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ÖZET 

 
Endüstriyel kontrol uygulamalarında sağladıkları avantajlar dan dolayı programlanabilir lojik 

denetleyicileri (PLC)’ler kullanılır. PLC'ler yüklenen yazılım programı göre sistemleri göre 

kontrol eder. PLC'nin temel elemanları arasında giriş modülleri, merkezi işlem birimi (CPU) 

ve programlama cihazı bulunur. CPU, yüklenen yazılım programına göre girişleri, çıkışları ve 

diğer değişkenlerin durumunu değerlendirir. CPU daha sonra çıkışların durumunu kontrol 

etmek için sinyaller üretir. Çıkış modülleri, CPU'dan gelen kontrol sinyallerini, çeşitli çıkış 

cihazlarını kontrol edebilmek etmek için dijital veya analog değerlere dönüştürür. Programlama 

cihazı yazılım programını veya değişikleri PLC’ye yüklemek için kullanılır. Bu çalışmada, 

sanayide sıklıkla kullanılan bilezikli asenkron motorların kontrolü incelenmiştir. Bilezikli 

asenkron motorlara yol verme, rotor devrelerine sine direnç bağlanarak gerçekleştirildi. 

Şirketler, sanayiciler üretim sürecinde PLC'leri kullandıkça rekabet güçleri de artacaktır. 

 
Anahtar Kelimeler: Bilezikli asenkron motor, Motorlara yol vermek, Programlanabilir lojik 

kontroller (PLC), Merkezi işlem 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 is examined. 

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. GİRİŞ 
 

Endüstriyel uygulamalarda elektrik enerjisinin yoğun bir şekilde kullanılmaya başlanması ile 

gücün kontrolü çalışmaları önem kazanmıştır. Güce hakim olmak, gücü kontrol etmek 

insanoğluna muazzam imkanlar ve alanlar sağlamıştır. Özellikle endüstriyel alanlarda 

kullanılan PLC,gücü kontrol konusuna iyi bir örnektir. Bu çalışmada bilezikli asenkron 

motorlara direnç üzeri yol vermenin analizi gerçekleştirildi. Sistemin denetimi PLC ile 

gerçekleştirildi (Barrett; 2008). 

Asenkron motorlar stator ve rotor olmak üzere iki kısımdan oluşur. Stator duran kısmı, rotor ise 

dönen kısmıdır. Asenkron motorun rotoru, kısa devreli rotor (sincap kafesli rotor) veya sargılı 

rotor (bilezikli rotor) olmak üzere iki çeşittir. Asenkron motor, rotorun yapım biçimine göre 

bilezikli ve kafesli asenkron motor olarakta sınıflandırılabilirler (Acikgoz., vd, Trzynadlowski; 

2000). 

Rotoru bilezikli asenkron motorun rotoru stator içinde yaltaklanmıştır. Rotor mili üzerinde rotor 

sac paketi ve döner bilezikler bulunur. Rotor sac paketi üzerine açılmış oluklara rotor sargıları 

döşenmiştir. Hemen, hemen bütün rotorlarda uç sargı (üç faz sargısı) bulunmaktadır. Şekil1’de 

bilezikli bir asenkron motorun elektiriksel eşdeğeri verilmiştir. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

. 
 

Şekil 1. Üç fazlı bilezikli asenkron motorun bağlantı şeması 
 

PLC’ ler insan hatalarını engellemek için tasarlanmışlardır. Yüksek verim ve kaliteli üretim için 

endüstriyel otomasyon kaçınılmazdır. Günümüzde gelişen iletişim teknolojisi ile artık PLC ile 

üretim süreci farklı yerlerden izlenip denetleme imkanı sağlar. Endüstriyel otomasyonun 

gelişmesinde PLC’ lerin kullanımı kaçınılmazdır. PLC’ ler günümüzde küçülüp yetenekleri ise 

aynı oranda artmıştır. Makine ve süreçlerin kontrol etmek için mantık, sıralama, zamanlama, 

sayma ve aritmetik gibi bazı belirli işlemleri gerçekleştirmeyi sağlayacak komutların 

depolandığı programlanabilir bir hafızası olan sayısal elektronik araçlardır (Rongmei., vd., 

Crispin; 1990). 
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2. ARAŞTIRMA 
 

PLC sistemleri, giriş-çıkış, bellek, CPU (Merkezi İşlem Birimi), besleme güç kaynağı ve 

programlayıcı gibi bölümlerden oluşan bir entegre sistemdir. Kontroller, analog-digital 

giriş/çıkış bağlantıları aracılığıyla olur. PLC sistemleri donanım ve yazılım kısımlarından 

meydana gelir. PLC geleneksel röleli kontrol sistemlerine göre bircok avantaja sahiptirler. 

Kontrol sisteminde değişiklikler durumunda röleli kontrol sisteminin tümden komple 

değiştirilmesi gerekir. PLC’lerde yazılım değişikliği ile bu duruma çözüm getirilebilir. Bunun 

yanı sıra PLC’ler güvenirlik, düşük güç tüketimi ve kolay yayılma yeteneği sunar (Bayındır., 

vd., 2007, Maria; 2004). 

PLC’ nin en büyük avantajı, düsük voltajlarda, bakim maliyetlerinin elektromekaniki röle 

kontrol sistemlerine göre oldukça ucuz olması, buna ilave olarak birçok avantajlar 

sağlamaktadır. PLC’ nin modüller yapısı her türlü özel uygulamalara ve sistemleri 

değiştirebilme, hataları düzeltme ve sistem değişikliklerin tamamına cevap vermelidir. PLC’ler 

sensörler ve anahtarlamalı elemanlardan aldıkları bilgiyi yazılan programa göre işleyen ve 

sonuçlarını çıkıştaki iş elemanlarına aktaran mikro bilgisayarlardır (Yang., vd., 2008, Coia., 

vd., 2009). 

PLC’ler röleli kontrol sisteminde yer alan olumsuzlukları ve üretimde otomasyonu sağlamak 

için geliştirilmiştir. Zaman içerisinde de özellikleri geliştirilmek suretiyle endüstriyel 

çalışmalarda ardışık kontrol, hareket ve süreç denetimi ile veri yönetimi gibi işlemleri de 

gerçekleştirebilecek düzeye getirilmişlerdir. Mikro PLC’ler endüstriyel otomasyon 

sistemlerinin kumanda ve kontrol devrelerini gerçeklemeye uygun yapıda giriş - çıkış birimleri 

ve iletişim arabirimleri ile donatılmış, kontrol yapısına uygun bir sistem programı altında 

çalışan bir endüstriyel bilgisayardır (Sarıoğlu., vd., 2003, Takiyar and Chauhan, 2013). 

Bilgisayar üzerinden, yazılımların PLC ye aktarılmasını ve istenirse çalışma sırasında giriş çıkış 

durumları gözlenebilir. Ayrıca giriş çıkışlara istenilen durumlar verilerekten programın 

çalışması gözlenebilir. PLC’ lerde yazılım programları kullanıldığından kolay, kolay 

bozulmazlar. Karmaşık otomasyon problemlerini hızlı ve güvenli bir şekilde çözmek 

mümkündür. PLC’ lere yazılımın aktarılması, bilgisayarlar veya el türü programlayıcılar 

tarafından da gercekleştirlebilir. 

 

PLC’ ler, otomasyon devrelerinde yardımcı röleler, zaman röleleri, sayıcılar gibi kumanda 

elemanlarının yerine kullanılan mikroişlemci temelli cihazlardır. Bu cihazlarda, zamanlama, 

sayma, sıralama gibi her türlü lojik işlemler yazılımla gerçekleştirilir. Endüstride, bir ürünün 

imal edilmesi için bir çok karmaşık işlem yapılmaktadır. Başarıya ulaşmak için, işlemlerin 

belirli bir sıraya göre, uygun zamanda yapılması sağlanmalıdır. Bunun için, sistemdeki 

değişikler, hangi işlemin yapılacağının belirlenmesi amacıyla sürekli gözlenmelidir. Daha 

sonra da belli araçlar yardımıyla sisteme müdahale edilir. Aşağıdaki sanayi tesislerinde PLC 

yoğun bir şekilde kullanılmaktadır: 

 

• Gemiler ve denizaltılarda, 

• Çimento fabrikalarının kontrolünde, 
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• Vinçlerin kontrolünde, 

• Fırınların kontrolünde, 

• Enerji dağıtım şebekelerinin kontrolünde 

• Kırıcılarda, 

• Üretim tesislerinin otomasyonu (gıda sanayi, kimya sanayi, gibi), 

• Haddehaneler, 

• Yük asansörlerinin kontrolünde, 

• Fan, Vantilatörlerde, 

• Motor ve vanaların açık / kapalı konumları ile arıza takibinde, 

• Demir çelik tesisleri 

• Pompalarda 

• Asenkron motorların kontrol ve yol verilmesinde, 

• Endüstriyel kontrol sistemleri, 

• Demir çelik sanayi 

• Asansörlerde 

• Mikserlerde 

 
Bu tesislerde PLC’ler yoğun olarak kullanılmaktadır. İyi bir yol vermede, her yol verme 

kademesi değiştiğinde, yol verme akımında ancak devir sayısında hissedilmeyecek kadar düşüş 

olmalıdır. Otomasyonda PLC’ ler sıra, hareket, zaman denetimi yapabilmekte ve çok çeşitli 

verilerin toplanmasında kullanılmaktadırlar. PLC programlarında değişiklik kolay ve hızlı bir 

şekilde yapılabilmektedir. Ayrıca gerektiğinde PLC’ lerin bellekleri arttırılabilir. Yol alma 

süresi içinde rotor ve yol verme dirençlerinden geçen akımın tesiri ile rotor ve dirençler 

üzerinde ısı depolanır. Depolanan bu ısının büyüklüğü aşağıdaki verilere bağlı olarak değişir. 

 
Yol verici kademe sayısı: Yol vermede tedrici olarak Anma akım ve Anma momente 

ulaşılmasını sağlayan direnç kademe sayısıdır. 

Anma akım: Anma gerilim altında, Anma devirde ve Anma yük altında motorun çektiği 

akımdır."Im" 

Başlama akımı "I1": Yol verici kademeleri kısa devre edilmeden motorun çektiği akımdır. 

 
Tepe akımı "I2 ": Yol verici kademelerinden birinin kısa devre edilmesi anındaki akımdır 

 
Bir yol verici, güç ve rezistanların zaman-ısınma özelliği itibarı ile uygun olmalıdır. Her 

durumda bir yol vericinin sınır gücü, yol verme işlevi esnasında şebekeden çekilen ortalama 

aktif güçten büyük olmalıdır. Dirençler pek çok kademelere ayrılmıştır ve motor yol verme 

kontrol sistemindeki kontaktörler ile kontrol edilir. Motor hızı arttıkça, harici dirençlerin tümü 

kademeli olarak kontaktörler tarafından devre dışı bırakılır. Rotor devresine direnç bağlayarak 

asenkron motorlara yol verme aşağıdaki iş kollarında büyük sıklıkla kullanılmaktadır: 
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 

2.1 BİLEZİKLİ ASENKRON MOTORLARIN ROTOR DEVRESİNE DİRENÇ 

BAĞLIYARAK YOL VERME 

Bilezikli asenkron motorun döndürme momenti, stator ve rotorda oluşan döner alanların 

magnetik akılarına bağlıdır. Bilezikli asenkron motorun rotor devresine bağlanacak harici 

dirençin değeri motoru kalkındıracak kadar tork üretebilen bir değerde olmalıdır. Direncin 

büyük seçilmesi durumunda açık devre yapılan rotor devresinden akım geçmez. Rotor akımının 

sıfır olması durumunda ise motor tork üretmez. Bilezikli bir asenkron motorun rotor devresine 

direnç bağlıyarak yol vermede direnç değeri aşağıdaki formule göre bulunur. 
 

R =  
P * 736 

 
 

Y 
3* (1− s) * I 2 − R (1) 

 

Burada, 
 

Rr :Üç fazlı rotor sargılarının etkin faz direnci (Ω), 

P: Motor etiketinde yazılı olan motor güçü (HP), 

Ir : Tam yük altında rotor sargılarından gecen akı (A), 

s : Tam yük altında kayma değeri, 

Ry : Rotor sargılarına dışarıdan ilave edilen direnç değeri (Ω). 
 

Rotora bağlanan yol verme dirençleri ilk kalkış anındaki akım azaltılmakta, buna karşılık kalkış 

momenti arttırılmış olur. PLC’ lerde çıkışı doğru gerilimi şeklindedir. Bu gerilim değeri bir 

rölenin kontağına bağlanarak röle üzerinden kontaktöre 220V alternatif gerilim iletilebilir. Bu 

bağlamda güç elektroniği elemanlarından tiryak ve benzeri elemanlardan faydalanarak 

asenkron motorlara kumanda edilebilir. 

Asenkron makineler şebekeye bağlandıklarında yol alma süreleri içinde nominal akımlarının 5 

ile 7 katı kadar bir akım çekerler. Bu akım değeri elektrik şebekelerinde istenmeyen olayların 

oluşmasına neden olmaktadır. PLC’ ler yeteneklerine göre çok küçük ve az yer kaplayan 

cihazlardır. Bu da her ortamda sorunsuzca kullanılmalarını sağlamaktadır. Tehlikelere karşı 

hemen, hemen tüm elemanların korunmuş olduğu elektronik birimlerden oluşmaktadır. 

Bundan dolayı 5 HP’ den büyük motorlara direk yol verilmesi yönetmenliklerce yasaklanmıştır. 

Yüksek başlangıç momentine ihtiyaç duyulan yüklerin tahrikinde bu yol verme uygulanır. 

Yüksek yükler altında yol verilecek motorlarda, motorun istenilen yük moment değerine ilk 

anda ulaşmak için, harici dirençler kullanılır. Dirençler pek çok kademelere bölünmüş olup 

istemindeki kontaktörler ile kontrol edilirler. Motor hızı arttıkça, harici dirençler kademeli 

olarak hepsi devreden çıkartılır. 

r r 
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2.2. BİLEZİKLİ ASENKRON MOTORA DİRENÇ ÜZERİ YOL VERMEYE AİT GÜÇ 

DEVRESİ 

PLC uygulamalarının çeşitli mobil cihazlara erişimin sağlanması ve desteklemesi sistemi daha 

etkin kılmaktadır. Bu yolla PLC’ lerin uygulama alanları genişlemiş olur. Mobil cihazlar 

sayesinde tesisin veya bir makinenin üst düzey yöneticiler tarafından yer ve zamandan bağımsız 

olarak daha kolay kontrol edilebilmesi, verilerin daha kolay ve hızlı izlenebilmesi sağlanır. 

Rotor bileziklerine bağlanan dirençler, kademe sayısına göre (2,3,4.. kademeli) kontaktör ve 

zaman röleleri ile devreden çıkartılır. Motor nominal hızına ulaşıp yol aldıktan sonra da tüm 

dirençler devreden çıkarılarak rotor kısa devre edilir. Dirençler, hava soğutmalı metal, yağlı 

tiptedir. Bilezikli asenkron motora rotar devresine direnç bağlanarak yol vermeye ait 

kontaktörlü kumanda devresi Şekil 4’ te verilmiştir. 

 
 

Şekil 4 Bilezikli asenkron motorun rotoruna direnç bağlayarak iki kademeli yol verme 
 

Çalışma Prensibi: Star butonuna basıldığında iki kademe direnç rotor devresine bağlı olarak 

motor yol almaya başlar. Yol alma süresi sonunda A ve B kontakları kapatılarak rotor devresine 

bağlı dirençler devre dışı tutulur. 

Rotor içinden çok kuvvetli akımlar geçtiğinden, yol-verici ile motor arasındaki kablolar. 

Olabildiği kadar kısa ve yeterli kesitlerde olmalıdır. Çoğu zaman yol-verici kablosunun motor 

kablosundan daha büyük kesitli olması gerekir. Çünkü rotor akımı stator Akımından daha 

yüksektir. 

2.3. BİLEZİKLİ ASENKRON MOTORA DİRENÇ ÜZERİ YOL VERMEYE AİT 

KONTAKTÖRLÜ KUMANDA DEVRESİ 

Burada, ZR1, birinci zaman rölesini, ZR2, ikinci zaman rölelerini, M, A ve B kumanda 

sisteminde kullanılan kontaktörleri, AA, aşırı akım rölesini göstermektedir. 
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Şekil 4 Bilezikli (kısa devre rotorlu) asenkron motorun rotor devresine direnç bağlayarak yol 

vermeye ait kontaktörlü kumanda devresi 

Çalışma Prensibi: Star butonuna basıldığında M kontaktörü, zaman rölesi (ZR2) ve zaman 

rölesi (ZR1) enerjilenir. Asenkron motor yol verme dirençleri rotor devresine bağlı durumda 

yol almaya başlar. Motorun yol alma süresi sonunda, Zaman rölesi (ZR1) A kontaktörünü, 

zaman rölesi (ZR2) B kotaktörünü enerjilendirerek yol verme dirençlerini devre dışı bırakırlar. 

Endüstride PLC’ ler kullanılarak, imalatta proses süreci azaltılabilir. Üretim sürecinin 

yönetimini, izlenmesini, sorgulanmasını ve kontrolü yazılım programı ile gerçekleştirilir. 

Programın çalışması monitörden izlenip arızalara kolayca müdahale edilebilir. 

 
PLC’ ler için hazırlanacak yazılımın, WEB tabanlı olarak Internet üzerinde çalışması birçok 

avantaj sağlar. Tek merkezden, birçok işletmenin aynı PLC tarafından idaresi mümkün 

olmaktadır. PLC’ ler kendi aralarında, kişisel bilgisayarlarla ve diğer akıllı cihazlarla iletişim 

sağlayabilir. 

 
2.4. BİLEZİKLİ ASENKRON MOTORA DİRENÇ ÜZERİ YOL VERMEYE AİT 

LADDER KUMANDA DEVRESİ 

PLC’lerin ladder Programı ile programlanmasında kontak sembollerinin ard arda yada alt alta 

sıralanması şeklinde yapılır. Operasyona tabi tutulacak sinyaller köşeli parantezler olarak 

resmedilirler. Sinyal lojik 1 seviyesine göre sorulacak ise köşeli parantez içerisi boş halde, lojik 

0 seviyesine göre sorulacak ise köşeli parantez içerisine “/ “ şekli ile gösterilir. Akım yolu hattı 

gibi gösterilen lojik kilitlemenin sağ tarafına eklenen parantez ile gösterilen bobindir. 

Kilitlenme şartları sağlandığında bu bobinin enerjilenir. 
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Şekil 4. Bilezikli (kısa devre rotorlu) asenkron motorun rotor devresine direnç bağlayarak yol 

vermeye Ladder diyagramı 

Çalışma Prensibi: I0.1 kontagı aktif olduğunda, Q0.1 çıkışı T37 ve T38 zamanlayıcısı 

enerjilenir. Bilezikli asenkron motor rotor devresine dirençler bir şekilde yol alır. Bilezikli 

asenkron motorun yol alması sonunda sırasıyla T37 zamanlayıcısı Q0.1 çıkışını, T38 

zamanlayıcısı Q0.2 çıkışını enerjilendirir. Bunun sonunda rotor devresine bağlı dirençler kısa 

devre edilir. Bilejikli asenkron motor sürekli çalışma modunda çalışır. 

Röleli sistemlerde sistem değişikliği yapmak zordur. PLC de ise sistem üzerindeki değişiklikler 

kolayca yapılabilir. PLC’ lerde röleler göre çok sayıda kontağa sahiptirler. Rölelerde kontak 

sayısı sınırlıdır. PLC’ lerde bulunana rölelerde kontak sayısı 100 kadar çıkabilir. PLC 

mantıksal ve aritmetik işlemlerden oluşan bir programı oldukça hızlı bir şekilde 

işletebilmektedir. PLC kullanımına olan talebin hızla artmasının nedenleri; PLC’nin özellikle 

fabrikalarda otomasyon, asansör tesisatları,otomatik paketleme,enerji dağıtım sistemlerinde, 

taşıma bandı sistemlerinde ve daha birçok alanda üretimi destekleyen ve verim artışının yanı 

sıra ürün maliyetinin minimuma çekilmesidir.PLC’ler klasik röleli sistemlerin yerini almaya 

başlamıştır. 

2.4. BİLEZİKLİ ASENKRON MOTORA DİRENÇ ÜZERİ YOL VERMEYE AİT STL 

(KOD) KUMANDA YAZILIMI 

Bu programlamada yerine getirilmesi istenen lojik fonksiyonun şartları ve sonuçları ve komut 

listesi (mnemonic) olarak hazırlanmaktadır. Mnemonic komutlar iki kısımdan oluşur. 
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Birinci kısım operasyon kısmıdır ve prosesörün bu komutla ne yapması gerektiğini belirler. 

İkinci kısım ise operand kısmıdır. Bu kısımda da operasyon kısmında ki işlemin hangi sinyale 

uygulanacağı belirlenir. Mnemonic komutlar prosesör tarafından ekranda görüldüğü haliyle 

yukarıdan aşağıya doğru ilerlemekte ve her lojik şart sırası geldiğinde sorgulanmaktadır. Kısa 

devre rotorlu (bilezikli) asenkron motorun rotor devresine direnc bağlayarak yol vermeye ait 

PLC’ si STL (kod) deyimleri aşağıda verildiği gibidir. 

NETWORK-I- 

LD I0.1 

O Q0.0 
 

AN I0.0 
 

= Q0.0 
 

NETWORK-II- 

LD Q0.0 

TON T38,+90 

NETWORK-III- 

LD T38 

= Q0.2 
 

NETWORK-IV- 

LD Q0.0 

TON T37,+80 

NETWORK-V- 

LD T37 

= Q0.1 
 

NETWORK-VI- 

MEND 

olarak yazılır. Otomasyon işlemlerinde PLC kullanımımı çokça tercih edilir. Kumanda 

fonksiyonları yazılım ile gerçekleştirildiğinden farklı uygulamalarda adaptasyon kolay 

olmaktadır. PLC, birimler arasında bilginin güvenilir ve hızlı akışını denetler, programın 

çalışması monitörden izlenip, arızalara erişimi kolaydır. 

PLC’ li sistemlerde program büroda veya laboratuar da yapılabilir. Önceden çalışıp çalışmadığı 

eksikleri analiz edilebilir. PLC’ ler uzun ömürlü ve güvenilirdirler. Tozlu, kirli, nemli, 

elektriksel parazitli ortamlarda güvenlikle çalışabilirler. 
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0 - 60 derece sıcaklık değeri ile % (0 – 95) nemli ortamlarda çalışırlar. PLC’ ler yeteneklerine 

göre çok küçük ve az yer kaplayan cihazlardır. Bu da her ortamda sorunsuzca intibaklarını 

sağlar. 

3. SONUÇLAR 

 
Bilezikli asenkron motorlda kullanılan yol vericiler kuru ve yağlı tipte olan üzere iki tipte imal 

edilirler. Bilezikli asenkron motorlarda, kömür fırçalar üzerinden rotor akimi geçerken, güç 

kayıpları oluşur. Ayrıca kömür fırçalarI ve döner bilezikler devamlı aşınır. 20 kilowatt gücün 

üstündeki bilezikli asenkron motorlarda genellikle fırça kaldırma sustaları vardır. Çok yüksek 

devirler sonucu döner bilezikler dolarak kısa devreler oluşturur. Bu gibi durumlarda fırça 

kaldırma sustaları çalışarak fırçaları döner bileziklerden ayrılır. 

Yol vermede kullanılan harici direnç değeri arttıkça motorun ürettiği kalkınma torku artmakta, 

ancak anma hızında çalışırken kayması da artmaktadır. İşte bundan dolayı motorun kalkınma 

anında rotor direnci büyük, anma hızında çalışırken rotor direnci küçük yapılarak kayma en aza 

indirilir. Rotor devresine çok büyük değerli bir direnç bağlanırsa veya rotor sargı uçları açık 

devre yapılırsa motorun kalkınması mümkün olmayabilir. 

PLC’ler; sanayide kullanılan sistemlerin kontrolünden, tarlaların sulanmasına, robotların 

kontrolüne kadar her alanda kullanılırlar. Ayrıca otomatik kontrol sistemlerinde, orta ve ağır 

sanayi kuruluşlarında, ısı kontrol sistemlerinde, tıp alanında, hız, güvenlik gibi alanlarda da 

kullanılırlar. 

PLC’ler birçok makinenin aynı anda kontrolünü, bellekteki, her iş elemanına ait alt programlar 

ile yapabilmektedirler. PLC’ ler milisaniyeler ile saatler arasındaki zaman aralığında 

çalışabilirler. Bir PLC programı ve ilgili devrenin çalışması direk olarak monitörden 

izlenebilmektedir. Ayrıca arıza tarama yapılabilmekte ve geçmiş çalışma durumları sonradan 

izlenebilmektedir. PLC sistemlerinde donanımın yanında yönetimi, kontrolü ve verilerin 

depolanmasını bir yazılım programı ile gerçekleştirilir. 
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