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SIEMENS SIMATIC S7-200 CPU 224 MODEL PLC KONTROLLU
ASANSOR

Tuncay AYDOGAN", Muhammed Emin OZGUN, Serhat KARAAHMETOGLU

Ozet

PLC (Programmable Logic Controller-Programlanabilir Mantik Denetleyici) endiistriyel otomasyon ve kontrol
sistemlerinde ardigik kontrol, hareket denetimi, siire¢ denetimi ve veri yonetimi igin tasarlanmig 6zel bir kontrol
elemamdir. PLC’ler bina ve akilli ev otomasyonlarinda da uygulanmaktadir. Bu c¢alismada, Siemens'in
SIMATIC S7-200 CPU 224 model PLC'si kullanarak 3 katli bir asansor prototip kontrolii yapilmistir. Asansor
donanimi; bir DC motor, her katta birer sinir anahtari, asansor kabini iginde ve katlarda bulunan kumanda
diigmeleri ve ikaz lambalarindan, yazilimi; 12 Networkten olugmaktadir. Gergeklestirilen asansor sistemi bir
PLC laboratuar ders materyali haline doniistiirilmiistiir.

Anahtar Kelimeler: PLC S7-200, Asansdr Otomasyonu.

SIEMENS SIMATIC S7-200 CPU MODEL PLC CONTROLLED
ELEVATOR

Abstract

PLC (Programmable Logic Controller) is a special control element that has been designed for sequential relay
control, motion control, process control and data management in industrial automation and control systems.
PLCs have been applied as main control device position at building and intelligent houses automations. Three
floors elevator prototype control was carried out in this study used by Siemens's SIMATIC S7-200 CPU 224
model PLC. The hardware of elevator includes a DC motor, limit switches used at every floor and inside and
outside of elevator control buttons and warning lights/indicators, and software includes 12 Networks. The
implemented elevator system was converted to an course material for the PLC laboratory.

Key Words: PLC S7-200, Elevator Automation.

1. Giris

Asansor; yiik veya insanlar1 bir kabin i¢inde, yataya 15 dereceden fazla bir ag¢1 olusturan
raylar ile veya diisey dogrultuda bir duraktan digerine tasiyan sistemlerdir. Asansorden ilk
bahseden Romali mimar Vitruvius’tur. Vitruvius ilk asansorii Arsimed’in kurdugunu soyler
(1.0. 236). 17. yiizyllda asansorlerin prototipleri Ingiltere ve Fransa’daki saraylarda
kurulmugtur. 1800 yilinin ortasinda yiik tasiyan basit asansorlerin bir¢cok c¢esidi yapilmistir.
Bunlarin ¢ogu hidrolik olarak ¢alismistir. ilk yolcu asansorii 3 Mart 1857 tarihinde New
York’ta 488 Broadway’de kuruldu. Ilk elektrikle ¢alisan asansér 1878 yilinda Werner von
Siemens tarafindan iiretildi. 1929°da Clarence Conrad Crispen ilk konut asansoriinii tiretti [1].

* Siileyman Demirel Universitesi, Teknik Egitim Fakiiltesi, Elektronik Bilgisayar Egitimi Boliimii, Isparta.
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Asansorlerin kullanim amagclar1 ve tasarimlarina gore yolcu, yiik, tasima, gemi, ugak, servis,
kovali, cift vagonlu, malzeme tasiyan bantlar ve bant asansorleri gibi cesitleri vardir.
Asansorler mekanizmalarina gore ise c¢cekme asansorii, hidrolik asansérler ve tirmanma
asansorleri olarak {i¢ sinifta toplanirlar.

Asansorlerde denetim kabin i¢i ve disindan buton ve gostergeli paneller lizerinden kumanda
edilerek, bazi algoritmalarla yapilir. Temel algoritma oldukga basittir; ayni istikamette birden
fazla ¢agr1 varken o istikamette hareket etmeye devam eder. Gittigi istikamette baska ¢agri
yoksa durma moduna girer veya ters istikametten gelen cagrilar i¢in yon degistirir. Modern
asansoOrlerde taleplere gore karar vermek {lizere daha kapsamli algoritmalar kullanilir. Asansor
algoritmalar1 Su¢ Korumast (ACP), Yukar1 Trafik Yogunlugu (MIT), Asag Trafik
Yogunlugu, Bagimsiz Servis (ISC), Denetleme Servisi (INS), Yangin Servisi Modu (EFS),
Medikal Acil Durum/’Mavi Kod’ Servisi (EHS) ve Acil Gii¢ islemi (EPR) gibi 6zel isletim
modlari ile zenginlestirilir [1].

Ulusal ve uluslar arasi literatiirde asansor kontrol teknolojileri, tasarimlari, giivenlik,
bakimlar1 ve uygulamalarina yonelik ¢ok sayida calismaya rastlanmaktadir. Hidrolik,
plinomatik, elektronik, mikroislemcili, mikrodenetleyicili, DSP, PLC, zeki algoritmalarla
kontrollii vb. bircok kontrol yaklasimlarinin basartyla uygulandigi goriilmektedir [2-5].
Programlanabilir mantik denetleyici (Programmable Logic Controller — PLC)’lerde bu alanda
sikca kullanilan teknolojilerdendir.

PLC’ler algilayicilardan aldig: bilgiyi kendine verilen programa gore isleyen ve sonuglarini i
elemanlarina aktaran bir mikrobilgisayar sistemidir. Roéleli kontrol sisteminin olumsuz
yonlerini gidermek amaciyla gelistirilmistir. Zamanla 6zellikleri gelistirilerek ardisik kontrol,
hareket denetimi (dogrusal ve doner hareket denetimi), siire¢ denetimi (sicaklik, basing, nem,
hiz), veri yonetimi (makine veya siire¢ hakkinda veri toplama, izleme ve raporlama ) gibi
amaglarla endiistriyel kontrol alanlarinda kullanilabilir hale getirilmistir [6].

Bu ¢alismada SIEMENS SIMATIC S7-200 ailesine ait CPU 224 model PLC kullanilmustir.
Sekil 1°de goriilen S7-200, giiglii bir Mikro PLC olusturmak iizere kompakt yapida bir
mikroiglemci, entegre gii¢c kaynagi, giris ve ¢ikis devreleri igerir [7].

(RUN/STOP)
ansiyometresi
nisleme portu (Cogu CPU'da)

Secime bagh kartus
EEPROM
Saat
PFil

Klemens blogu
(CPU 224, CPU 226 ve CPU 226XM'de
sokiilebilir)

Iletisim portu ayma montaj icin klips

Sekil 1: S7-200 Mikro PLC

Siemens, degisik uygulamalar i¢in farkli imkanlar ve kapasiteler sunan birkag tip S7-200
CPU modeli imal etmektedir. Tablo 1’de ¢alismada kullanilan CPU 224’{in baz1 6zellikleri
goriilmektedir.

Uygulama gereksinimlerini karsilamak iizere, S7-200 ailesi pek cok degisik genisleme

modiilleri icermektedir. Bu genisleme modiilleri S7-200 CPU’nun iglevlerini arttirmak i¢in
kullanabilir. Tablo 1’de genisleme modiillerinin bir listesini goriilmektedir [7].
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Tablo 1: CPU 224’iin Ozellikleri ve Genisleme Modiilleri

Ozellik CPU 224 Genisleme Modiilleri Tip
Boyut (mm) 120.5x 80 x 62 5 Giris | 8 x DC Giris, 8 x AC Girig
Program hafizasi 4096 word % Cikis | 8 x DC Cikis, 8 x AC Cikis, 8 x Role
. g 4 x DC Giris / 4 x DC Cikig, 8 x DC Girig / 8 x DC Cikis,
Veri hafizast 2560 word E Kombinasyon 16 x DC Giris / 16 x DC Cik.
.. E 4 x DC Giris / 4 x Role, 8 x DC Girig / 8 x Role,
Hafiza yedekleme 190 saat (tipik) 16 x DC Giris / 16 x Role

Entegre Giris/Cikis

14 Giris /10 Cikis

Giris | 4 x Analog Giris, 4 x Termokupl Giris, 2 x RTD Girig

S
Genigleme Modiili 7 EO é; Cikis | 2 x Analog Cikis
=
=g
Hizli Sayict 6 (30 kHz) < g . ..
Tek Fazli iki Fazl 4 (20 kHz) Kombinasyon | 4 x Analog Giris/ 1 Analog Cikis
Darbe Cikislart (DC) 2 (20 kHz) Akilli modiiller Pozisyonlama, Modem, PROFIBUS-DP
Analog ayar potu 2 Diger modiiller AS-Interface
Gergek Zaman Saati Entegre
iletisim Portu 1 RS-485
Reel Say1 Aritmetigi Var

Dijital Giris/Cikis
adreslenebilir alan

256 (128 Giris,
128 Cikis)

Boole iglem hiz1

0.37 psn/komut

2. Uc kath prototip asansor tasarimi ve PLC kontrol uygulamasi

Calisma icin donanimsal ve yazilimsal 6gelerden olusan Sekil 2’deki asansor prototipi
tasarlanmistir. Donanimsal yap1 mekanik ve elektronik tasarimlardan meydana gelmektedir.

Cagirma |
Butonlan

Kabin Igi
Imdat
Butonu

s, /]

Kabin Dist
[~ Durdurma

u

(a) 6n cephe goriiniimii

Display

PLC  PLC
Tahtasi Rayi

Kabin igi
imdat
Butonu S

Kabin Dig1

Displayler——————

(b) arka cephe goriiniimii

Sekil 2: Tasarlanan asansor prototipi

Mekanik Tasarim: Asansor prototipi 3 kat tasarlanmistir. Her katin 6n cephesinde kullanicinin
asansoriin durumunu izleyebilmesi ve kontrol edebilmesi i¢in bir adet 7 segment display,

Vol. 1, No 1, June 2009



Tuncay AYDOGAN, Muhammed Emin OZGUN, Serhat KARAAHMETOGLU 4

mesgul lambasi, kabin dis1 ¢agirma ve durdurma butonlar1 bulunmaktadir. Kabin tasariminda
da bir adet 7 segment display, kabin i¢i ¢agirma ve imdat butonlar1 bulunmaktadir. Kabinin
diisey hareketi asansor prototipi icerisine tasarlanan kizak raylar iizerinden saglanmistir.
Hareket halinde iken kabinin ytikiinii yukaridaki makara {izerinden motora bindirmemek i¢in
yuk dengeleyici agirlik kullanilmistir.

Elektronik Tasarim: Prototipin elektronik 6geleri 7 segment display, mesgul lambasi, kabin
ici ve dist ¢agirma butonlari, imdat butonu, réleler, motor ve siiriicii devrelerden meydana
gelmektedir.

PLC’nin ¢ikis birimlerinde asansoriin motoru, gostergeler ve mesgul lambalart kontrol
edilmistir. Kullanilan PLC AC/DC/Réle tiiriinde oldugu i¢in c¢ikislarindan AC gerilim
alimmaktadir. Motor ve gostergeler DC gerilimle calistig1 i¢in PLC’nin ¢ikislarina alternatif
akim roleleri baglanmistir. Motorun ve gostergelerin kontrolii bu roleler araciligiyla
yapilmaktadir.

PLC’nin display ile ilgili ¢ikislarindan gelen sinyal dogrultusunda displaylerde kat
numaralarinin goriinmesini saglanmaktadir. Displaylerin siiriicii devresi asansor i¢ kismina
yerlestirilmigtir.

Asansoriin islevini gorebilmesi i¢in gerekli giris elemanlar1 bulunmaktadir. Bunlar; kabin
icerisinde 3 adet kat diigmesi ve bir adet imdat diigmesi, her katta bir adet cagirma diigmesi
ve her katta birer sinir anahtarlaridir. Cagirma diigmeleri ile asansor kabini disindan kullanict
hangi katta ise asansoriin o kata ¢agrilmasi saglanmaktadir. Kat diigmeleri ile kabin i¢inden
kullanici istedigi kat diigmesine basarak o kata gitmektedir. Imdat diigmesi ile kabin iginde
herhangi bir olumsuz acil durum oldugunda kullanicinin diigmeye basarak yardim cagirmasi
saglanmaktadir. Sinir anahtarlar1 asansoriin hangi katta oldugunu algilamak kullanilmistir.
Kabin ilgili kat hizasindaki smir anahtarina carpinca sinir anahtarindan giden sinyal
dogrultusunda PLC’ye yiiklenen program araciligryla motor dolayisi ile kabin durmaktadir.

Asansor kabininin asagi ve yukari hareketi, motorun her iki yonde dondiiriilmesi ile elde
edilmistir. Prototip mekanigine uygun ve kontroliiniin kolay olmasi nedeni ile ¢aligmada 24V
dogru akim motoru tercih edilmistir.

Asansor kabinini dengelemek i¢in normal asansor sistemlerinde oldugu gibi karsi agirlik
konulmustur. Kabin ve agirligin karsiliklt olarak kendi raylarn tizerinde gidip gelmesini
saglayacak sekilde ray sistemi dosenmistir.

299

Calismanin yazilim yapis1 “asansor algoritma tasarimi” ve “PLC programlamasi’’ndan

meydana gelmektedir.

Asansor Algoritma Tasarimi: Asansor algoritmasi, kabinin 1., 2. ve 3. katlarda bulunuyorken
diger katlardan c¢agrilmasi durumlarinda uygun motor hareketleriyle kabinin ¢agrilan kata
hareket ettirilmesi senaryolarina gore gelistirilmistir. Buna gore;

Kabin 1. katta iken 2. veya 3. kattan ¢agrilabilir. Bu senaryoya ait program akis diyagrami
Sekil 3’de goriilmektedir. Kabinin 2. kattan c¢agrilmasi durumunda 2. kat butonlarinin
herhangi birinden PLC’ ye lojik “1” sinyali gonderilir ve kabin 2. katin sinir anahtarina temas
edinceye kadar yukar1 yonde hareketine devam eder. Kabin sinir anahtarina temas ettigi anda
anahtar PLC’ye lojik “1” bilgisini gonderir ve motorun enerjisi kesilir. 3.kattan ¢agrilmasi
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durumunda kabin yukar1 yonde hareketine baslar ve 3. katin sinir anahtar1 PLC’ye lojik “1”
bilgisini génderene kadar PLC motorun enerjisini kesmez.

Kabin 2. katta iken 1. veya 3.kattan g¢agrilabilir. 1. kattan ¢agrilmasi durumunda 1. kat
butonlarinin herhangi birinden PLC’ye lojik “1” sinyali gonderilir ve kabin 1. katin sinir
anahtarina temas edinceye kadar asagi yonde hareketine devam eder. Kabin sinir anahtarina
temas ettigi anda anahtar PLC’ye lojik “1” bilgisini gonderir ve motorun enerjisi kesilir. 3.
kattan ¢agr1 almas1 durumunda kabin yukar1 yonde hareketine baslar ve 3. katin sinir anahtari
PLC’ ye lojik “1” bilgisini gonderene kadar PLC motorun enerjisini kesmez.

' 3. KAT LEDIN! YAK l

+:

| MESCUL. SONDUR l

>

Sekil 3: Asansoriin Birinci Kat Kumanda Programi Akis Semast
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Kabin 3. katta iken 1. veya 2. kattan cagrilabilir. 2. kattan ¢agr1 almasi durumunda 2. kat
butonlarinin herhangi birinden PLC’ ye lojik “1” sinyali gonderilir ve kabin 2. katin sinir
anahtarina temas edinceye kadar asag1 yonde hareketine devam eder. Kabin sinir anahtarina
temas ettigi anda anahtar PLC’ye lojik “1” bilgisini gonderir ve motorun enerjisi kesilir. 1.
kattan ¢agrilmasi durumunda kabin asagi yonde hareketine baslar ve 3. katin sinir anahtari
PLC’ ye lojik “1” bilgisini génderene kadar PLC motorun enerjisini kesmez.

PLC programlamasi: PLC’yi programlamak i¢in STEP 7-Micro/WIN programlama paketi
kullanilmistir. Paket uygulamaya kumanda edecek lojik programin olusturulmasi,
diizenlenmesi ve test edilmesi i¢in rahat kullanimli bir ortam saglar ve sagladig1 Ladder Logic
(LAD), Komut Listesi (STL) ve Function Block Diagram (FBD) ii¢ ayr1 program editoriiyle
uygulamanin verimli olarak gergeklestirilmesine olanak verir. Programlar ladder (merdiven)
diyagramlarla olusturulmustur. Bu diyagramlar da ayr1 ayri1 networklerden olusmaktadir.
Programlanan asansor diyagraminda her networkiin farkli bir islevi vardir.

(Calismada tasarlanan 3 katli asansoriin kontrolii i¢in 12 Network olusturulmustur. Asagida
her bir network PLC giris/¢ikis terminal uglarinin sembol, adres ve acgiklamalari ile ladder
program diyagramlarinin gérevleri agiklanmustir.

Network 2

Network 1, asansoriin 1. kattan c¢agirma diigmesine ve kabin i¢inden 1. kat diigmesine
basilmasi durumunda c¢alisacak kumanda devresini igermektedir. Asansorii 1. kattan ¢agirma
ve 1. kata gitme durumlarinda bu network calisir. Butonlara basildiginda bu network
Asag1 Roleyi (MO0.1) aktif eder ve motor asag1 yonde donmeye baglar. Kabin 1. katin sinir
anahtaria carptigl anda sinuir anahtari1 bagli oldugu PLC girisini yani Sinir 1 konagini (10.3)
aktif eder. Bu networkte kapali olan kontagini acar. Kontagin agilmasiyla motorun ¢aligsmasini
kontrol eden rolenin (Asag1 Role) enerjisi kesilmis olur ve motor durur. Asansor bu sekilde 1.
kata gelmis olmaktadir.

Asansorii 2. kattan ¢agirmak veya kabin iginde 2. kata gitmek i¢in iki farkli durum vardir.
AsansoOr ya 1. katta ya da 3. kattadir. Asansor 1 katta ise motorun yukar1 yonde, 3. katta ise
asagl yonde c¢alismast gerekmektedir. 2. katin networkleri bu hususlara gore
programlanmistir. Network 2, kabin 1. katta iken yani 1. kat sinir anahtarina temas halinde
iken ¢alisir. Bu networkte, asansoriin 2. kattan ¢agirma diigmesine ve kabin i¢inden 2. kat
diigmesine basilmasi durumunda ¢alisacak kumanda devresi vardir. Asansorii 2. kattan
cagirma ve 2. kata gitme durumlarinda bu network c¢alisir. Butonlara basildiginda bu network
Yukar1 Roélel’i (MO0.2) aktif eder ve motor yukar1 yonde donmeye baslar. Kabin 2. katin sinir
anahtarina carptig1 anda siir anahtar1 bagli oldugu PLC girisini yani Sinir 2 konagini (10.4)
aktif eder. Bu networkte kapali olan kontagini acar. Kontagin agilmasiyla motorun ¢aligmasini
kontrol eden rdlenin (Yukari_Rolel) enerjisi kesilmis olur ve motor durur. Asansor bu sekilde
1. kattan 2. kata gelmis olmaktadir.
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Network 3, kabin 3. katta iken yani 3. kat sinir anahtarina temas halinde iken c¢alisir. Bu
networkte, asansoriin 2. kattan c¢agirma diigmesine ve kabin icinden 2. kat diigmesine
basilmasi durumunda ¢alisacak kumanda devresi vardir. Asansorii 2. kattan ¢cagirma ve 2. kata
gitme durumlarinda bu network ¢alisir. Butonlara basildiginda bu network Asagi Rolel’i
(MO0.3) aktif eder ve motor asagi yonde donmeye baslar. Kabin 2. katin sinir anahtarina
carptigi anda Smir 2 kontagi aktif olur, bu networkte kapali olan kontagini acar. Kontagin
acilmastyla motorun ¢alismasini kontrol eden rolenin (Asagi Rdlel) enerjisi kesilmis olur ve
motor durur. Asansor bu sekilde 3. kattan 2. kata gelmis olmaktadir.

Network 4, asansoriin 3. kattan cagirma diigmesine ve kabin icinden 3. kat diigmesine
basilmasi durumunda calisacak kumanda devresini igermektedir. Asansorii 3. kattan ¢agirma
ve 3. kata gitme durumlarinda bu network calisir. Butonlara basildiginda bu network
Yukar1_Roéleyi (M0.0) aktif eder ve motor yukar1 yonde donmeye baslar. Kabin 3. katin sinir
anahtarina ¢arptigi anda Sinir 3 kontagi aktif olur, bu networkte kapali olan kontagini agar.
Kontagin acilmasiyla motorun c¢alismasini kontrol eden rélenin (Yukari Role) enerjisi
kesilmis olur ve motor durur. Asansor bu sekilde 3. kata gelmis olmaktadir.

Network 6
MESGUL LAMBAS| SOMN ]
Motor_Yukan Motor_Agad Meggul_Lamba
’ J R

o 5 | Address
Meigu_Lanba 004

Motor_Agals 01

Motor,Vukast 000

Motor hareket ettigi zaman mesgul lambalari yanmakta, durdugu zaman ise sonmektedir.
Mesgul lambalarimin yanmasi ile ilgili kumanda Network 5’te gosterilmistir. Mesgul
lambalar1 PLC’nin Q0.4 ¢ikis1 ile kontrol edilmektedir. Motor asagi yonde hareket ettiginde
Motor Asagi (QO0.1), yukar1 yonde hareket ettiginde Motor Yukar1 kontagi (QO0.0) aktif
olmaktadir. Ayni anda mesgul lambalarinin kontagi da aktif olmakta ve Q0.4 ¢ikisina baglh
olan rdle araciligiyla mesgul lambalar1 yanmaktadir.

Motor durdugu zaman mesgul lambalar1 sonmektedir. Mesgul lambalarinin sonmesi ile ilgili
kumanda Network 6’da gosterilmigtir. Motor asagi yonde hareket ettiginde Motor Asagi,
yukar1 yonde hareket ettiginde Motor Yukar1 kontagi aktif olmaktadir denilmisti. Bu
kontaklar aktif oldugunda sekil 3-6’da goriilen kapali kontaklar agilir. Motor calisirken
mesgul lambalarinin sondiirme kontaginin aktif olmasi engellenmis olur. Motor durdugunda
bu networkteki agilmis olan kontaklar ilk haline yani kapali haline donmektedir. Q0.4 ¢ikigina
bagli olan roleye reset komutunun génderilmesiyle mesgul lambalar1 sonmektedir.
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Network 7 Network 8
[MOTOR YUKARI CALISIR | | MOTOR ASAGI CALISIR ]
Vikam_Fiole Moter_Yubkan Agiy_Ficke Motor_Aga
uskan_Fokl Agaly_Rokel
Syeroad [ Addess | Corsment | | Syl [ Bodess ]
Mhotor_Vukan [[[11] Miotor Vi skt Agaly_Foke M1
Vukan_Foke MO0 F Ajsly_ Rokel MO%
Vdkan_Fiolel [1H Mator Ajsl a0i

Motor, c¢agirma butonlar1 ve kat butonlarina basilmasi ile asagi veya yukari hareket
etmektedir. Network 7’de motorun yukar1 yonde ¢aligmasini kontrol eden kumanda devresi
gosterilmigtir. Motorun yukar1 yonde hareketi PLC’nin Q0.0 ¢ikisi ile kontrol edilmektedir.
Yukar1 Role veya Yukari Rolel kontaklari aktif oldugunda Motor Yukart ¢ikisi yani
PLC’nin Q0.0 ¢ikis1 aktif olmaktadir ve ¢ikisa baglh olan réle sayesinde motor yukar: yonde
hareket etmeye baslamaktadir.

Network 8’de motorun asagi yonde ¢alismasini kontrol eden kumanda devresi gosterilmistir.
Motorun asag1 yonde hareketi PLC’nin QO.1 ¢ikisi ile kontrol edilmektedir. Asagi Role veya
Asag1 Rolel kontaklar1 aktif oldugunda Motor Asagi ¢ikist yani PLC’nin QO.1 ¢ikisi aktif
olmaktadir ve ¢ikisa bagli olan rdle sayesinde motor asagi yonde hareket etmeye
baslamaktadir.

Network 9 Network 10
[DISPLAYT1 GORUNUR) ] [DisPLAYI2 GORUNUR) |
Sinwr_2 Diieplay_al
Sia_1 Display_40 = ¥
—] R) — 5 )]
Display_A1 Display_&1
5) )
| Symbal | Address | Comment | || Symbol | Addbess | Comment |
Display_AD a0z A Display Ucu Display_&0 o0z A0 Display Ucu
Drisplay A1 {1k Diplay_41 |on3 AT D '
Srw_1 0.3 I} T | 104 2K

Network 9°da goriildiigli gibi kabin 1. kat sinir anahtarlarina ¢arptiginda sinir anahtari bagh
oldugu PLC girisini yani Siir 1’1 (10.3) aktif eder. Gostergelerin siirlicli devresinin bagl
oldugu cikiglar (Display AO ve Display Al) aktif olur. Display AO ¢ikis1 networkte de
goriildigli gibi resetlenmektedir. Display Al c¢ikisi ise setlenmektedir. Bu sekilde gosterge
stiriicii devresine binary olarak “01” bilgisi gitmektedir. Gosterge siiriici devresi binary
bilgiyi desimale ¢evirip katlardaki gostergelerde “1” yanmasini saglamaktadir.

Network ’da goriildiigii gibi kabin 2. kat sinir anahtarlarina ¢arptifinda siir anahtar1 bagh
oldugu PLC girigini yani Smir 2’yi (10.4) aktif eder. Gostergelerin siiriicii devresinin baglh
oldugu ¢ikiglar (Display A0 ve Display A1) aktif olur. Display AO ¢ikist networkte de
goriildiigii gibi setlenmektedir. Display A1 ¢ikis1 ise resetlenmektedir. Bu sekilde gosterge
stirlicii devresine binary olarak “10” bilgisi gitmektedir. GOsterge siiriicii devresi binary
bilgiyi desimale cevirip katlardaki gostergelerde “2” yanmasini saglamaktadir.

Network 11
[[DISPLAYE GORUNUR]
Srw_3 Diisplay_&0
—1 5)
Dizplay_A1
5)
[Symbol | Address ] Commert
Display_A0 0.2 A Diplay Ucu
Display_f1 (003 [ A7 Display Ucu
Sww_3 05 3 Kat Sirw Anahtan
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Network 11°de gorildiigii gibi kabin 3. kat sinir anahtarlarina ¢arptiginda siir anahtar1 bagh
oldugu PLC girisini yani Sinir 3’1 (10.5) aktif eder. Gostergelerin siiriicti devresinin baglh
oldugu ¢ikislar (Display AO ve Display Al) aktif olur. Display AO ve Display Al ¢ikisi
setlenmektedir. Bu sekilde gosterge siiriicli devresine binary olarak “11” bilgisi gitmektedir.
Gosterge siiriicii devresi binary bilgiyi desimale cevirip katlardaki gostergelerde “3”
yanmasini saglamaktadir.

Kat gostergeleri sadece kabinin durdugu kat bilgisini degil, ayn1 zamanda kabinin smir
anahtarina ¢arpip gecerken hangi kattan geciyorsa o katin bilgisini de gostergelerde gosterir.

3. SONUC

Bu calismada Sekil 4’de goriilen ii¢ katli bir asansor prototipi mekanik ve elektronik
elemanlar ile tasarlanmis ve SIEMENS SIMATIC S7-200 CPU 224 PLC'si kullanilarak
kumandas1 gergeklestirilmistir. Kumanda STEP 7-Micro/WIN programlama paketi
kullanilarak 12 network ile saglanmistir. Hazirlanan asansér, PLC ders laboratuar
uygulamalarinda ders materyali olarak kullanilabilecek ve iizerinde program gelistirmeye
olanak saglayacak bi¢imde tamamlanmistir.

—F - ™
; Tl - % | ]
A . Bl L -
I i .

Sekil 4: Calisma Sonunda asansdr prototipi
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