilerin toplanmasinda kullanilmaktadirlar. PLC programlarinda degisiklik kolay ve hizli bir
sekilde yapilabilmektedir. Ayrica gerektiginde PLC’ lerin bellekleri arttirilabilir. Yol alma
stiresi icinde rotor ve yol verme direnglerinden gecen akimin tesiri ile rotor ve direngler
izerinde 1s1 depolanir. Depolanan bu 1sinin biiytikliigii asagidaki verilere bagl olarak degisir.

Yol verici kademe sayisi: Yol vermede tedrici olarak Anma akim ve Anma momente
ulasilmasini saglayan diren¢ kademe sayisidir.

Anma akim: Anma gerilim altinda, Anma devirde ve Anma yiik altinda motorun ¢ektigi
akimdir."Im"

Baslama akim "I1": Yol verici kademeleri kisa devre edilmeden motorun ¢ektigi akimdir.
Tepe akimi "12 ": Yol verici kademelerinden birinin kisa devre edilmesi anindaki akimdir

Bir yol verici, giic ve rezistanlarin zaman-isinma 6zelligi itibar1 ile uygun olmalidir. Her
durumda bir yol vericinin smir giicii, yol verme islevi esnasinda sebekeden c¢ekilen ortalama
aktif giicten biiylik olmalidir. Direngler pek ¢cok kademelere ayrilmistir ve motor yol verme
kontrol sistemindeki kontaktorler ile kontrol edilir. Motor hiz1 arttik¢a, harici direnglerin tiimii
kademeli olarak kontaktorler tarafindan devre dis1 birakilir. Rotor devresine direng baglayarak
asenkron motorlara yol verme asagidaki is kollarinda biiytik siklikla kullanilmaktadir:
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2.1 BILEZIKLI ASENKRON MOTORLARIN ROTOR DEVRESINE DIRENC
BAGLIYARAK YOL VERME

Bilezikli asenkron motorun dondiirme momenti, stator ve rotorda olusan doner alanlarin
magnetik akilarina baghdir. Bilezikli asenkron motorun rotor devresine baglanacak harici
direngin degeri motoru kalkindiracak kadar tork iiretebilen bir degerde olmalidir. Direncin
blylk secilmesi durumunda agik devre yapilan rotor devresinden akim gegcmez. Rotor akiminin
sifir olmas1 durumunda ise motor tork iiretmez. Bilezikli bir asenkron motorun rotor devresine
direng bagliyarak yol vermede direng degeri asagidaki formule gore bulunur.

R:[ P*736]

Y o3x-s)*12 -R 1)

Burada,

Rr:Ug fazli rotor sargilarinin etkin faz direnci (Q),

P: Motor etiketinde yazili olan motor gii¢ii (HP),

Ir: Tam yiik altinda rotor sargilarindan gecen aki (A),

s : Tam yiik altinda kayma degeri,

Ry : Rotor sargilarina disaridan ilave edilen direng degeri (€2).

Rotora baglanan yol verme direncleri ilk kalkis anindaki akim azaltilmakta, buna karsilik kalkis
momenti arttirilmis olur. PLC’ lerde ¢ikisi dogru gerilimi seklindedir. Bu gerilim degeri bir
rolenin kontagina baglanarak réle tizerinden kontaktore 220V alternatif gerilim iletilebilir. Bu
baglamda gii¢ elektronigi elemanlarindan tiryak ve benzeri elemanlardan faydalanarak
asenkron motorlara kumanda edilebilir.

Asenkron makineler sebekeye baglandiklarinda yol alma siireleri i¢inde nominal akimlarinin 5
ile 7 kat1 kadar bir akim ¢ekerler. Bu akim degeri elektrik sebekelerinde istenmeyen olaylarin
olusmasina neden olmaktadir. PLC’ ler yeteneklerine gore ¢ok kiiciik ve az yer kaplayan
cihazlardir. Bu da her ortamda sorunsuzca kullanilmalarini saglamaktadir. Tehlikelere kars:
hemen, hemen tiim elemanlarin korunmus oldugu elektronik birimlerden olusmaktadir.

Bundan dolay1 5 HP’ den biyuk motorlara direk yol verilmesi yonetmenliklerce yasaklanmustir.
Yiiksek baslangic momentine ihtiya¢ duyulan yiiklerin tahrikinde bu yol verme uygulanir.
Yiiksek yiikler altinda yol verilecek motorlarda, motorun istenilen yiikk moment degerine ilk
anda ulasmak i¢in, harici direngler kullanilir. Direngler pek ¢ok kademelere boliinmiis olup
istemindeki kontaktorler ile kontrol edilirler. Motor hizi arttikga, harici direngler kademeli
olarak hepsi devreden ¢ikartilir.
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2.2. BILEZIKLi ASENKRON MOTORA DIRENC UZERI YOL VERMEYE AIiT GUC
DEVRESI

PLC uygulamalarinin ¢esitli mobil cihazlara erisimin saglanmasi ve desteklemesi sistemi daha
etkin kilmaktadir. Bu yolla PLC’ lerin uygulama alanlar1 genislemis olur. Mobil cihazlar
sayesinde tesisin veya bir makinenin Ust diizey yoneticiler tarafindan yer ve zamandan bagimsiz
olarak daha kolay kontrol edilebilmesi, verilerin daha kolay ve hizli izlenebilmesi saglanir.
Rotor bileziklerine baglanan direngler, kademe sayisina gore (2,3,4.. kademeli) kontaktor ve
zaman roleleri ile devreden ¢ikartilir. Motor nominal hizina ulasip yol aldiktan sonra da tim
direngler devreden ¢ikarilarak rotor kisa devre edilir. Direngler, hava sogutmali metal, yagl
tiptedir. Bilezikli asenkron motora rotar devresine direng baglanarak yol vermeye ait
kontaktorlii kumanda devresi Sekil 4° te verilmistir.

Rotoru sargili R R
- Asenkron Motor
J—
Sletetd
n 4
B A
l==x
L=ty
M AA Kisa devre Rotorlu I
Asenkron Motor Harici direncler

Sekil 4 Bilezikli asenkron motorun rotoruna direng baglayarak iki kademeli yol verme

Calisma Prensibi: Star butonuna basildiginda iki kademe direng rotor devresine bagli olarak
motor yol almaya baslar. Yol alma stiresi sonunda A ve B kontaklar1 kapatilarak rotor devresine
bagl direngler devre dis1 tutulur.

Rotor i¢inden c¢ok kuvvetli akimlar gegtiginden, yol-verici ile motor arasindaki kablolar.
Olabildigi kadar kisa ve yeterli kesitlerde olmalidir. Cogu zaman yol-verici kablosunun motor
kablosundan daha biiyiik kesitli olmasi1 gerekir. Ciinkii rotor akimi stator Akimindan daha
yuksektir.

2.3. BILEZIKLi ASENKRON MOTORA DIRENC UZERi YOL VERMEYE AIiT
KONTAKTORLU KUMANDA DEVRESI

Burada, ZR1, birinci zaman rolesini, ZR2, ikinci zaman rélelerini, M, A ve B kumanda
sisteminde kullanilan kontaktorleri, AA, asir1 akim rolesini gostermektedir.
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Sekil 4 Bilezikli (kisa devre rotorlu) asenkron motorun rotor devresine direng baglayarak yol
vermeye ait kontaktorli kumanda devresi

Calisma Prensibi: Star butonuna basildiginda M kontaktorii, zaman rolesi (ZR2) ve zaman
rolesi (ZR1) enerjilenir. Asenkron motor yol verme direngleri rotor devresine bagli durumda
yol almaya baslar. Motorun yol alma siiresi sonunda, Zaman rolesi (ZR1) A kontaktdriindi,
zaman rdlesi (ZR2) B kotaktoriinii enerjilendirerek yol verme direnglerini devre disi birakirlar.

Endiistride PLC’ ler kullanilarak, imalatta proses siireci azaltilabilir. Uretim siirecinin
yOnetimini, izlenmesini, sorgulanmasini ve kontrolii yazilim programi ile gergeklestirilir.
Programin c¢aligmas1 monitdrden izlenip arizalara kolayca miidahale edilebilir.

PLC’ ler i¢in hazirlanacak yazilimm, WEB tabanli olarak Internet iizerinde galismasi bir¢cok
avantaj saglar. Tek merkezden, bir¢ok isletmenin ayni PLC tarafindan idaresi miimkiin
olmaktadir. PLC’ ler kendi aralarinda, kisisel bilgisayarlarla ve diger akilli cihazlarla iletisim
saglayabilir.

2.4. BILEZIKLI ASENKRON MOTORA DIRENC UZERi YOL VERMEYE AIiT
LADDER KUMANDA DEVRESI

PLC’lerin ladder Programi ile programlanmasinda kontak sembollerinin ard arda yada alt alta
siralanmast seklinde yapilir. Operasyona tabi tutulacak sinyaller koseli parantezler olarak
resmedilirler. Sinyal lojik 1 seviyesine gore sorulacak ise koseli parantez icerisi bos halde, lojik
0 seviyesine gore sorulacak ise koseli parantez igerisine ““/ ““ sekli ile gosterilir. Akim yolu hatti
gibi gosterilen lojik kilitlemenin sag tarafina eklenen parantez ile gosterilen bobindir.
Kilitlenme sartlar1 saglandiginda bu bobinin enerjilenir.
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Sekil 4. Bilezikli (kisa devre rotorlu) asenkron motorun rotor devresine direng baglayarak yol
vermeye Ladder diyagrami

Calisma Prensibi: 10.1 kontagi aktif oldugunda, QO.1 ¢ikisi T37 ve T38 zamanlayicisi
enerjilenir. Bilezikli asenkron motor rotor devresine direngler bir sekilde yol alir. Bilezikli
asenkron motorun yol almasi sonunda sirasiyla T37 zamanlayicis1 QO.1 ¢ikisini, T38
zamanlayicist Q0.2 ¢ikisini enerjilendirir. Bunun sonunda rotor devresine bagl direncler kisa
devre edilir. Bilejikli asenkron motor siirekli ¢alisma modunda calisir.

Roleli sistemlerde sistem degisikligi yapmak zordur. PLC de ise sistem Gzerindeki degisiklikler
kolayca yapilabilir. PLC’ lerde réleler gore ¢ok sayida kontaga sahiptirler. Rolelerde kontak
sayist sinirhidir. PLC’ lerde bulunana rolelerde kontak sayist 100 kadar cikabilir. PLC
mantiksal ve aritmetik islemlerden olusan bir programi olduk¢a hizli bir sekilde
isletebilmektedir. PLC kullanimina olan talebin hizla artmasinin nedenleri; PLC’nin 6zellikle
fabrikalarda otomasyon, asansor tesisatlari,otomatik paketleme,enerji dagitim sistemlerinde,
tasima bandi sistemlerinde ve daha bir¢ok alanda tiretimi destekleyen ve verim artiginin yani
sira Uriin maliyetinin minimuma ¢ekilmesidir.PLC’ler klasik roleli sistemlerin yerini almaya
baslamustir.

2.4. BILEZIKLI ASENKRON MOTORA DIiRENC UZERi YOL VERMEYE AiT STL
(KOD) KUMANDA YAZILIMI

Bu programlamada yerine getirilmesi istenen lojik fonksiyonun sartlar1 ve sonuglart ve komut
listesi (mnemonic) olarak hazirlanmaktadir. Mnemonic komutlar iki kistmdan olusur.
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Birinci kisim operasyon kismidir ve prosesoriin bu komutla ne yapmasi gerektigini belirler.
Ikinci kisim ise operand kismidir. Bu kisimda da operasyon kisminda ki islemin hangi sinyale
uygulanacag1 belirlenir. Mnemonic komutlar prosesor tarafindan ekranda goriildiigii haliyle
yukaridan asagiya dogru ilerlemekte ve her lojik sart siras1 geldiginde sorgulanmaktadir. Kisa
devre rotorlu (bilezikli) asenkron motorun rotor devresine direnc baglayarak yol vermeye ait
PLC’ si STL (kod) deyimleri asagida verildigi gibidir.

NETWORK-I-

LD  10.1

o) Q0.0

AN 100

= Q0.0
NETWORK-11-

LD Q0.0
TON  T38,+90
NETWORK-I11-

LD  T38

= Q0.2
NETWORK-IV-

LD Q0.0
TON T37,+80
NETWORK-V-

LD  T37

= Q0.1
NETWORK-VI-

MEND

olarak yazilir. Otomasyon islemlerinde PLC kullanirmimi cokca tercih edilir. Kumanda
fonksiyonlar1 yazilim ile gercgeklestirildiginden farkli uygulamalarda adaptasyon kolay
olmaktadir. PLC, birimler arasinda bilginin gilivenilir ve hizli akisini denetler, programin
caligmast monitorden izlenip, arizalara erisimi kolaydir.

PLC’ li sistemlerde program biiroda veya laboratuar da yapilabilir. Onceden ¢alisip calismadigi
eksikleri analiz edilebilir. PLC’ ler uzun omiirli ve guvenilirdirler. Tozlu, kirli, nemli,
elektriksel parazitli ortamlarda glivenlikle galisabilirler.
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0 - 60 derece sicaklik degeri ile % (0 — 95) nemli ortamlarda calisirlar. PLC’ ler yeteneklerine
gore cok kiclk ve az yer kaplayan cihazlardir. Bu da her ortamda sorunsuzca intibaklarini
saglar.

3. SONUCLAR

Bilezikli asenkron motorlda kullanilan yol vericiler kuru ve yagl tipte olan {izere iki tipte imal
edilirler. Bilezikli asenkron motorlarda, komiir firgalar {izerinden rotor akimi gecerken, glc
kayiplar1 olusur. Ayrica komiir firgalarl ve doner bilezikler devamli asinir. 20 kilowatt giiciin
iistiindeki bilezikli asenkron motorlarda genellikle fir¢a kaldirma sustalar1 vardir. Cok yiiksek
devirler sonucu doner bilezikler dolarak kisa devreler olusturur. Bu gibi durumlarda firca
kaldirma sustalar1 ¢alisarak fircalar1 doner bileziklerden ayrilir.

Yol vermede kullanilan harici direng degeri arttikga motorun tirettigi kalkinma torku artmakta,
ancak anma hizinda calisirken kaymasi da artmaktadir. Iste bundan dolay1r motorun kalkinma
aninda rotor direnci bilylik, anma hizinda galisirken rotor direnci kiiglk yapilarak kayma en aza
indirilir. Rotor devresine ¢ok biiyilik degerli bir diren¢ baglanirsa veya rotor sargi uglar agik
devre yapilirsa motorun kalkinmasi miimkiin olmayabilir.

PLC’ler; sanayide kullanilan sistemlerin kontroliinden, tarlalarin sulanmasina, robotlarin
kontroliine kadar her alanda kullanilirlar. Ayrica otomatik kontrol sistemlerinde, orta ve agir
sanayi kuruluslarinda, 1s1 kontrol sistemlerinde, tip alaninda, hiz, giivenlik gibi alanlarda da
kullanilirlar.

PLC’ler birgok makinenin ayni anda kontrolund, bellekteki, her is elemanina ait alt programlar
ile yapabilmektedirler. PLC’ ler milisaniyeler ile saatler arasindaki zaman aralifinda
calisabilirler. Bir PLC programi ve ilgili devrenin g¢alismasi direk olarak monitérden
izlenebilmektedir. Ayrica ariza tarama yapilabilmekte ve gegmis ¢aligma durumlari sonradan
izlenebilmektedir. PLC sistemlerinde donanimin yaninda yonetimi, kontrolii ve verilerin
depolanmasini bir yazilim programu ile gergeklestirilir.
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