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PLC VE PL.C ILE ROTORU SARGILI ASENKRON MOTORA YOL VERME
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OZET

Giintuniizde teknoloji luzla ilerlemekte ve buna paralel
olarak kullanilan sistcmler de degismektedir. Bu degisim
tasaruni kolay. e¢konomik. hizhi tepkili sistemi elde
cetmeve yonelik olmaktadir. Degisim zincin igensinde
Otomasyon ve Otomatik Kumanda sektérii éneml1 bir
halkavi teskil ctinektedir. Bu sektorde, Programlanabilir
Manuk Konirol ( PLC ) hizla kullanilmaya baslanmistir.
Bu cahsmada PLC ler genel olarak degerlendiriimis
olup. PLC 1lc rotoru sargili asenkron motora vol verme
islemu cle alimmastur.

ABSTRACT

In these davs. thc technology has been developing
rapidih and also the systems have been changing in
parallel with the technology. This change tends to obtain
the svstem which 1s designed easily, economic and fast
response. In this change progress, Automatic and
Automatic Control scctor has an important place. In this
seclor. Programinable Logic Controller ( PLC ) has
bcgan to be used rapidlv. In this study., PLCs are
assesscd 1n general and the process of starting an
asynchronous motor with wound rotor by using PLC is
considered.

I. GIRIS

Programlanabilen mantik kontrol ( Programmable logic
Control ) ( PLC ) bilgisavar esash bir cihazdir. Ilk defa
196Y vilinda otomotiv sanayvinde iretim bantlarimin oto-
matik kontroliinde kullanilmistir. Bu bantlara ardisik
baz1 hareketlcri yvaptiran oltomasyon sistemleri, Onceleri
zaman roleleri. limit salterleri, sayicilar vb. gib1 birgok
elektromanyetik cihazdan olusmaktadir. Her yeni iiriin,
modeline uvabilen bir sistem 1¢in uzun ve yogun bir
calisia devresine ihtivag gostermektedir. Ayrica model
degisuninin maliyetinin biyikligi de kaginilmazdir.
Otomotiv sanayinde ilk kullanilan PLC"y1 General Motor
Fabrikatan icin sonradan ismi MODICON olan Bedford
Associates gelisirmistir. Bu 1lk PLC “Hard Hat“ veya
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084 olarak tamulmistir. Bu 084 1smi, sistemin
gelistirilmes1  sirasinda  seksen  dort modifikasyon
yapilmasindan kaynaklanmistir. 197011 yillarin basinda
sistem lizerine vapilan gelismeler devam etmis ve
1972°de 184 modeli vc bir siire sonra da 384 modeli
gelistirilmistir. 184 ve 384 modelleri mevcut PLC lere
¢ok benzer sckilde calismaktavdilar[l]. PLC kontrol
iinitell makineleir su anda otomobil. tekstil. 1la¢. elektrik,
elektronik. gida. paketleme ve cam isleme sanayilerinde
yaygin olarak kullanilinaktadir|2].

Sistemlerde kullamilan PLC  lerin sagladiklarn iistiinlikler
asagidaki sekilde 6zctlencbilir:

e En agir calisina sartlarinda dahi son derece giivenilir
cihazlar olup. hcr gesit tesiste giivenli olarak
calisabilirler.

e Ro{le esasina davali klasik kontaktérli kumanda
sistemlerine ve biiyitk 1slem kapasitelh bilgisayarh
sistemlere gore ¢ok daha ucuzdur.

e Prograinlanabilmelcri  ¢ok  kolaydir.  Genellikle
bilgisavar program dillerine asina olmayi
gercktirmez. Role sistemine aliskin olanlar i¢in
prograin teknigini  0grenmek oldukga basittir.

e Isletme ve bakim personeli ile her tirlii iletisimi
saglavan aksainlara sahip olabildigi gibi bilyiikk 1slem
tesislerinin dagiulimis kontrol sistemlerine entegre
olabilir ve bu sistemnin bir pargasi gibi ¢alisabilirler.

e Biitiin kuinanda fonksiyonlari yazilimla
gerceklestuirildiginden.  farkli bir uygulama 1¢in
uyuinu kolavdir.

e Kontaktorli kumanda devrelerine gére gok az yer
kaplar. bakinu kolay ve anza ihtimali disiktur.

¢ Makine igin vazilan program, makineye baglanmadan
laboratuvarda test edilebilmektedir. Ayrica

calismanin her kademesi. kontrol paneli iizerindeki
ekrandan gozlenebilinektedir[2].

Bunlardan baska: PLC sistemlerinin iginde dogal olarak

bulunan zamanlama ve savict binmlerinin  de
kullanilinasi ile. bilgisavarda ctkin bir iretim denetimi
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de vapilabilimektedir{3|. PLC kumanda devresi tasaruni
daha cabuk gercgeklestirildiginden. bu konuda c¢alisan
teknik elemanlara zaman ve emck tasarrufu saglar.
Avrica: PLC" ler farkli ortam sicakliklarn ¢ 0-60 derece ).

%0 1la %935 arast nemli ortamlarda sorunsuz olarak
calisabiliektedirler|4].

II. PLC’NIN IC YAPISI

Bir PLC sekil 1 de gorildigi gibi genel olarak merkezi
cikis

iIslem tdnitest ( CPU ). girnis birimi.
programlavici birimlermden olusur.

birimi.

HLTHA BIRDWE

PROGRAMLAYICY
be RhAL

Sekil 1. PLC nin ana birunler
I1.1. Merkezi Islem Birimi ( CPU )

Merkezi 1slem birimi. sinval belleginden giris degerlerini
okur, program bellegine viklennus olan program
viriitiir ve sonu¢ degerlerini ¢ikis sinval bellegine iletir.
Giris ve ¢ikis birimleri 1le PLC vardinuyla kontrol edilen
sistem arasindaki iletisimi saglarlar.

I1.2. Giris Birimi

Kontrol cdilen sisteme ait basing. sicaklik sensorleri. bu-
tonlar ve simir anahtarlan gibi 1iki degerli sinvaller ( var-
vok. -0 ) gins birinu uzerinden alimir. PLC giris
devresine gelen bir sinvalin. mantik ~17 olarak kabul
edildigi bir iist siniry ve mantik “0° olarak kabul edildigi
bir alt simn vardir. PLC ireticileri bu tiir bilgileri
kataloglarinda belirtirler.

I1.3. Cilkas Birimi

Kontrol edilen sistemmdeki kontaktor. réle. selonoid gibi
kumanda elemanlarnn siirmeve uvgun donammda olan

birimdir. Bunlar role, trivak va da transistor cikish
olabilir.
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I1.4. Programlayvici Birimi

Yazilan progranun PLC’'ve aktarilmasini ve istenirse
calisima sirasinda giris-¢cikis durumlarinin gozlenmesini
saglar. Avrica giris-¢ikislara da, 1stenilen durumlar igin
verilerek. programin c¢alismasi izlenebilir. PLC’ leri
programlamak 1¢in kisisel bilgisayarlar da kullanilabilir
Bu amacla bilgisavara viiklenen bir derleyici programdan
vararlanilir.  Yukarida kisaca deginilen PLC lere ait
birimlerden baska. programi vedeklemek ve baska bir
PLC ve aktarmak amaciyla EEPROM modiili, giris-cikis
sayisini arttirmak icin genisleme birimi, besleme tnitest.
enerji kestlieleri durumunda PLC yi besleyen vedek giic
kaynagi gib1 birimler de bulunur.

I11. PLC'NIN CALISMASI

Bir kumanda zincin seklinde giris elemanlart vardimyla
siyal verilir. Verilen sinvaller. bilgiler1 kumanda zinciri
icerisinde isleverek. etki volunda degerlendirir ve etki
olusturulur. PLC’ nin ¢alismasi esnasimda asagidaki
sinyaller kullanilir:

II1.1. Siirekh sinval: Belirli bir zaman igerisinde
kesiklilik gostermeven ve herhangi bir deger alan
sinvaldir

[11.2. Kesikli sinyal: PLC kumanda tekniginde kesikli
sinvaller kullanmilir. Kesikli sinval valniz iki deger alir.
Bunlar. anahtar acgik iken O, kapali iken 17 dir.

I11.3. PLC icin giriy sinvalleri: PLC cihaz girisindeki
sinyaller. kesikli sinyallerdir. Bunlar: sinvalin 1 degen
icin:  +24 volt ( +12 volt 1le +30 volt arasi). sinvalin 0
deger1 1¢in: 0 volt (-2 voltile + 5 volt arasi) dir.

Bu degerler degisik tipteki PLC'ler i1¢in  degisim
gosterebilir|3].

1V. BILGISAYAR ILE PLC’NIN
KARSILASTIRILMASI

PLC nin merkezi 1slem tinitesinde mikroislemct veya
mikro kontrol iinitesi bulunur. Bu viizden bir anlamda
her PLC bir bilgisayardir. Fakat her bilgisavar bir PLC
degildir. PLC’'ler iretimin yapildigi tozlu. kirli ve
elektriki gurilti gibi agir sartlarda c¢ahisacak sekilde
tasarlanmustir. Bununla birlikte farkli bir programlama
dili, ariza bulma ve bakim kolavligi gibi 6zellikler:
nedeniyle sanayr uygulamalarinda bilgisavarlardan
farkhidirlar. Biitiin PLC lerde hemen hemen ayni olan
VE. VEYA. DEGIL (AND. OR. NOT) gibi Boolean
ifadeler1  kullanilir.  Programlama klasik kumanda
sistemini bilen birisi tarafindan kolavca vapilabilir.
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V. KLASIK KONTAKTORLU KUMANDA ILE
PLC’' LI KUMANDANIN KARSILASTIRILMASI

Klasik Kontaktorlt kumanda sisteminde vardunci role.
kontaktor. zaman rolelert vb. clemanlara 1thuvag vardir.
Avrica bunlarin  devreyve ginp  cikmalan  esnasinda
Kontaklarindan kavnaklanan problemler de
unutulmamahdir. PLC™ I kumanda sisteminde 1se.
vardimer etemanlara ( role. zaman rolest ) thtivag voktur.
Avrica klasik Kumanda sisteminde devreyi degistirinek
cok gii¢ bir 1sur. Ciinkt clemaniarin biivuk bir kismu ve
baglantitfurin -~ hemen  hemen  hepsinin  degismesi
gerekebilir: PLC ile kwmanda da ise: program. vya
dogrudan programlama unites! iizerinden vada bilgisayar
uzerinden degisurilerck ¢ok kolay bir sekilde ve fazla
1Islem vapinadan vapilabilir. Bir baska fark ise. klasik
kumandava ait btr devreyi soktiikten sonra tekrar kurmak
va da ¢ogaltmak zor olabilir. Ama PLC 1le kumanda da
program hafizava alinnussa tekrar ¢agrilarak ¢ok kolay

VI. DEGISIK FIRMALARIN URETTIKLERI PLC
CIHAZLARI VE PROGRAMLARININ
KARSILASTIRILMASI

Bilindigi gibi ¢esith firmalann iretmis oldugu degisik
PLC- ler mevcuttur. Temclde PLC’lerdeki mantik ayni
olsa da. farkli firmalarin PLC lerine ait programlar ve
baglanular da farkliliklar olmaktadir.

Mesela: AEG A020 PLUS PLC cihazina ait ginisler. E|l,
E2....... En ve ckislar:  Al. A2... An seklinde
gosterilirken: SIEMENS'in PLC cihazina ait girisler:
E0.0. EO.1..... EO0O.6 ve cikislar. AO.1, A0.2.....A0.6
seklinde gosterilir.  Degisik  firmalara ait PLClerin
programlari arasindaki bazi farklhiliklar tablo 17 de
gosterilmistir.  Avrica bazi firmalara ait dis devre
baglanulari da sekil 2. de verilnustir[7].

bir sckilde calistirilabihr|6].

Tablo 1. Degisik firmalara ait programlar

2.SIEMENS | 3.MITSUBISHI 4. TEXAS 5.KLOCKNER
INSTRUMENT MOELLER
Adres | Komut | Adres| Komut |Adres| Komut | Adres Komut Adres | Komut
1 UE4 000 |UEO0.4 000 |LDX004 000 | STR4 0000 |Ol4
2 UE10 002 | UEO.0 001 [ANDX000 | 001 |ANDO 0001 | Al1
3 =M1 004 |=M2.0 002 |ouTtm100 | 002 | 200 0002 (=M100
4 UE1 006 | UEO.1 003 | LDX001 003 |STR1 0003 | Ol
5 | OA1 008 |0OAO0.1 004 | ORY031 004 | OR51 0004 |0oQ1
6 UM1 00A | uM2.0 005 |ANDM100 | 005 | AND200 0005 | AM100
7| =M2 00C | =Mm2.1 006 |ouTm101 | 006 | OUT201 0006 | =m101
8 UM2 010 | UM2.1 007 | LDM101 007 |STRTMRNO | 0007 | OM101
9 UNT1 012 | UNTO 010 | ANITO53 008 | T03 0008 | ANM103
10 | =A1 014 | =A0.1 011 | OUTYO031 009 | AND201 0009 | =Q1
OUT51
11 [ UM2 016 | UM2.1 012 | LDM101 010 | STRNOT52 0010 | OM101
12 [UNA2 | 018 |UNA0.2 | 013 | ANIY032 011 | AND201 0011 | ANQ2
13 | =T1 01A | LKT15.2 | 014 | OUTO053 012 | OUTTMRO3 0012 |=T33 150
015 | K04 013 | STR51 0013 | 7133
014 | AND2 0014 | =m103
14 | UA1 01C |SETO 016 | LDYO031 015 | OR52 0015 | 0OQ1
15 |UE2 01E |UAO0.1 017 | ANDX002 | 016 |AND200 0016 | Al2
16 | 0OA2 020 |UEO.2 020 | ORY032 017 | ANDS5 0017 [ 0Q2
7 | uMm1 022 | 0A0.2 021 {aANDM100 | 018 | AND3 0018 [=M102
18 | UES 024 1 uym2.0 022 | ANDX005 | 919 | ANDS6 0019 | om102
9 | UE3 026 | UEOD.5 023 1 ANDX003 | 920 |ouTts2 0020 | AmM100
20l uEs 028 | yEgo.3 024 1 ANDX006 Program 0021 1 A5
21 | =p2 02A 1 yE0.6 025 | ouTY032 ende 0022 1 i3
22 | pE 02C | Zp0 2 026 0023 |\
02E | ge 0024 | _,
0025
Program
| | | | ende
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Sekil 2. Degisik firmalara ait PLC™ lerin dis devre baglantilan

VIL. MODICON A020 PLUS PLC CiHAZI

Yukarda ifade edildigi gibr pivasadaki bircok firianin
PLC cihaz1 ve ona uvgun programilari mevculttur.
Bu calisinada PLC cihazi olarak Modicon firinasina ait
A020 PLUS kullamilmis ve ona uvgun program
hazirlanmstir.

1-Ginsler: Bu cihazin 24 adet kesikli sinyal ve 4 dc
sirekli sinyal 1i¢in ginislert 1mevcuttur. Sistemiin
calismasini yonlendiren ve emreden elemanlar girislere
baglanir. Mesela: start butonu. asirnn akun rolesi gibi.
kesikti - et sinvaller: E1 E2----E24 seklinde
gosterilirken. surekli ginis sinvallert ise. EWAL -----
EWA.l seklinde gosterilir.

2-Cikaslar: Cihazin 16 adet kesikhi ve | de siirekli
sinval c¢ikist vardir.  Cikislara. genel olarak gig
devresinde var olan gii¢ kontrol elemanlan baglanir.
Mesela:  bir  motorun  ¢alisimasim  saglavan M
kontaktori ¢ikisa baglanir. Kesikhi cikislar: Al. A2---

Al6 scklinde gosterilirken. siirckli ¢ikislar AWAT
scklinde gosterilir.
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3-Saklayicilar: Cihazin 128 adet saklayicisi mevcuttur.
Saklayicilar. sistemde kontaktor ve rolelere dogrudan
kumanda etmeven fakat program iginde gerekli olan

islem  sonuclarimi saklamaktadir. Saklayicilar., M.
M3----M 128 seklinde gosterilirler.

4-Zamanlavicilar: Cihazinda 16 adet zamanlayic
vardir. Zamanlayicilarin  gorevi. klasik kumanda
devrelerindcki  zainan rolelerinin  1slevini  yernne

getirimektir.  Zamanlavicilar. T1.T2.----T16 seklinde
gosterilir,

S5-Savicilar: Cihazin 16 adet sayvicist mevcuttur.
Savicilar. Z1. 22 .----Z16 seklinde gosterilir. Sayicilarin
sayma araligt | 'den 63336 vurusa kadardir. Savma
frekanst 1se en az 7Hz ve en fazla 60Hz’dir
Zamanlavicilarin en biiviik zaman degeri 110 dakika ve
en kiicik zaman degeri i1se 25ms dir. Aynca A020
PLUS kuinanda cihazinda ilave olarak kullanima hazir
sOzciik  1slemcilenn ve  sOzcik operand lan
bulunmaktadir. Tablo 2 de PLC komut listesi, tablo

3 te de A020 Plus'a ait sinval bellegi adresi
verilmistir[3).
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Tablo 2. PLC’de komut fistesinin yvapisi - “Bit islemci”

ISLEM TURU | ISLEM SONUG OLASI OPERANDLAR
U VE baglantisi, sinyal bekleme olumiu Exx, Axx, Mxxx
UN VE baglantis:, sinyal bekleme olumsuz TxX, ZXX
O VEYA baglantisi, sinyal bekleme olumiu Exx, Axx, Mxxx
Baglant ON | VEYA baglantisi, sinyal bekleme olumsuz | Txx, ZxX
islemier U( VE baglantist, parantez ag Exx, Axx, Mxxx
Of VEYA baglantisi, parantez ag Txx, Zxx
) Parantez kapa olumiu Exx, Axx, Mxxx
)N Parantez kapa olumsuz Txx, ZXX
= Cikis olumliu Axx, Mxxx
Gikig = Cikis olumsuz Axx, Mxxx
islemler: SL |Bellegi birle Axx, Mxxx
RL Bellegi sifiria Axx, Mxxx
Zamanlayici = Zamanlayici girisi X X
Ve Sayicl = Sayici teorik degeri ylukleme X X
islemier = Sayici girigt XX _
Program SW | “1” ise atla XXX
organizasyonu LS |lIvedi yiikleme ( Sinyal bellegine ) Exx, AXX
le gl NO | Etkisiz komut, bos komut
slemler PE |Program sonu - |

Tablo 3. A020 PLUS kumanda cithazi sinval bellegi adreslerinin “Bit 1slemci™ Operand lan

OPERAND TURU OPERAND ANLAMI NOT
E1
E2
Girigler 24 Ging
E£24
A1
Cikislar 16 Cikis
A2-A16
M1 Kullanima hazir 122 saklayici ( ara Kontaktor ve
M2 sonuglar ) rolelere dogrudan
: kumanda etmeyen
M122 baglanti sonuglari
M123 1 Mesaj saklayic! Yedek
Saklayicilar M124 NV-RAM'da gerilim
M125 1 Flas ritmi 1,25 Hz azhginda "1" sinyati
M126 1 Flag ritmi 2,5 Hz
M127 1 Flas ritmi 5,0 Hz Programin birinci
M128 1 Sifirlanabilir 1" sinyali | cevriminde “1" alir.
T1
T2-T8 8 Zamaniayici adresi, temel ritmi 100 ms | En buyuk zaman degeri 110 dakika
Zamanlayicilar
T9 8 Zamanlayici adresi, temel ritmi 25 ms En kucuk zaman degeri 25 ms
5 T10-T16 |
Z1 Sayma aratigl: 1'den 65536 vurusa
Sayicilar Vi kadar. Sayma frekansi: Asgari 7 Hz
t 16 Sayici adresi Azami 60 Hz ( Program uzuniuguna
o 216 bagl olarak degisir)

VIII. PLC PROGRAM CESITLERI

AWL: Komut listesidir. Pratikte kullanicilar, komut  Olumsuz vont ise sozciik 1sleme ve sdzciik komutlarinin
listesine gore programlamayr en hizhh yontem olarak  kullamiimasidir
kabul ederler.

LOP: Manuk plamidir. Grafiksel olarak programlama.
KOP: Kontak plamdir.  Kontak  plamma  gore  gelistirtlnus ve pahah olan programlama aletlenn ile
programlama kesikli baglanular igin uvgundur. gergeklestinlir] 8.
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IX. ROTORU SARGILI ASENKRON MOTORA
YOL VERME VE DIRENCININ BULUNMASI

Ascnkron motorlar Rotoru sargili ve kisa devre rotorlu
olmak ticere 1ki cesitte imal edilmektedir. Rotoru sargili
asenkron motorlara direngle vol verilerek ilk kalkis
moimncntlerinin viiksek olimasi ve daha dusuk bir kalkis
akinu cekilinelert saglanimaktadir. Bu c¢alisimada kiiguk
guclii bir motor cle alinims ve buna uygun vol verme
direncleri hesaplandiktan sonra PLC vyardum ile vyol
alimasi saglanmistir. PLC 1le vapilan vol verine 1slemi ve
tasarimi. klasik vol verine vOntemune gore ¢ok daha
kolavdir. Asagida motora PLC ile yol verme isleimine ait
akis semasi verilmistir.

IX.1. PLC Ile Yol Vermeye Ait Akis Semast
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Motora ait esdeger devre seimasini ve bu semadaki stator
ve rotor devres! eleianlarninin degerlerini elde etinek i¢in
motorun kisa devre ve bos calisma denevlen vapilmis
olup. elde edilen degerler tablo 4 de verilmistir[9-10].

Tablo 4. Bos ve kisa devre deneyine ait degerler

Bosg Calisma Deneyi Kisa devre deneyi :
Sira | Uo(V) | lo(A) | Po(W) | Sira | UKk(V) | Ik(A) Pk(W)
1 220 10,39 S 1 328 | 643 4 |
g | ‘ ‘ 2 | 691 | 0,28 14
3 3 | 904 0,4 26 |
4 4 1155 | 0,54 46
5 S 138, 0,7 70
6 6 | 160 | 0,86 | 106
7 ‘ | 7 1775 1 138

Tablo 4 de verilen degerlere gore clde edilen faz esdeger
devre semasi sekil 3 deki gibidir.

R X a- X, a R
i i i -
K
3 5
U, a~ R, (1-8)/s

Sekil 3. Motorun faz esdeger devresi
1X.2. Yol Verme Direncinin Hesabs

Motora ait vol verine direncini hesaplamak i¢in asagidaki
formiilden favdalanilabilir.

Ry = {[P*736])/[3*(1-S)*Ir"2]}-Rr ....... (Q2)
Bu formiilde:

Rr = Ug fazh rotor sargisinin etkin faz direnci om. (Q)
P = Motorun ctiketinde vazih olan motor giicu ( VAT)

Ir = Tam viik altinda rotor sargisindan gegen faz
akim ( A)

s = Tain vuk altindaki kayma
Rv = Rotor sargilarina disaridan 1lave edilen g fazli
diren¢ grubunun faz direnci (€2) [9-10].

Tablo 3. Motora ait yol verme direngleri ve devir

karsiliklari
Kademe Ry () nr(d/d) | Kayma (s)

1 100 150 0,9

2 80 300 0,8

3 65 450 0,7

4 90 600 0,6

5 40 750 05 |
6 30 900 | 04

7 20 1020 | 0,32

8 10 1200 0,2

9 5 1320 0,12

10 0 1365 0,09
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X. PLC DIS DEVRE BAGLANTISI

Devreve ait
verilnustir.  Sekilden de  goriilecegi

[ i
IRBSLER
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4\1 Jlbz

Sckil 4. PLC dis devre baglantisi

X1. UYGULAMA VE SONUC

XI1.1. Uygulama

PLC dis devre baglantis
gibi

sekil

4 te

ginsler; E
operandina, ¢ikislar ise: A operandina baglannustir.

4424

N

PLC ile yol vermede kullanilan direng degerleri ve bunun
sonucunda elde edilen cesitli degerler tablo
verilmis olup, bunlara ait egriler de sekil 5 sekil 6 ve
sekil 7 de verilmistir. Uygulama kiigiik giiclii ( 100W )
bir inotor iizerinde vapilmis olup, daha biiyiik motorlara
da uygulanabilir. Ama motor degistigl1 zaman ona uygun

yol verme direncinin secilmesi

gerekmektedir.

6 da

Bu

durumda komut listesinin degismesine gerek voktur.
Fakat kadeine sayist degistiginde. ona paralel olarak

komut listesinde de degisiklik gerekebilir.

Tablo 6. Deney sonucunda elde edilen degerler

Ry nr Ir Ur Is | Us Md
() | (d/d) (A) | (V) (A) | (V)| (kgm)
100 150 03 | 55 | 041 [220] 065
80 300 033 | 47 | 0395 | U | 0325
65 450 | 034 | 41 | 039 | U | 0216
50 600 | 0355|328 039 | U | 0162
40 750 | 036, | 273 ] 0395 | U 0,13
30 900 | 035 | 22 04 | U | 0,108
20 1020 | 03 | 136 | 041 U | 0095
10 1200 | 02 | 61 | 041 U | 0,081
5 | 1320 | 0,1 10 | 0415 | U | 0074
0 1365 | 0,995 | 0O 042 [ U [ o071 |

Sekil 5 deki  Hiz-Moment egrisinde goriildiigii gibi
kalkis momenti yiiksek olmakta. buna karsilik kalkis
akimi da disik olmaktadir. Yol verme direncinden
dolavi 1lk kalkis momenti ise viiksek olur.
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Sckil 5. Motora ait Hiz-Moment egrisi

Sekil 6 da ise. Hiz-Rotor gerilimi egrisi verilmistir.
Burada goruldigu gibi rotor gerilimi hiz artisina paralel
olarak hizla dismiistir ve tam yukteki hiz da 1se, rotor ug
gerilimi sifir olmustur.
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Sekil 6. Motora ait Hiz-Rotor gerilimi egrisi

Sekil 7 de ise. Hiz-Rotor akimi egrisi verilmistir.
Sekilden goriildiigii gibi akimdaki degisim 900 d/d” ya
kadar fazia olinamakla beraber, 900-1320 d/d arasinda
hizlh bir disus gozlenmistir. Bu durum, motor devrinin
anma devrin¢ vaklasmis olmasina ya da moment
degisiminin kararhilik kazanmasina baglanmastir.
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Sekil 7. Motora ait Hiz-Rotor akimi egrisi
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PLC ve PLC ile Rotoru Sargili Asenkron Motora Yol Verme

XL2. SONUC

Bu cahsmada rotoru sargihh asenkron motora PLC ile
kademeh  vol  verme  sistenu tasarlannus — ve
uvgulanmstir.  Calismanin baslangic kisminda. PLC ler
hakkinda genel olarak bilgi verilmis. bilgisavar ve klasik
cumanda  sistemierr ile  karstlasunlmasy  vapilnustr
Daha sonra degisik PLC lere ait program  ve dis devre
baglanulart anlatilnns ve MODICON A020 PLUS PLC
cthaszr tzerinde durulnistur. Motora PLC 1l¢ vol verme
sistcinine ait program.  MODICON Au20 PLUS PLC
cthazmimm  DOLOG AKL progranu tle vazilnustr.
Programlar. (AWL) komut hstesivie. (KOP) kontak
planivla ve (LOP) mantik planivla hazirlanabilmektedir.
Bu ¢alismada program. hazirlanis ve kullanim kolavhigi

nedenivle komut hstesivle  hazirlannusur, Daha
karmasik ve ¢ok 1slen basamakli bir calisimada. eger bu
PLC cithazt kullamilacak — olursa. progranun Kkomut
1stesivle hazirlanmasi onerthir

Yapilan bu c¢alisinanin ikinct asamasinda 1sc.
vol verme direncint bulmak 1cmn 6nce motorun bos ve
kilith rotor denevlert vapilnus ve bunlarin sonucunda
motora it faz csdeger devrest ¢rzilmiustiv. Motorun  on
kademede ve 150 d/d arahiklarta vol almasim: saglamak
Ictn O0-100 €3 arasmda degisik direng degerlert bulunnus
ve uvgulamada kullamilmisur.  PLC vardimuvla rotor
devresinden  direngler  esyt dcger  arahiklanvla
¢ikarihmasma paralel olarak rotor devri de vaklasik esit
devir araliklarivla anma devrine dogru vikselmistir
Avrica. denev sonuclarindan ve sekil 3 de goruldiigii gibi
motorun  kalkis akmu disiik olurken. buna karsilik
kalkis momenti viiksek  olmustur.  Rotor devresindeki
diren¢ kademelerine bagh olarak. rotor iizerinde dusen
gerilim. her direng kademesinde dusus gostermis e
direngler devreden tamamen ¢ikinca rotor u¢ gerilnm de
sifira dusnuistiir.
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