YILDIZ TEKNIK UNIiVERSITESI
FEN BILIMLERI ENSTITUSU

UNIVERSAL MOTOR URETIM SURECINDE ENDUVI
MONTAJ HATTI OTOMASYONU

Elektrik Miihendisi Serkan YUCESOY

FBE Elektrik Miihendisligi Anabilim Dah Kontrol ve Otomasyon Programinda
Hazirlanan

YUKSEK LiSANS TEZi

Tez Damismani : Prof. Dr. Galip CANSEVER

ISTANBUL, 2010



ICINDEKILER

ICINDEKILER. ......ccioiieie et eeeeeseeeees e eeeees e seseseseesseeene ]

KISALTMA LISTESI. .. oo vi
SEKIL LISTESI. ...t e, vii
TABLO LISTESI. ..., X
ON SO Z. .o Xi
OZET ..o, Xii
ABST R ACT ...t Xiii
1. UNIVERSAL MOTORLAR.........couiiiiiiiiiiie e 1
1.1 Universal Motorlarin YapISi. ... ......ovuieieie it 1
1.1.1 Endiktor (KUtup).....oooeiii e 2
1.1.2 ENdUivi. .o 3
1.1.3 KOLEKEOT. ..o 3
1.1.4 Fargalar. ... 4
1.1.5 Yataklar ve Digerleri.......oooeiiiiii i 4
1.2 Universal Motorlarin Calisma Prensibi..............coovuiiiieiiiiiiiieiiei, 5
1.3 Kaynak Beslemesine Gore Karsilagtirilmasi...............oooviiiiiiiiinn. 6
1.4 DEVIT AT, .ttt e 7
1.4.1 Universal Motorlarm Tristér Yardmmiyla Hiz Kontrolil......................oco.... 8
1.4.2 Devir Yoniiniin Degistirilmesi.........oouviiiiiiiiiiiii e, 8
1.4.3 Universal Motorlarm Kullanildig1 Yerler...........c...ooooviiiiiiiiiiiiiiiiiein, 9
2. ARCELIK UNIVERSAL MOTOR OPERASYON AKIS ANALIZI........ 10
2.1 Universal Motor 15 AKISL. ... ..oine e 10
2.1.1 Endiivi IS AKISL. ..o 11
2.1.1.1 Sag Dilme OperasyOnU.........ouuiiueiitiite et i eeeieeaeeeaens 11
2.1.1.2 Laminasyon Basma Operasyonu...........cooueeiuieinnieiinienneaiieenneenneannenn 11
2.1.1.3 Mil Taglama OperasyOnU. . ........eeuueeneerteetterate et eaeeeeeieeaaeanaens 12
2.1.1.4 Mil Cakma OpPerasSyOmnU. ........ouueeinueetteite et eiteeteeaeeaeeenaeeneeanaans 12
2.1.1.5 Endiivi Sargi Operasyonu. .........ovuuieiiiiiieit e 12
2.1.1.6 Endiivi Onbalans OperasyonU..............oouieeieiieeeieeeieeeeeeeeeeieenns 13
2.1.1.7 Endiivi VerniklemeOperasyonu. .........o.vviiiiiiiiiiieiie i eieenee e 13
2.1.1.8 Kollektor Torna OperasyonU. . .......ce.ueeneeenutetteaeeeatenneeeineaneeaneennnn 13
2.1.1.9 Endiivi Elektrik Test Operasyonu..........ooouieiuiiiiieeiiiiiieiieeieenieeennenns 14
2.1.1.10 Rulman Cakma Operasyonu..........cooueiinieiiieieiite i eieeneenn, 14
2.1.1.11 Kasnak Cakma OperasyOnU.........o.eeruueeniierienaieeiteeieeaieeieeaiaeanens 14
2.1.1.12 Son Balans Operasyonu..........c.evoueiiuiiiiiiiie e 15
2.1.1.13 Zimparalama OPerasSyONU. . .......eeuureenreentteeteeteeateeteeneeaiaeenneeaeeans 15
2.1.1.14 Ponzalama Operasyonu.........c.ooiuiiiniiiiiiiiii i 15
2.1.1.15 Folyolama Operasyonu..........coouiviniiiiiiii e 16
2.1.2 SEALOT T8 AKISI. ... e, 16
2.1.2.1 Sag Dilme OperasyOnU.........ouueineeetiie et i e e eiee e eaens 16
2.1.2.2 Laminasyon Basma Operasyonu...........cooueeiuieennieeinienneaiieeneenneannenn 17
2.1.2.3 Stator Sargl OPerasyONU. ........eeuieente et ettt et ae et eaeaieeaneeneeannan 17
2.1.3 Motor Monta] Operasyonlar..........o.eveuiiiiiiiiet i eeaeenans 17



2.2
2.2.1
222
223
2231
2232

3.1
3.2
3.2.1.
3.2.1.1
3.2.1.2
3.2.13
3.2.1.4
3.2.15
3.2.2
3.3
3.4
3.5
3.5.1
3.5.2
3.53
3.5.4
3.5.5
3.5.6
3.5.7
3.6
3.6.1
3.6.2
3.6.2.1
3.6.2.2
3.6.2.3
3.6.3
3.6.4
3.6.4
3.6.4.1
3.6.4.2
3.6.4.3
3.6.4.4
3.6.4.5

4.1

4.1.1
4.1.2
4.1.3
4.1.3.1
4.13.2
4.1.3.3

Endiivi Montaj Hatt1t Analizi...........coooiiiiiiii e 18

Mevcut Durumun Analizi.........coooeeiiniii e 18
Hattin Layout ‘unun Olusturulmasi...............coooiiiiiiiiiii e, 20
Endiivi Montaj Hatt1 Otomasyonu Hakkinda Genel Bilgi.......................... 20
Siemens PLC “Ier......oouii e e 21
Siemens S7 -200 PLC ‘ler Hakkimda................ocooiiiiiiii i, 22
RULMAN CAKMA MAKINASI OTOMASYONU..........ocoviviieininnn 23
Rulman Cakma Operasyonu Kullanilan Is Elemanlart.............................. 23
Rulman Cakma Makinas1 Calisma Senaryosu...............ccocvviiiiiiiiiinnn.n, 26
Rulman Cakma Otomatik Cevrim............ooiiiiiiiiiiiiii i, 26
Baslangi¢c Kosullarmin Olusturulmast...............coooiiiiiiiiiiiii e 26
Rulman Cakma Girig STOPIT.....ouueeeie ittt ee e 26
Istasyon Stoperi ve Istasyon Yataklama Yukar1/ Asagt............................ 26
Cakma Kafas1 Asagi/ Yukar1 Hareketi................ooooiiiiiii 26
Paletin Kodlanmast............ooiiiiiiii e 27
Rulman Cakma Manuel Cevrim..............oooiiiiiiiii i e, 27
Rulman Cakma Makinas1 Teknoloji Semasi..............coooovviiiiiiiiiiiinnn. 28
Rulman Cakma Makinas1t Sembol Tablosu.................cooiiiiiiiiii . 29
Rulman Cakma Makinas1 PLC Programi................coooiiiiiiiiiiiii .. 30
Baslangi¢ Sartlarmin Olusturulmasi..............coooiiiiiiiiii e, 30
Giris Stoperi Set / ReSet....o.vviiii i 32
Istasyon Yukart HareKeti............ccooiuiuiuiiiiiieie e, 33
Cakma Kafast Asagi Hareketi..........ooooiiiiiii e 35
Istasyon Asag1— Cakma Kafas1 Yukari Hareketi..................coooeeueiininnn.n. 37
Paletin Kodlanmast...........oooiiiiiiiii e 39
IStASYON STOPEIT. ... v itie ettt 44
Rulman Cakma Operasyonu Touch Panel Programlanmasi........................ 45
Human- Machine Interface ( HMI ) Hakkinda Genel Bilgi......................... 45
Haberlesme Ayarlart..........coooiiiiiiiii i 46
PLC — HMI Baglantismin Saglanmasi.............cooeviiiiiiiiiiiniiiiennnn. 46
Device Settings ( Araclarm Ayarlanmasit)............c.cooviiiiiiiiiiiiniinann 47
Etiket (Tag ) ‘lerin olusturulmast...............coooiiiiiiiii e 47
Dil ve Font Ayarlari........coooiniiiii s 48
Graphics ( Grafikler )........ooeiiiiii 49
Rulman Cakma Operasyonu Ekranlarin( Screens ) Programlanmasit............. 49
Menu EKrani.......oouii e 49
Ana Sayfa EKrani..........ooooiiiiii e 51
Cetvel EKrani.......oouii e 54
Manuel 1 EKrant..........oooiiiii e 55
Manuel 2 EKTant.........c.ooiniiiii e 56
KASNAK BIRAKMA VE KASNAK CAKMA

MAKINAST OTOMASYONU. ... oottt e, 58
KASNAK BIRAKMA OPERASYONU.....cciiiiiiiiiiiiiiieceeeee s 58
Kasnak Birakma s Elemanlart...............ooooiiiieiiii e 58
Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Teknoloji Semasi.............................. 60
Kasnak Birakma Operasyonu PLC Programi...................coooeviiiiiiiiinn.... 61
Kasnak DIzZICi. ...ouiiii i e e 61
Giris Stoperinin Set Edilmesi...........oooviiiiiiiiii i, 62
Istasyon Stoperin Set EdilmeSsi...........oouvieiieiiiiiiieie e 63



4.1.3.4
4.1.3.5
4.1.3.6
4.1.3.7
4.1.3.8
4.1.3.9

4.2

4.2.1
4.2.1.1
4.2.1.2
4.2.1.3
4.2.2
4.2.3
4.2.4
4.2.4.1
4242
4.2.4.3
4244
4.2.4.5
4.2.4.6
4.2.4.7
4.2.4.8
4.2.49
4.2.4.10
4.3

4.3.1
432
433
4.3.4
4.3.5
4.3.6
4.3.7

5.1

5.2

5.2.1
5.2.1.1
5.2.1.2
5.2.13
52.14
5.2.14.1
5.2.14.2
522

53

5.3.1
54.1.1
54.1.2
54.13

Istasyon Yukar1 / Asagt HareKeti...............coooiiiiuiiiiiiiiiiiiiieieienn, 65

Ana Cycle Merkeri’nin Olusturulmasi..............coooiiiiiiiiiiiiiii i 67
Tutucu ( Gripper )’nun Set/ Reset Edilmesi.................ocoooiiiiiinnn. 67
Tutucu ( Gripper )Asag1/ Yukar1 Hareketi...............ooooiiiiiiiiiiii, 69
Kasnak Tastyict (Kizak ) Tleri — Geri...........oooviiiiniiiiiiiiiiiiieiei 71
Manuel Butonlarin Resetlenmesi............cooooiiiiiiiiiiiiiii i 73
KASNAK CAKMA MAKINASI OTOMASYONU..........cocviviiiininnnn, 74
Kasnak Cakma Makinas1 Calisma Senaryosu.............ccovvvviiiiiiiininiennn... 74
Kasnak Cakma Otomatik Cevrim............cooiiiiiiiii it 74
Kasnak Cakma Giivenlik Tedbirleri...............ccoooiiiiiiii . 74
Kasnak Cakma Manuel Cevrim. ..o, 75
Sembol Tablosunun Olusturulmasi................coooiiiiiiii e, 76
Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Teknoloji Semasit.............................. 77
Kasnak Cakma PLC Programinin Olusturulmast.................c..ooot. 78
Program Sayfalarinin AKtivasyonU...........cceviiiiiiiiiiiiiiiii e 78
Baslangi¢c Kosullarinin Olusturulmast..............oooiiiiiiiiiiiiii e 78
Giris Stoperi Set / ReSet....ooueiiiii i 80
Paletin Yataklanmasi............coooiiiiiiiiii e 81
Cakma Kafasinin Asagi Hareketi..............c.oooiiiiiiiiii e 83
Cakma Kafas1 Yukar1t HareKeti..............coooiiiiiii e 85
Paletin Kodlanmast............ooiiiiiiii e 87
Istasyon Asagt HareKeti.. ... ......oouieiiniieii e, 90
Istasyon Stoperi Set / RESet. ... ......oiuiniieii i 91
Rulman Cakma ve Kasnak Cakma Red Band1.................................. 92
Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Operasyonu

Touch Panel Programi..............cooiuiiiiii e, 95
Etiketlerin (Tags ) Olusturulmast............ovviiiiiiiiiii e 95
Menil EKrant.......ooouii e 95
Ana Sayfa EKrani..........ooooiiiiii e 96
Cetvel EKrani.......oouii i 96
Manuel 1 EKrant........o.ooiuiiiiii e e 97
Manuel 2 EKIant.......ooooiiniiiiii e 98
Manuel 3 ve Manuel 4 Ekranlari..............oooiiiiiiiii e, 99
ZIMPARALAMA MAKINASI OTOMASYONU.........ccoovviiiiiiinnnn, 100
Zimparalama Makinasi Is Elemanlart.....................c.coooiiiiiiiiii . 101
Zimparalama Makinasi Calisma Senaryosu..........ccovvveviiiininiiiniinnennnnn 104
Otomatik CeVITM. ... . it e e 104
SIStEM STATt — SEOP . .ttt ettt e 104
Temel Pozisyonlama............ooiiiiiiiiii e 104
Sistem Otomatik Cevrim Start. ..ot i, 104
Tastyic1 Kafa Programmin Islemesi..............ccoooiviiiiiiiiiiiiiiiiiiei, 104
ON BIIGIIET. . ... 104
Programin ISIEYiSi..........ovniinii et 105
Manuel CeVITM. ... et 106
Zmmparalama Makinas1 PLC Programi...................ocoiiiiiiiiiiii i, 108
Tastyic1 Kol PLC Programi.............cooiviiiiiiiiii e e, 108
Sistem Baslangic Sartlarmin Olusturulmasi...................ooooiiiiiin 108
Sistemin Temel Pozisyona AlINmast.............coooveiiiiiiiiiiiii e, 109
Sistem Otomatik Cevrim Start / StOp......ocevveiiiiiiii e 109

v



54.1.4 Sag Kafa Asagi-Yukar1 Hareketi.............o.oooiiiiii i, 110
5.4.1.5 Sag Gripper Kapama Hareketi............cooviiiiiii i, 115
5.4.1.6 Sag Gripper Agma Hareketi...........ooeiiiiiiiii i, 117
5.4.1.7 Sol Kafa One ( Band tarafina) Dndiirme Hareketi................................ 118
5.4.1.8 Sol Kafa Asagi-Yukart Hareketi............oooiiiiiiiiiiii e, 119
5.4.1.9 Sol Gripper Kapama Hareketi............cooviiiiiiiiiiiiiii e, 124
5.4.1.10 Sol Gripper Agma Hareketi............ooiiiiiiiii e 125
5.4.1.11 Sag Kafa One ( Band tarafina ) Dondiirme Hareketi.............................. 127
5.4.1.12 Kafa {leri Geri HareKeti.............ooueuniiiiiei e 128
5.4.1.13 Tepe Lambalart Set / Reset........oooviiiiiiiiii e 132
5.4.2 Zimparalama Istasyonu PLC Programi................ccocoeiiiiiieiieiieinninn.., 133
5.4.2.1 Zimparalama Kolu ASagi..........cooiuiiiiiii i 133
5422 Zmmparalama Kolu Yukart............ooii i 134
5423 Alt Zimpara Sikistirma Asagt /YuKart.........oooeiiiiiiiiiiiiiii i 135
5.4.2.4 ZIMPATA TULUCU. ..ottt e e e e et e e e anes 135
5.4.2.5 Zimpara Sarma MOTOTU. . .....eenee ittt e et e e e eee e ans 136
5.4.2.6 Zmmparalama Kayis Tahrik Motoru...........cooiiiiiiiiiiiiiii e, 136
543 Istatistiksel Bilgiler ve Parametreler................ooovvuiiiiniiiieiieiiannnns. 137
5.4.3.1 Uretim Adedi.........ooniii e 137
5.5 Zmmparalama Operasyonu Touch Panel Programlanmasi......................... 138
5.5.1 Haberlesme Ayarlart..........ooooiiiiiiiiiii e 138
5.5.2 Etiketlerin ( Tags ) Olusturulmast............ccoooiiiiiiiiiiiiii e, 138
553 Zmmparalama Operasyonu Ekranlarin( Screens ) Programlanmasi............... 139
5.5.3.1 Menii EKrant..... ..o 139
5532 Ana Sayfa EKrani.........o.oooiiiiiii e 139
5.5.3.3 Istatistik BKIAN1. ... .......oouiiiiiei e e 142
5.534 Manuel Hareket Ekranlart..............ooo 144
6. SONUGCLAR. . .ot e 147
KAYNAKLAR . . e 148
OZGECMIS . ..o, 149



KISALTMA LiSTESI

HMI
PLC
d/d
A.C.
D.C.
KT
KTA
H.P.

Human-Machine Interface
Programmable Logic Controller
Devir/ Dakika

Alternative Current

Direct Current

Kasnak Tarafi

Kasnak Tarafi Aksi

Horse Power

vi



SEKIL LISTESI

Sekil 1.1
Sekil 1.2
Sekil 1.3
Sekil 1.4
Sekil 1.5
Sekil 1.6
Sekil 1.7
Sekil 1.8
Sekil 1.9
Sekil 1.10
Sekil 1.11
Sekil 1.12

Sekil 2.1
Sekil 2.2
Sekil 2.3
Sekil 2.4
Sekil 2.5
Sekil 2.6
Sekil 2.7
Sekil 2.8
Sekil 2.9
Sekil 2.10
Sekil 2.11
Sekil 2.12
Sekil 2.13
Sekil 2.14
Sekil 2.15
Sekil 2.16
Sekil 2.17
Sekil 2.18
Sekil 2.19
Sekil 2.20

Sayfa
Universal Motorun Komponentleri...............cco.viviiiiiiiiiiiein, 2
Universal Motorun KeSiti............cco.oiieiiiiiiiiiieiiaie e 2
Universal Motor StatorU. ..........vueieeieie e e 2
Universal Motor Endiivisi..............oouiiuiiieieie e 3
Kollektor Dilimleri..........ooooi i 3
Universal motorlarda firga montaji ve firca gesitleri........................... 4
Rulmanlt yatak...........ooooiiii 4
Universal motorun ¢alisma prensibi.............c..coouviviiieiiiiiniiniiinnn. 5
Universal motorun h1z ayar................ccooiiiiiiiiiiiie e, 7
Universal motorlarda tristorle hiz kontrolii devresi............................ 8
Universal motorun devir yoniin degistirilmesi................cccoevevneenn.n.. 8
Universal motorlarda endiivi sarg1 uglarmnin degistirilerek
devir yonliiniin deGistirilmesi.........c.ovveiiiiiiii i 9
Universal motor ana parcalari................co.vuueueieiiueiieiieiieinennnn. 10
Sac dilme OPerasyOnNU. ... ...ovuiiieii it ee e 11
Laminasyon basma.........coueeeuiiiiiieeie i 11
Miltaglama. ........oooiiii e 12
Mil gakma. ... ..o 12
Endiivisargihatti..........ooooiiiii e, 12
Endiivi dnbalans makinasi...............ooooiiiiii i 13
Endiivi vernik firmni..........oo 13
Kollektor torna tezgaht..........oooviiiiiii e 13
Endiivi elektriksel test....... ..o 14
Manuel rulman ve kasnak ¢akma tezgahi........................... 14
Manuel son balans makinasi...............coooiiiiiii 15
Endiivi manuel zimpara ve ponza maKinasi..............cocevevieiinennennn. 15
Folyolama tezgaht............coooiiiiiii e, 16
Sac Dilme OperasyonU.........oouveiuiieiiiiie et 16
Stator Laminasyon Presi..........coooevviiiiiiiiiiiii i 17
Stator Sargt Hattl. ..o 17
Motor Montaj komponentleri...........ooovveiiiiiiiiiiiiiiiii e 18
Mevcut durumda endiivi montaj hatt1 yerlesimi.............................. 18
Otomasyon ile tasarlanacak yeni endiivi montaj hatti........................ 19

vii



Sekil 2.21
Sekil 2.22
Sekil 2.23
Sekil 3.1
Sekil 3.2
Sekil 3.3
Sekil 3.4
Sekil 3.5
Sekil 3.6
Sekil 3.7
Sekil 3.8
Sekil 3.9
Sekil 3.10
Sekil 3.11
Sekil 3.12
Sekil 3.13
Sekil 3.14
Sekil 3.15
Sekil 3.16
Sekil 3.17
Sekil 3.18
Sekil 3.19
Sekil 3.20
Sekil 3.21
Sekil 3.22
Sekil 3.23
Sekil 3.24
Sekil 3.25
Sekil 3.26
Sekil 4.1
Sekil 4.2
Sekil 4.3
Sekil 4.4
Sekil 4.5
Sekil 4.6
Sekil 4.7

Endiivi hatt1 cevrim siirelerinin gosterimi.............oevvvviiiiennnennnnnnn. 19
Endiivi montaj hatti layout..............coooiiiiii 20
S7-200 PLC dig @OTUNTS. ...\ veenteeeeee e e eeeaees 22
Otomatik Rulman Cakma Tezgahi...................coooiiiiiiiin... 23
Rulman ¢akma tezgahi cakma kafast.....................ooo 23
Istasyon Asagi- Yukari, Giris-Cikis Stoperi, Kod Vurucu Piston.......... 24
ANAlog Cetvel. .. oo 25
Load Cell ( YUk HUCTEST )..vvvnviiiiiiiiiie e e, 25
Rulman Cakma Teknoloji Semast............ccoviiiiiiiiiiiiiiiiiien, 28
Rulman Cakma Sembol Tablosu...............ccooiiiiiiiiii i 29
Rulman Cakma HMI Connection Sayfast Ayarlart........................... 46
Rulman Cakma Device Settings...........oovviiiiiiiiiiiiiiiii e 47
Rulman Cakma Tags sayfast..........cceeviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieie e, 48
Rulman ¢akma dil ve yazi tipi ayarlari penceresi..............ccoeevvnnennn. 48
Rulman ¢akma grafikler penceresi............cooveviviiiiiiiiiiiiiinnnnn.. 49
Rulman ¢akma menii ekrant...................oooii 49
Rulman ¢akma istatistik ekranina gecis.............ooovviiiiiiiiiiiininnnn. 50
Rulman Cakma Cetvel ekranina ge¢is...........ooevvviiiiiiiiiiiiiiniennnennn. 51
Rulman ¢akma ana sayfa ekrani kap1 kontrolii butonu....................... 51
Rulman ¢akma ana sayfa ekrani sistem start butonu......................... 52
Rulman ¢akma ana sayfa ekrani sistem stop butonu......................... 52
Rulman ¢akma anasayfa ekrani manuel ekranma gecis butonu............ 53
Rulman ¢akma anasayfa ekrani menii ekranina gecis butonu............... 53
Rulman ¢akma cetvel ekran1 okunan deger atamast.......................... 54
Rulman ¢akma cetvel ekrani piston yavaslama degeri atamasi ............ 54
Rulman ¢akma cetvel ekrani cetvel set degeri atamast...................... 55
Rulman ¢akma manuel 1 istasyon yukari butonu press...................... 55
Rulman ¢akma manuel 1 istasyon yukari butonu release.................... 56
Rulman ¢akma manuel 2 ekran1 giris stoperi butonu........................ 56
Kasnak birakma yatay ve dikey kasnak dizici....................oo 58
Kasnak birakma makinasi genel goriniimii................coovviiiiniinnnn. 59
Endiivi tagima paleti........coooouiiiiiii e 59
Kasnak birakma ve kasnak ¢akma teknoloji semast......................... 60
Kasnak ¢akma sembol tablosu..................ooooiiii 77
Kasnak birakma ve kasnak ¢cakma teknoloji semast.......................... 78
Kasnak ¢akma ve kasnak birakma etiket tablosu............................. 96

viii



Sekil 4.8
Sekil 4.9
Sekil 4.10
Sekil 4.11
Sekil 4.12
Sekil 4.13
Sekil 4.14
Sekil 5.1
Sekil 5.2
Sekil 5.3
Sekil 5.4
Sekil 5.5
Sekil 5.6
Sekil 5.7
Sekil 5.8
Sekil 5.9
Sekil 5.10
Sekil 5.11
Sekil 5.12
Sekil 5.13
Sekil 5.14
Sekil 5.15
Sekil 5.16
Sekil 5.17
Sekil 5.18
Sekil 5.19
Sekil 5.20
Sekil 5.21
Sekil 5.22
Sekil 5.23
Sekil 5.24

Kasnak cakma ve kasnak birakma menii ekrant.............................. 96

Kasnak ¢cakma ve kasnak birakma anasayfa ekrant.......................... 97
Kasnak ¢akma cetvel ekrant...................oooi 97
Kasnak cakma manuel 1 ekrani istasyon yukari set.......................... 98
Kasnak cakma manuel 1 istasyon yukarireset...................ccoevennenns 98
Kasnak ¢akma manuel 2 ekrant....................ooo 99
Kasnak birakma manuel 3 ve 4 ekranlart...................oo 100
Zimparalama tezgahi 3 boyutlu ¢izimi...............ooooiiiii, 101
Zimparalama makinasi genel gortinis...........ooevviiviiiiiiinininn... 102
Zmmparalama makinasi sag/ sol gripper ve asagl/ yukari pistonlart...... 102
Zimparalama ana kafa ileri/ geri pistonu.............covvviviiiiiiinnnnnn.. 103
Zimpara Tutucu PIStON. ......ovuii it 103
Zimparalama istasyonu genel goriintiim..............c.ooiiiiiiiin.e 104
Zimpara Cekme MotorU. ..o 104
Zimparalama makinasi teknoloji semast.............cooeviiiiiiiiiiian.. 108
Zimparalama tag liStesi........ooeiiiiiii i 139
Zimparalama menii istatistik ekranina gecis................ooiiiiiiiininn, 140
Zmmparalama anasayfa ekrani kap1 kontrol gostergesi..................... 140
Zimparalama anasayfa sistem manuel-otomatik gostergesi............... 141
Zimparalama anasayfa sistem start butonu......................cooeen.. 141
Zimparalama anasayfa sistem stop butonu........................oo 142
Zmmparalama anasayfa zimpara kontrol gostergesi......................... 142
Zimparalama istatistik ekrani iiretim adeti géstergesi...................... 143
Zimparalama zamant girig alant..............ooooiiiiii 143
Zimpara sarma meSafesi.........oviiiiiiii i 144
Zimpara Sarma Adetl.......o.veenueeite it 144
Zimparalama tasiyict blok manuel hareketler 1............................. 145
Zimparalama tasiyict kol manuel hareketler 2..................... . 145
Zimparalama manuel 3 ekrani................oooo 146
Zimparalama manuel 4 ekrani................cooiii 146
Zimparalama manuel 5 ekrani................ooo 147

X



TABLO LiSTESI

Tablo 2.1
Tablo 2.2
Tablo 2.3

Yillik Kazang Tablosu........ovvviiiniiiiii e,
Siemens PLC ‘lere ait parametreler ve karsilastirma tablosu................

S7-200 PLC ‘lerin karsilastirilmasi................oooiiiiiiiiii i



ONSOZ

Tez calismam sirasinda, tiim tecriibesi ve deneyimlerini paylasan, olumlu elestiri ve onerileri
ile caligmalarima O6nemli katki saglayan Sayin Prof. Dr. Galip Cansever'e, anlayis ve
katkilarindan dolay1 aileme ve ¢alisma arkadaslarima igten tesekkiirlerimi sunarim.

Xi



OZET

Gilinitimiizde tiretim teknolojilerindeki gelismeler dogrultusunda iiretim maliyetlerini azaltacak
ve tretimi miimkiin oldugunca insan hatasindan uzak olacak sekilde gerceklestirebilmek
iizere otomasyon sistemleri gelistirilmistir. Yaygin olarak kullanilan bu sistemlerde kontrol
yapist agirlikla PLC tabanli olarak gerceklestirilmektedir. Tezimde anlatmis oldugum
uygulama bu yondeki ihtiyaglar1 karsilamak tizere hayata gecirilmis bir projedir.

Ilgili ¢aliymada iiniversal motorlarda kullanilan endiivilerin montaj operasyonlar: ile ilgili
otomasyon ¢alismasi detayli olarak anlatilmistir.

Calismanin temel alt yapist ilgili makinalarmm PLC ve touch panel programlamasidir. Bu
calismada Siemens S7 200 PLC'ler kullanilmistir. Tiim bunlarin yani sira makinalarin
operator panelleri yine Siemens touch panellerden se¢ilmis ve bunlarin programlanmasi ve
ana kontrolor PLC ile iletisimi saglanmistir. Gergeklesen proje otomasyon anlaminda oldukca
verimli olup manuel olarak gerceklestirilen bir¢ok prosesin otomatik olarak yapilmasi
saglanmistir. Manuel olarak yapilan bu islemlerin otomatik olarak yapilabilmesi i¢in sistemi
detayli olarak anlayip gerceklestirilecek prosesin otomatize edilebilmesi i¢in ihtiyaglar ve
buna bagli olarak olusturulacak sistemin komponent se¢imi oldukc¢a ciddi bir 6nem arz
etmistir.

Ilgili makinalarda proses icerisinde ilgili 6lgiimlerin yapilabilmesi icin analog sinyaller de
almmis hatta bunlar touch panellere yansitilarak operator tarafindan kontrol ve ayar
konusunda kolaylik saglanmistir. Tiim hat i¢in kodlama sistemi ger¢eklestirilmis ve hatali
iiriinlerin hatta dolasmayip hatali bantlarmma aktarilmasi saglanmustir. Uriinlerin ok ve red
olarak ayrilabilmesi i¢in paletler lizerine Bosch marka mekanik kodlamalar yerlestirilmistir.
Bunun avantaj1 ilgili paletin kodunun hem otomasyon sistemi hem de gerektigi zaman
operator tarafindan rahatlikla okunup degerlendirilebilecek halde olmasidir.

Calismada tiniversal motorlar ve PLC hakkinda genel bilgi verildikten sonra uygulama
detaylari, makinalarin PLC programlari, touch panel programlar1 siralanmistir. Makina
programlarinin 6nemli noktalar1 iizerinde o6zellikle durulmustur. Bu yapilirken, calisma,
konun gorsel olarak da rahatlikla anlasilabilmesi i¢in resim, tablo ve semalarla
giiclendirilmistir.

Bu uygulama calismasinin konu {izerinde calisacak kisilere faydali bir kaynak olmasini
dilerim.
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ABSTRACT

On production technologies in order to reduce the production costs and prevent the operator
mistakes, lots of new technologies has been developed . The basis of these new technologies
are automation systems. In this widely used automation technologies, control structure is
based on PLC's. The project which is told on this thesis is one application to satisfy those
needs.

Detailed information could be found in this thesis for the universal motor's rotor assembly
operations automation application.

The basis of the project is the programming of the PLC's and the touch panels of the related
machines. Siemens S7-200 type PLC's is used to realize the project. For the project,
programming of the touch panels and communication to PLC's are carried out, chosen touch
panels are also Siemens branded. The project is really efficient in terms of automation in
order to make manually operations automaticly without having any operator need. It was
really important to understand the system and to chose right equipments to realize the
processes which had been manually done before, by using the automation systems.

To have the measuring results from the related machines during the processes analog signals
are used. The measuring results are also shown on the touch panels for the operators to check
the process values when it is needed. To send the rejected products to quarantine line coding
system is added to complete project. To classify the products as OK or Rejected, mechanical
code heads are assembled onto the pallets. These mechanical coding heads are Bosch branded.
The advantage to use mechanical coding heads is easy recognition of the OK and Rejected
products by automation system and by operators.

General information about universal motors and PLCs could be found on this thesis. Also,
respectively, PLC programs of the machines and touch panel programmes could the found
particularly. The important points of the programs have told in details. For better
understanding photos, tables and schemas have been used.

I hope this application and thesis would be a fine source for the ones who will work or make
research on this field.
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1. UNIVERSAL MOTORLAR

Universal Motor stator ve rotor manyetik gdvdeleri sac paketlerden olusan bir ‘Alternatif
Akim Seri Motoru’dur. Hem alternatif hem dogru akim ile benzer karakteristik ozellikler
gostererek calisabilmektedir. Kutup ve endiivi sargilar1 birbirine seri olarak baglanan seri

motorlarm yap1 ve calisma karakteristiklerini de tasidigindan bu motorlara ‘Universal Seri

Motorlar’ da denilir (Paksoy,2000).
Universal Motorlarin Ozellikleri:

e Universal motorlar 1/500 HP ile 2/3 HP arasinda c¢ok kiiciik giicte imal edilir.

e Kalkinma ve dondiirme momentleri yiiksektir.

e Devir sayilar1 yiikle degisir.

e Bostaki devir sayilar1 ¢ok ytiksektir.

e Devirleri 15000 - 20000 d/d’ya kadar ¢ikarilabilir.

e Universal motorlar A. A. ile ¢alistirildigi zaman D. A. gore "devir sayisi - yiik"

karekteristigi diisiiktiir.

1.1 Universal Motorlarin Yapisi

Universal motorlarin  yapisinda hem D.C.’de hem de A.C.’de c¢alisma 6zelligini
gosterebilmesi icin; stator (endiiktor) ve rotorun (endiivi) yaninda kolektor ve fircalari

bulunmaktadir.

Universal motorlar, dogru akim seri motorlarm &zelliklerini gdsterdiklerinden yap1 olarak da

dogru akim makineleri gibidir.
Universal motorlarin yapisi:

1 - Endiiktor (stator)
2 - Endiivi (rotor)

3 - Kolektor

4 — Firgalar

5 - Yataklar ve digerleri olarak incelenecektir.



Sekil 1.1 Universal Motorun Komponentleri
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Sekil 1.2 Universal Motorun Kesiti
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1.1.1 Endiiktor (Kutup)

Universal motorlarda manyetik alanin meydana geldigi kisimdr. Endiiktore kutup da
denilmektedir. Kutup uzunlugu, yaklasik olarak endiivi uzunluguna esittir. Endiiktorler
kutuplara sargilar sarilarak, bu sargilarin enerjilendirilmesiyle miknatishik 6zelligi

kazandirilmig elektromiknatislardan yapilir [1].

Sekil 1.3 Universal Motor Statoru



1.1.2 Endiivi

Gerilim indiiklenen ve iletkenleri tasiyan kisma endiivi denir. Universal motorlarda endiivi,
dogrudan dogruya milin {izerine istiflenmis sac paketlerinden meydana gelen endiivi ¢ekirdegi
ile silindir seklinde olan bu ¢ekirdegin dis kismina agilmis oluklara yerlestirilen sargilardan
meydana gelir. Endiivi, kalinlig1 0,30 - 0,70 mm arasinda degisen dinamo saclarindan yapilir.
Dinamo saclari, istenen sekil ve Olciide preslerle kesildikten sonra tavlanir ve birer yiizeyleri

yalitilir. Yalitma isleminde kagit, lak kullanilir ve oksit tabakasi olusturulur [1].

Sekil 1.4 Universal motor endiivisi

1.1.3 Kolektor

Universal motorlarda kolektér, endiivi sargilarina D.C gerilim uygulanmasimni saglar. Kolektor
dilimleri, haddeden gecirilmis sert bakirdan pres edilerek yapilir. Bakir dilimleri arasinda 0, 5
-1,5 mm kalmliginda mika veya mikanit yalitkan konulur. Sekil 1.5¢ te kolektor dilimleri
goriilmektedir. Bu kalinlik, kolektoriin ¢ap1 ve komsu dilimler arasindaki gerilim farkina gore
degisir. Bobin uglarmin kolektore yerlestirilmesi i¢in dilimlere yariklar acilir ve bobin uglari

buralarda yerlestirilerek lehim yapilir [1].

Sekil 1.5 Kollektor Dilimleri



1.1.4 Fircalar

Universal motorlarda sebeke akimini endiivi sargilarmdan gecirmek i¢in firgalar kullanilir.
Firgalar, makinenin akim siddeti ve gerilimine gore sert, orta sert ve yumusak karbon veya

karbon alagimdan yapilir.

Universal motorlarda biitiin firca gesitleri ile iyi calisabilir. Miimkiin oldugu kadar bir
makinede ayni cins firgalar kullanilmali ve firca boylar1 da esit olmalidir. Universal
motorlarda firgalar, kapak iizerine acilmis ve yalitilmis yuvalara konulur. Sekil 1.6'da firca

cesitlerinden dik ve yatay firgalar, ayrica tiniversal motorlarda fir¢ga montaj gosterilmistir [1].

Sekil 1.6 Universal motorlarda firga montaj1 ve firga cesitleri

1.1.5 Yataklar ve Digerleri

Sekil 1.7°de rulmanli yatak goriilmektedir. Yataklarin goérevi, makinenin hareket eden
kisimlarinin miimkiin oldugu kadar az kayipla giiriiltiisiiz ve bir eksen etrafinda rahatga

donmesini saglamaktir.

Universal motorlarda rulmanli yataklar kullanilir. Bu yataklarin en biiyiik sakincasi, fazla

giiriiltii yapmasidir.

Sekil 1.7 Rulmanli yatak

Bu parcalardan bagka kapaklar, ayaklar, baglant1 klemensi, tasima kancasi, vantilator gibi

yardimci pargalar da bulunur.



1.2 Universal Motorlarin Cahsma Prensibi

Universal motorlar, hem D. C.’de hem de A.C. ‘de ¢alisma 6zelligini gosterdiginden A.C.
calisma &zelligini inceledigimizde calisma prensibi anlasilacaktir. Universal motorlara bir
fazl alternatif gerilim uygulandiginda statordaki (kutup) sargilarindan ve rotordaki (endiivi)
sargilarindan akim geger. Bu akim, kutup sargilarinda manyetik alan meydana getirirken

endiivi sargilarindan da geger.

"Manyetik alan igerisinde bulunan iletkenden akim gecirilirse iletkenler, manyetik alanin
disma dogru itilir". Indiiksiyon prensibine gore iiniversal motorlarda da meydana gelen kutup
sargilarindaki manyetik alan igerisinde bulunan endiivi sargilarindan akim gectigi i¢in endiivi
iletkenleri, manyetik alanin disma dogru itilir. A.C gerilim uygulanmaya devam ettigi

miiddet¢ce de motor ¢alismaya devam eder [1].

Dénils
_'|,uf|||

Sekil 1.8 Universal motorun ¢alisma prensibi

e Pozitif yarim periyotta endiivi ve endiiktorden gecen akima gore endiivinin durumu(sol)

e Negatif yarim periyotta Endiivi ve endiiktorden gecen akima gére endiivinin durumu(sag)

Alternatif Akimin Pozitif Yarim Periyodunda;

Sekil 1.8” de goriildiigii gibi A noktasini (+) B noktasmin (-) oldugunu kabul edersek, endiivi
sargilarindan ve kutup sargilarindan bir yonde akim geger (Sagdan sola dogru).Kutup
sargilarindaki kutuplagsma, iistteki N ile alttaki S ile olur. Endiivide N kutbunun altindaki
iletkenlerden gecen akim bir yonde (bizden karsiya dogru (+) iken S kutbunun iistiindeki

iletkenlerden gecen akim yonii ise ters yonde (karsidan bize dogru (- )’dir.Bdoylece N



kutbunun altindaki endiivi sargilar1 sagdan sola dogru itilirken, S kutbunun tstiindeki sargilar
soldan saga dogru itilirler.Sonugta bu kuvvetlerin meydana getirdigi dondiirme momenti

endiiviyi dondiiriir. (sagdan sola dogru)
Alternatif Akimin Negatif Yarim Periyodunda;

Sekil 1.8'de goriildigi gibi A noktasinin (-) B noktasmmin (+) oldugunda ise kutup
sargilarindan ve endiividen gegen akim yoOnleri de degisir (soldan saga dogru). "Hem
kutuplarin yeri degistirilip hem de endiivi sargilarindan gegcen akim yoOnleri degistirilirse
endiivinin doniis yonii de§ismez" prensibiyle endiivi doniis yonii ayn1 sekilde sagdan sola
dogrudur.Boylece alternatif akimin pozitif ve negatif yarim periyotlarinda kolektor ve firca
yardimiyla kutuplardan gecen akim yonleri degistigi anda endiividen gecen akim yoOniinde

degismesi saglanmakta ve motorun bir yonde siirekli donmesi saglanmaktadir.

Endiivide meydana gelen dondiirme momenti sunlara baghdir:

» Endiividen gecen akima,

» Kutuplarin manyetik akisina baghdir.

1.3 Kaynak Beslemesine Gore Karsilastirilmasi

Universal motora alternatif kaynak gerilimi uygulandiginda rotor ve statorda olusan manyetik
alanlar, her an ayni1 yonlerde bulunurlar ve dolayisiyla her an ayn1 yonde etki eden ve kaynak
frekansinin iki kati frekans ile piilzasyon yapan bir dondiirme momenti olusur. Ortalama
moment, motorun D.C kaynagindan beslenmesi durumundaki moment karakterini gosterir.
Cok vyiiksek hizlarda c¢alisan bu motorlarda birim giic bagmma maliyet disiktiir. Bu tiir

motorlarm ¢aligsmalar1 oldukca sesli olup, 1 HP’den kiicilik olanlarinin dmiirleri de kisadir.

Ayrica tiniversal (seri) motor A.C gerilimde calisirken motor yiiklendikge U(gerilim) ve O

den baska etkilerde devir degismesinde sunlar etkilidir:

» Motor yiiklendik¢e endiivi ve endiiktor direnglerinde diisen gerilimlerin artmasi devir
sayisini azaltir.

» Motor yiiklendik¢e endiividen gegen yiikk akimmin sebep oldugu endiivi reaksiyonu
manyetik akiy1 azaltir. Bu da devir sayisinin yiikselmesine sebep olur.

» Endiivi ve endiiktor sargilarmin omik direnglerinden bagka alternatif akimda bu

sargilarin reaktif direnglerinin etkilenmesiyle endiiviye uygulanan gerilim diiser.



1.4  Devir Ayan

_U—-Ia(Ra+Rs) 11
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Motorun devir sayis1 bu formiille hesaplanir.
Formiildeki ifadeler:

n Devir sayis1 (d/d)

U Uygulanan gerilim (volt)

la Motordan gegen akim (amper)
Ra  Endiivi direnci (ohm)

Rs Seri endiiktor direnci (ohm)
K Sabit say1

%] Manyetik akim (maxwell)

n devir sayis1 formiilii inceledigimizde Ra, Rs, la, K’ nin normalde sabit oldugunu kabul
edersek yiik altinda ¢alisan bir {iniversal motorunun devir sayismin (n), motora uygulanan

gerilim (U) ile manyetik akiya(©@) bagli oldugu goriilmektedir.

Universal motorlarm devir sayis1 ayarmda; Sekil 1.9 a' da motor devresine seri baglanan
ayarl bir direngle veya sekil 1.9 b' de kutup sargilarinin kademeli ve degisik sargilarindan ug
cikarilarak kademeli anahtar yardimiyla yapilir. Sarim sayisi diistiikge devir yiikselir, sarim

sayis1 arttik¢a devir diser [1].

Ayar Direnci Sargist Endiivi Sargist
Kutup Sargisi

L
AC.220V
U

Sekil 1.9 Universal motorun hiz ayar



14.1 Universal Motorlarin Tristor Yardimyla Hiz Kontrolii

Universal motorlarinda hiz kontrolii igin yar1 iletkenli hiz kontrol sistemleri kullanilir. Sekil
1.10°da goriildiigii gibi bir tristor yardimiyla alternatif akimm yalnizca bir yarim periyodu
motor uglarma uygulanir. iki yonlii anahtar (triyak) yardimu ile alternatif akimin her iki yarim
periyodu kontrollii olarak uygulanmak suretiyle faz kontrollii bir A. A. Motoru ¢alismasi
saglanir. Hiz kontrol devresi atesleme agisi el ile kontrol edilebildigi gibi, kullanilma amacina
uygun 6zel kontrol diizenleri yardimi ile istenilen 6zellikte moment / hiz karakteristikleri elde
edilir. Motor ve kontrol diizeni bir muhafaza icine yerlestirilerek ekonomik ve tasinabilir is

makineleri yapilmaktadir [1].

Uyarma

Sekil 1.10 Universal motorlarda tristdrle hiz kontrolii devresi

1.4.2 Devir Yoniiniin Degistirilmesi
Universal motorlarin devir yoniiniin degistirilmesinde iki metot kullanilir:
1 ) Endiivi sargilarmin uglarmi yer degistirerek (sekil 1.11 b).

2 ) Endiiktor sargilarmin uglarini yer degistirerek ( sekil 1.11 ¢) devir yoniinii degistirebiliriz.

Ancak her ikisini de ayn1 anda degistirdigimiz zaman liniversal motorun devir yonii degismez.

e R E_;ﬂl :1;_:;: C:: -
| 8| B | |E
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@ 0] ¢
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Sekil 1.11 Universal motorun devir ydniin degistirilmesi



1.4.3
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Sekil 1.12 Universal motorlarda endiivi sargi uglarinmn degistirilerek devir yoniiniin

degistirilmesi

Universal Motorlarin Kullanildigi Yerler

Camasir ve bulasik makineleri

Yiiksek devirli oldugundan elektrik siipiirgelerinde
Mikserlerde (karistirict)

Vantilatorlerde

Dikis makinelerinde

Sa¢ kurutma makinelerinde

Elektrikli tiras makinelerinde

Seyyar tasima ve zimpara makinelerinde
Tagabilir veya sabit bliyiik fanli sa¢ kurutucular
Kahve degirmenleri

Vakumlu kiigtik siipiirgeler

El blenderleri

Aspiratorler

El matkaplar1

Cila makineleri

Kiiciik ¢cim bigme makineleri

Orta gerilim kesicilerinde yay kurma motoru olarak
Elektrikli ev aletleri

Siit krema makineleri, santrifiijlii laboratuvar cihazlarinda kullanilir.
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2.  ARCELIK UNIVERSAL MOTOR OPERASYON AKIS ANALIZi

2.1 Universal Motor is Akist
Seri tiretimle ¢alisan bir isletme i¢in ;
e Verimlilik
o Kalite
e Maliyet
kavramlar1 onem tasimaktadir.
Maksimum  ‘Verimlilik® ve ‘Kalite’de  iiretim yaparak ‘Maliyet’s minimuma
indirilebilmektedir.Bunu  saglayabilmek igin  kullanilan araglardan en  Onemlisi

‘Otomasyon‘dur. Otomasyon ile en verimli ve en Kkalite iretim en az maliyet ile

gergeklestirilebilmektedir.

Arcelik Elektrik Motorlar1 Isletmesi Universal Motor Sahasi Arcelik Camasir Makinasi

motorlarinin iiretimini yapmaktadir.

Seri tiretim kosullarina gore calismakta olan isletmede materyaller ( sac , aliminyum )
yardimc1 sanayiden giris yapmakta ve igeride proseslerden gecerek nihai olarak montaj

hattinda motor haline gelmektedir.

Glinliik 3 vardiyalik ¢alisma diizeni ile 12.000 ila 15.000 adet motor tiretilmektedir.

Yillik yaklasik olarak iiretilen motor sayist 2.500.000 adettir.

Universal Motor temel olarak 3 ana parcadan olusmaktadir.

Sekil 2.1 Universal motor ana pargalar1
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> Endiivi

Universal motorun donen kismuidir. Donerken gerilim endiiklemektedir.

> Stator

Stator iiniversal motorun uyartim akimini veren duran kismudir. Endiiktor gorevini yerine

getirmektedir. Elektriksel baglanti stator uglarindan olmaktadir.

» Kapaklar

Endiivi ve Statoru birarada tutan ve ¢camasir makinasma baglantisini saglayan parcalardir.

2.1.1 Endiivi is Akist

2.1.1.1 Sa¢ Dilme Operasyonu

Disaridan hammadde olarak gelen sac malzemeler iiretilecek endiivi ve statorlarin boyutlarina

uygun olarak dilinme isleminden ge¢mektedir.

Sekil 2.2 Sac dilme operasyonu

2.1.1.2  Laminasyon Basma Operasyonu

Uygun boylarda kesilen saclar preslerde 0.5 mm kalinliginda laminasyonlar halinde

kesilmektedir. Daha sonra paketlenerek endiivi ¢cekirdegi haline getirilmektedir.

Sekil 2.3 Laminasyon basma
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2.1.1.3  Mil Taslama Operasyonu

Yardimci sanayiden gelen millerin rulman ge¢me ve kolektor gegme yerleri taglama

isleminden gecmektedir.

Sekil 2.4 Mil taslama

2.1.1.4  Mil Cakma Operasyonu

Taglanmig olan miller paket haline getirilmis endiivi ¢ekirdeklerine ¢akilmaktadir.

Sekil 2.5 Mil cakma

2.1.1.5  Endiivi Sarg1 Operasyonu

Endiivi Sargi Hattinda Endiivi ¢ekirdekleri sarilmis endiivi haline getirilmektedir.

Sekil 2.6 Endiivi sarg1 hatt1
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2.1.1.6  Endiivi Onbalans Operasyonu

Endiivi Onbalans makinasinda balanssizlig1 okunan endiivilerin oluklarma agirliklar takilir.

Sekil 2.7 Endiivi 6nbalans makinas1

2.1.1.7  Endiivi Vernikleme Operasyonu

Endiivi vernik firininda endiivi sargilarina vernik damlatma operasyonu gerceklestirilir.

r

Sekil 2.8 Endiivi vernik firini

2.1.1.8  Kollektor Torna Operasyonu

Sekil 2.9 Kollektor torna tezgahi
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2.1.1.9  Endiivi Elektrik Test Operasyonu
Endiivi Elektriksel Test Operasyonunda endiivinin kolektor lamellerine proplar dokunarak
endiivinin ;

e Yalitim direnci

e Sargi Direnci

e Endiiktans degeri

e Darbe gerilimi cevab1 gibi elektriksel 6zellikleri test edilmektedir.

Sekil 2.10 Endiivi elektriksel test

2.1.1.10 Rulman Cakma Operasyonu

Endiivi rulmanlar1 donen endiiviye yataklama saglamaktadir. Rulman Cakma operasyonunda

rulmanin mil tizerindeki konumu ve ¢akma kuvveti 6nem arzetmektedir.

2.1.1.11 Kasnak Cakma Operasyonu

Endiivi kasnagi camasir makinasinin tamburu ile baglantiy1 saglayan kayisin bagh oldugu
kisimdir. Endiivi kasnaklar1 motor modellerine gore farkliliklar gostermektedir. Camasir

makinasinin devir sayisini etkileyen komponenttir.

NEMLI
PROSES KONTROL ve
- B LK AYARLARINIZI | | | S
MUTLAKA YAPINIZ... b ] | =

Sekil 2.11 Manuel rulman ve kasnak ¢akma tezgahi
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2.1.1.12 Son Balans Operasyonu

On balanssizlik alma isleminde 15 gr.mm ‘ye indirilen balanssizlik degeri endiivi paket
ylizeyinden frezeleme yapilmasi islemine dayanan balans makinalar1 ile max 2 gr.mm ‘ye

indirilmektedir.

Sekil 2.12 Manuel son balans makinasi

2.1.1.13 Zimparalama Operasyonu

Son Balans sonrasinda frezeleme sonrasi olusabilecek capaklar1 almak ve folyolama
operasyonunda folyonun endiivi paketine diizglin sekilde yapismasinin saglanmasi i¢in

yapilan operasyondur.

2.1.1.14 Ponzalama Operasyonu

Tornalama isleminden gecen kolektor yiizeyi ponzalanarak komiir ile uyumlu c¢aligmasi

saglanmaktadir.

- ﬁ{(‘r/f///’)/)))))))‘)))‘/

T

Sekil 2.13 Endiivi manuel zzimpara ve ponza makinasi
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2.1.1.15 Folyolama Operasyonu

Endiivi motorun donen kismidir ve sargilarin yerlestigi slotlar bulunmaktadir. Bu slotlar
endiivi 16000 — 18000 d/d ile donerken ugultu sesine yol agmakta bu da miisteri

memnuniyetsizligi yaratmaktadir.

Endiivi slotlar1 kaynakli ugultu sesinin oniine gegebilmek amaciyla endiivi paketinin {izerine

folyo kaplanmaktadir.

Endiivi zimparalama islemi sonrasinda endiivi paket yiizeyi folyolama igin elverisli hale

getirilmistir. Folyo yerlestirildikten sonra 1s1 uygulanmak suretiyle folyo biiziismektedir.

Sekil 2.14 Folyolama tezgahi

2.1.2 Stator is Akis1

2.1.2.1 Sa¢ Dilme Operasyonu

Disaridan hammadde olarak gelen sac malzemeler iiretilecek statorlarin boyutlarma uygun

olarak dilinme isleminden ge¢mektedir.

Sekil 2.15 Sac Dilme Operasyonu
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2.1.2.2 Laminasyon Basma Operasyonu

Uygun boylarda kesilen saclar preslerde 0.5 mm kalinliginda laminasyonlar halinde

kesilmektedir. Daha sonra paketlenerek stator ¢ekirdegi haline getirilmektedir.

Sekil 2.16 Stator Laminasyon Presi

2.1.2.3 Stator Sargi1 Operasyonu

Statorun c¢ekirdek haline getirilmesinin ardindan stator sargi hattinda sargi iglemi , termik ve

kameg1 takilmasi ile elektriksel test islemlerinden gegmektedir.

Sekil 2.17 Stator Sargi Hatti

2.1.3 Motor Montaj Operasyonlar
Montaja hazir hale gelen stator, endiivi ve kapaklar motor montaj hattinda bir araya getirilerek
motor haline getirilir.

Motor Montaj Hatt1 operasyonlar:

e KT(Kasnak Tarafi) ,KTA ( Kasnak Tarafi Aksi) kapaklar , Endiivi ve Statorlarin
gruplanmasi
e Vidalama operasyonu

e Motor Alistirma Tiineli
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e Motor Quality Test
e Ses Dinleme

e Vibrasyon Test

Sekil 2.18 Motor Montaj komponentleri

2.2 Endiivi Montaj Hatti Analizi

2.2.1 Mevcut Durumun Analizi

Endiivi Montaj Operasyonlart:

e Rulman Cakma Operasyonu

e Kasnak Cakma Operasyonu

e Son Balans Operasyonu

e Zmmparalama Operasyonu

o Kollektor Ponzalama Operasyonu

e Endiivi Folyolama Operasyonu

Mevcut durumda otomasyon olmadan endiivi montaj operasyonlarini inceledigimizde;

850 adet / vardiya 900 adet / vardiya 900 adet / vardiya 900 adet / vardiya
=

Rulman ve Kasnak Son Balans Zpnp s Ponzalama Folyolama
Cakma Tezgahi Makinasi i Makinasi Makinass

C
C
C
C

Sekil 2.19 Mevcut durumda endiivi montaj hatt1 yerlesimi

v’ 5 operator kullanarak 850 adet/vardiyahk tiretim gergeklestirilmekteydi.
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Bu iiretim seklinin dezavantajlart :

e Yalin iiretim seklinde diizenlenmemis olmasindan dolay1 gereksiz stoklar olusmakta
bu da stok maliyetine sebebiyet vermektedir.

e Uretilen yarimamuller bir sonraki operasyona tasmmaktadir. Tasima kayiplari
meydana gelmektedir.

e Bireysel tezgahlarda ariza ¢ikma oranlari ¢ok daha fazla oldugundan durus kayiplari
meydana gelmektedir.

e Operator bagimli ¢aligilan tezgahlarda kalite hatalarinin ¢ikma orani otomasyona gore

cok daha fazladur.

Yapmis oldugumuz analiz sonucunda asagidaki sekilde goriildiigii gibi bir hat kurarak ;

v 2 operator ile 1500 adet /vardiyalik tiretim hedeflenmistir.

n
Kasnak Cakma Kasnak Birakma Rulman Cakma —
Makinasi Makinasi Makinast Endifvi Yiikleme
Bogaltma

(Otomatik Son
Balans Makinasi
Zimparalama Ponzalama Fn\wla\ama EI
- i Makinast ]

\e/

Sekil 2.20 Otomasyon ile tasarlanacak yeni endiivi montaj hatti

uc
izolasyon
12sn.

Sekil 2.21 Endiivi hatt1 ¢evrim siirelerinin gosterimi
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2.2.2 Hattin Layout ‘unun Olusturulmasi
i
FOLYOLANA
] st
PONZA O | ziMPara | O ‘ l
SON BALANS
= @ - @ — : i i ik
E o - o . . e —
E i iSmE— o —— W?NAK e — =
&ULMAN KASNAK h Uriin 90~ CrvirMr
CAKMA DIZICI CAKMA® L \
=
Sekil 2.22 Endiivi montaj hatt1 Layout
Tablo 2.1 Yillik Kazang Tablosu
. Caligma .Saati . ¥illik Uretim
Operatir Sayis1|  fvardiya Vardiya Sayisi Tempo Adeti AdxSaat
(saat)

Once 5 7,5 3 850 500000 0,04
Sonra 2 7,5 E 1500 500000 0,01
YILLIK KAZANG

Fark
AdamxSaat Uretim adeti | Yillik Kazang ( €)
0,03 500000 85.294

223 Endiivi Montaj Hatti Otomasyonu Hakkinda Genel Bilgi

Endiivi Montaj Hattinda ;

Rulman Cakma Makinasi

Kasnak Dizme ve Kasnak Cakma Makinalari

e Zmmparalama Makinasma iliskin otomasyon Argelik biinyesinde tasarlanmis ve PLC

programi da yazilmistir.

Son Balans makinas1 yurtdist yatirim , Ponza ve Folyolama Makinalar1 da yurti¢i yatirim ile

disaridan alinmistir.

Bu tez calismasinda Rulman Cakma , Kasnak Brakma , Kasnak Cakma ve Zimparalama

makinalarina iliskin  PLC programi ve Operatér panellerinin  programlanmasi

gerceklestirilmistir.
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PLC Programlamada Siemens firmasina ait S7 — 200 CPU 224 PLC ‘ler kullanilmistir.

Asagida Siemens PLC ‘ler ile ilgili bilgiler yer almaktadir.

2.2.3.1 Siemens PLC ‘ler

Siemens firmas1 PLC ‘ler konusunda diinyanin en tecriibeli ve pazar pay1 en biiylik firmasidir.
Kullanic1 taleplerini karsilayabilmek amaciyla iirlin gaminda yiizlerce farkli model PLC

barindirir. Ancak temel olarak ayrima bakildiginda;

Kiigiik projeler i¢in S7-200 ve S71200
Orta biiyiikliikte projeler i¢in S7-300
Biiyiik Projeler i¢in S7-400

PLC ‘ler kullanilir (Cetin,2008) .

Projemize uygun olarak , digital ve analog giris-¢ikis sayisi, sayici sayisi , zamanlayici sayisi,

calisma hiz1 ,haberlesme durumlar1 gibi 6zellikleri g6z 6niinde bulundurarak se¢im yapilir.

Tablo 2.2 Siemens PLC ‘lere ait parametreler ve karsilagtirma tablosu

Siemens 57 S7 200 (224) S7 300 (315) S7 400 { 416) S7 314 IFM
Digital Girig- Cikag Sayis: 256 hit 1024 hit 128 k bit 1024 kit [ 10.0-1 127.7)
Analog Girig- Cilag Sayis 64 hyte 128 byte 9192 byte £4 hyte(PIWw 128-25€6)
Savyic Sayisi 256 64 512 64 C0-Ca3)
Zamanlayici Sayisi 256 128 512 125 (T0-T127)
Durum tespit isareti
Sayisi{Merker , Yardimeci Réle) |25¢6 hit 2048 hit 16384 hit 2048 { W00 -h255,7)
2560 word 45 Kbyte 2560 word
{ 4k emirler/veriler ( 16k emirler/32 k ( 4k emirler/verilar
Bellek Durumlan iging verileriging 512 Khyte igin)
Caligma Hizi { 1 K hineer emir
isleme igin ) 0.8ms 0.2ms 0.08ms 0.3ms
Program igleme sekli Yapisal Yapisal Yapisal Yapisal
Direkt, Direkt, Direkt, Direkt,
Adrezsleme imkanlan endirekt, sembolik endirekt, sembalik endirekt, sembalik endirekt,sembalik
Register durumu 16 hit - 32 hit 16 hit - 32 bit 16 hit - 32 bit 16 hit - 32 bit
Haherlesme Arabirimi 2 % PPI (Point to point) [FIPI { iulti Point Int)  [MPI/Profibus-DP P
AS-lnterface i AS-lnterface
AS-Interface Profibus F'erlllbuls Profibus
3 - Endistriyel Ethernet o
AF Endistrivel Ethernet Enddstriyvel Ethernet

Ayrica bunlarin disinda daha kiiclik kontrol projeleri i¢in tasarlanmis kompakt cihazlar da
bulunmaktadir. Siemens LOGO ve akilli role bunlardan bazilaridir. Bunlar genellikle kapali
bir birim halinde olup , giris ve ¢ikis sayis1 sabit ve ¢ok kisitl sayida genisletilme olanagina

sahiplerdir. ( Cetin,2008)
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2.2.3.2 Siemens S7 -200 PLC ‘ler Hakkinda

S7-200 serisi SIEMENS firmast tarafindan c¢ok ¢esitli otomasyon uygulamalarinda
kullanilmak tizere tasarlanmis programlanabilir lojik kontrolorlerdir. Kompakt tasarimi , fiyat
avantaji ve glclii ve esnek coziimleri S7-2004U kiigiik capli uygulamalar i¢in avantajli

kilmaktadir.

Sekil 2.23 S7-200 PLC dis goriiniis

Siemens ¢esitli uygulamalar i¢in efektif ¢oziimler sunabilmek amaciyla degisik 6zellik ve
yeteneklere sahip farkli S7-200 PLC ‘ler sunmaktadir. Kullanicilar uygulamalarina gore sen

uygun PLC ‘yi segcmektedirler ( Cetin, 2008 ).

Tablo 2.3 S7-200 PLC °‘lerin karsilastirilmasi

Ozellikler CPU 221 CPU 222 CPU 224 CPU224XP |CPU226
Fiziksel Boyutlari 0x80x62 90x80x62 120.5%80%62  |140x80x62 190x%80%62
Program Hafizasi - RUN modunda ¢aligma durumu |09 byte 4096 byte 8192 byte 12288 byte  [16384 byte
Program Hafizasi - RUN modu disi ¢galisma durumu  |4096 byte 4096 byte 12286 byte  [16384byte  |24576 byte
Veri Hafizasi {Data Memory ) 2048 byte 2048 hyte 8192 hyte 10240 byte 10240 byte
Back-up Hafizasi { Memory Back-up ) 50 saat 50 saat 100 saat 100 saat 100 saat
Dahili Digital Girig Cikis Sayisi GIN/40UT  [8IN/E0UT  |141M /10 0UT 141N /10 QUT |241N / 16 OUT
Dahili Analog Girig Cikis Sayisi - - - 2IM/10UT

Genisleme Modiilii sayisi - 2 7 7 7

Hizli Sayici Savisi 41 30kHz ) 430 kHz) 630 kHz) 2(200 kHz) & 30 KHz)
Darbe gikisi{ Pulse) Sayisi 2(20kHz)  |2(20kHz)  |2(20kHz) [2{20kHz) |2(100kHz)
Analog ayar sayisi 1 1 2 2 2
Gergek Zaman Cikig Sayisi Kartile Kartile Dahili Dahili Dahili
Haberlegme Port Sayisi 1 R5-485 1 RS-485 1 RS-485 2 RS-485 2 RS-485
Bool tarama hizi { Boolean Execution Speed]) 0.22ms 0,22 ms 0,22 ms 0,22 ms 0,22 ms
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3.  RULMAN CAKMA MAKINASI OTOMASYONU

Otomatik Rulman Cakma Makinasi alt ve iist rulmanlar1 palet iizerine yerlestirilmis ve rulman

cakma istasyonunda yataklanmis endiivinin yukaridan ¢akma kafasinin gelerek rulmanlari

cakma islemini gergeklestirmesini saglayan makinadir.

Sekil 3.1 Otomatik Rulman Cakma Tezgahi

3.1 Rulman Cakma Operasyonu Kullanilan is Elemanlar

Cakma Kafas1 Asag1 / Yukan Pistonu : Rulman Cakma islemini gerceklestiren
hidrolik ¢ift etkili bir pistondur.

Load Cell

B Cakma Kafasi
p— - Asagi / Yukari
Pistonlan

: \—\; 8 =

\'\
{

Sekil 3.2 Rulman ¢akma tezgahi ¢akma kafasi
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. Giris Stoperi : Rulman Cakma operasyonuna yeni bir paletin girdigini gdsteren
pnomatik is elemanidir.
. Istasyon Stoperi : Rulman ¢akma operasyonuna gelen paleti istasyonda tutan ve

rulmanlar1 ¢akilmis endiiviyi gonderen pnomatik is elemanidir.

. Istasyon Asag1 / Yukan Pistonu : Paletin rulman ¢akma oncesinde yataklanmasini
saglayan pistondur.
. Kod vurucu Piston : Rulman ¢akma operasyonunda, ¢cakma esnasinda cetvelden

alman ¢akma boyu ve Load Cell ‘den alinan kuvvet degerleri set edilen degerlerin disinda
olursa palette bulunan kodlama kafalarina kod vurucu piston tarafindan Red kodu vurulmakta

ve ilgili palet , red bandina gonderilmektedir.

Kod Vurucu Piston

Giris Stoperi
Cikis Stoperi

Sekil 3.3 Istasyon Asagi- Yukari, Giris-Cikis Stoperi,Kod Vurucu Piston

e (Cakma Kafas1 Asag1 Yavaslatma Valfi : Cakma kafas1 asagiya yliksek hizda inmeye

baslar. Cetvelin belirli bir noktasindan itibaren inis yavaslar.

Endiivi’de rulmanin mil tizerindeki konumu ¢ok 6nemlidir. Eger rulman mil {izerinde dogru
konumda durmuyorsa motorda ses ve rulmanin Omriiniin kisa siirede tamamlamasi gibi

problemler olusmaktadir.

Hidrolik anlik etkilere hemen tepki veremez. Cok hizli bir hareket yaparken bir anda ‘dur’
komutu geldiginde hemen duramayacaktir. Bu ¢akma yolunun belirli bir degerinden sonra
hidrolik ¢akma kafasi diisiik hizda hareket ettirilir ve ‘dur © sinyali geldiginde minimum

sapma olmasi saglanir.
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. Analog Cetvel : Cetvel rulman ¢akma yolu boyunca rulman ¢akma kafasinin

konumlarimni algilar . Analog cetvelden alinan degerler PLC programinda kullanilmaktadir.

Analog Cetvel

Cakma Kafasi ilerleme
Degeri Sensorii

Sekil 3.4 Analog Cetvel

. Load Cell : Load Cell ¢akma esnasinda rulmanlarin ¢akilma kuvvetini hisseden piezo-
elektrik bir elemandir. Load Cell kontrol iinitesinden minimum ve maksimum ¢akma
kuvvetleri ayarlanmistir. Bu parametreler PLC programinda input olarak kullanilmaktadir.

» Rulmanlarin i¢ ¢aplarmin toleranslarin diginda olmast

» Milin ¢apinin toleranslarin disinda olmasi

durumlarinda Load Cell ‘de tanimlhi kuvvet araligmin disina ¢ikmakta ve ‘Red’ kabul

edilmektedir.

Load Cell Kontrol Unitesi
Sekil 3.5 Load Cell ( Yiik Hiicresi )
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3.2 Rulman Cakma Makinas1 Calisma Senaryosu
3.2.1. Rulman Cakma Otomatik Cevrim

3.2.1.1 Baslangi¢c Kosullarinin Olusturulmasi

v Start butonuna basilmasi ile hidrolik start alacaktir. Touch panelden ‘Sistem Start ¢

sinyalinin verilmesi ile sistem start alacaktir.

v Stop ve Acil Stop butonlarina basilmasi durumunda sistem ¢alismasi durdurulacak ve

hidrolik basinci kesilecektir.
v" Sistemde manuel / otomatik anahtar1 bulanacaktir.

v Sistem Otomatik ¢evrimde ¢alisiyorken kapi agildiginda sistem ¢aligmasini durduracak
ve hidrolik basmci kesilecektir. Sistem manuel cevrimde ise kapi agildiginda sistem

durmayacak ve hidrolik basing kesilmeyecektir.

v' Sistem bulunan is elemanlar1 hidrolik basmcimni her zaman hissetmemelidir. Bu is
elemanlarinin Omiirleri agisindan 6nem tasimaktadir. Hidrolik is elemanlarma ait valfler

enerjilendiginde hidrolik yol verme ger¢ceklesmelidir.

3.2.1.2 Rulman Cakma Giris Stoperi

Giris stoperinde paletin bulunmasi halinde giris stoperi paletin gegmesine izin verecektir.
Eger bir palet giris stoperinden ge¢mis ve islemini tamamlayip istasyonu terk etmigse yeni bir
palet iceri almabilir. Aksi takdirde yeni palet, bir onceki palet islemini tamamlayip

istasyondan ayrilmadan giris stoperinden gegemeyecektir.

3.2.1.3 istasyon Stoperi ve Istasyon Yataklama Yukari / Asag

Rulman c¢akma islemine girecek olan endiivi paleti istasyon stoperine gelir. Istasyon
stoperinde bekleyen palet yataklama, cakma ve kod vurma islemlerinden gecer. Sonra
istasyon yataklama asag1 hareketini yaparak paleti banda indirir. Islemini tamamlayan palet

istasyon stoperinin salmasi ile istasyonu terk eder.

3.2.1.4 Cakma Kafas1 Asag1/ Yukan Hareketi

Istasyonda paletin yataklanmasmin ardindan ‘Cakma Kafa Asag1’ inis hareketi baslayacaktir.
Cakma kafas1 cetvelde daha onceden belirlenen degere geldiginde yavaslayarak asagi inis

hareketini stirdiirecektir. Rulman ¢akma islemi cetvelde belirlenen ‘rulman ¢akma Olgiistine
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gelene dek siirecektir. Rulman ¢akma Olgiisiine gelindikten sonra ¢akma kafasi yukari

kalkacaktir.

3.2.1.5 Paletin Kodlanmasi

e [oad Cell minimum ¢akma 6l¢iisiiniin altinda
e Load Cell maksimum degerin iizerinde

e Rulman Cakma 0l¢iisii istenilen degere ulasamamasi

olmasi halinde, durumlarinda red olarak kodlanacaktir.

3.2.2 Rulman Cakma Manuel Cevrim

Sistem manuel ¢evrime alindiginda;

e Istasyon Asagi/ Yukari

e Giris ve Istasyon Stoperleri Set / Reset
e (Cakma Kafas1 Asagi/ Yukar1

e Kod Vurucu Valfler Set / Reset

e Touch panelden cetvel set degerlerinin girilmesi

hareketlerini gerceklestirebilecektir. Manuel c¢evrimde kapi acik ise sistem hidroligi

kesmeyecektir.
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Rulman Cakma Makinasi Teknoloji Semasi
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Sekil 3.6 Rulman ¢akma teknoloji semasi
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34 Rulman Cakma Makinasi Sembol Tablosu

PLC programinda kullanilacak olan Girisler(Inputs), Cikiglar (Outputs), Gegici Hafiza
Birimleri (Merker) , Zamanlayicilar (Timers ), Sayicilar (Counters) , Analog Giris ve Cikislar
gibi adreslerin sembolik olarak isimlendirilmesi ve ilgili adreslerle ilgili agiklamalarin

yazilmasi i¢in Sembol Tablosu ( Symbol Table ) olusturulmaktadir.

o |2 Surnbol Address Commert
1 Start_butonu 0.0 Start Butonu
2 ztop_butanu 01 Stop Butonu
3 Acil_Stop 0.2 Acil Stop Butonu
4 b anuel_Otormatik, 0.3 b arel- Otomatik. Anahtan
] F.ap_Emnigeti 1.3 K.ap Emnivet Switchi
B Girig_Stoper_Sensoru 0.6 Giriz Stoper Senzon
i |ztasyon_Stoper_Senzon 0.7 |ztazypon Stoper Senzony
g Reset_Senzoru 1.0 Reset Senzoru
9 Cakma_FKafasi_dsaqi (01 Cakma F.afaz Azag Walfi
10 Cakma_Kafasi_vukar [0z Cakma F.afasi Azad Walfi
11 |ztasyon_Yukar (0.3 |ztazypon vukan W alfi
12 |ztazyon_szagi (0.4 |ztasypon Azagi v alfi
13 C_Kafazi_dzag vavas [0E Cakma F.afasi Azagi vavazlatma Walf
14 Girg_Stoper 1.0 Giriz Stoperi Walfi
15 |ztasyon_Stoperi (1.1 |ztazypon Stoper
16 OF_kodlama Q20 k. kodlawc walf
17 RED_kodlama [0y RED kodlayc walf
18 Sistem_Start k0.1 Siztern Start berkeri
19 TP_Sigtem_Start k20,0 Touch panel ziztemn start zinyal
20 Hidralik_5Start k0.0 Hidrolik. Start Merker
21 Cucle_erker k0.2 Giniz gtopen cycle Merken
22 Girs_stoper_merkeri k1.0 Giriz stoper merker
23 | |2) |TE. Gz Stoper Set M11.0 Touch panel giriz stopen zet zingali
24 |ztasyon_ywukar_timer T37F |ztazypon wukan zet timer'
25 Iztazvon wakan_ merken M12.3 Iztazyon pukan merkern
26 |ztaspon_ywuk_reset_time T3g |ztasypon yukan reset bimer
27 Iztazvon wakan_ merken M12.1 Iztazyon pukan merkern
28 Cetvel_ilk_deger_timer T43 Cetvel yavazlatma noktazina ulazh
29 Tirme_out_timer Th0 Siztern zaman azimi timer')
a0 TP_K.api_yazizi k216 Touch panel K.api acik yazizi
£ TP _Cakma_kafazi_azagi 204 Touch panel cakma kafazi azaqi vavaslatma merker
32 Cakma_kafasi_yavas k101 Cakma kafazi azagi yavazlatma merker
33 Cakma_kafasi_pukar k17,2 Cakma kafazi yukan merker
g TP_cakma_kafazi_wukar k205 Touch panel cakma kafasi pukan zingali
35 C_kafa_yukari_mrkr_man k102 Cakma kafazi yukan zet merkern
36 TP _istasyon_aszaqi k20.2 Touch Panel istazpon azagi siryali
ar |stasypon_asagi_mrkr_man k104 | ztazpon azagi zet merker
s |stasypon_asagi_timer 52 | ztazyon azagi limer'
39 TP _iztaspon_yukar k203 Touch panel iztazvon wukan merken
40 |stepn_yukar_mrkr_man k103 | gtazyan puk.an merken[manuel]
41 TP _Giriz_stoper k206 Touch panel ginz stopen set sirpali
42 15 Ginis, stopen mrkr_marn 11,0 Girig stopern zet merkern [ manuel]
43 TP_lstasyon_ztopern k207 Touch panel iztazvon stoperi zingali
44 Cetvel Al Analog Cetvel degeri

Sekil 3.7 Rulman Cakma Sembol Tablosu
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3.5 Rulman Cakma Makinas1 PLC Program

3.5.1 Baslangi¢ Sartlarinin Olusturulmasi

Metwork 1
| tAMUEL HAREKETLER

SM0.0 MAMUEL

| |
| I EN

Metwork 2
[ CETWEL

MO0 CETWEL
|} EN

e Manuel hareketler’ ve ‘Cetvel’ sayfalari enable edilir.

Metwork 3
[5ISTEM 5TART
20,0 k0.1
| | I
1 | p )
Symbaol Address Comment
Siztern_Start k0.1 Siztem Start Merken
TP_Sizten_Start 200 Touch panel siztenn start zinpal

e Touch panelden ‘M20.0 Sistem Start Sinyali’ geldiginde ‘M0.1 Sistem Start Merkeri’ set

olur.

Metwork 4 Metwork Title
| HIDROLIE, START

10.0 k0.0
| | r
1 (s)
1
Symbaol Addresz Comment
Hidrolil_Start k0.0 Hidrolik. Start herkeri
Start_butarnu 0.0 Start Butonu

e 0.0 Start butonuna basildiginda hidrolik start merkeri M0.0 set olur.
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Metwork 5
[HIDROLIE STOP
101 10,0
| | r
I (R)
1
0.2 r20.0
— (")
103 11.3
| | | |
I 1 /]
Symbal Address Comment
Acil_Stop 0.2 Azl Stop Butonu
Hidralik_Start k0.0 Hidralik, Start Merker
K.ap_Erniyeti 1.3 F.ap Ermniyet Switchi
W anuel_Otomatik 10,3 b anuel- Otomatik &nahtan
stop_butonu 101 Stop Butornu
TP_Sistemn_Start k200 Touch panel sighem start zinpali

o Stop Butonu (I0.1 ) veya Acil Stop Butonu ( 10.2 ) ° na basildiginda hidrolik

kesilecektir.

o Otomatik ¢evrimde kapi acgilirsa hidrolik kesilir. Manuel c¢evrimde kapi acilsa da

hidrolik kesilmeyecektir.

Network b

[HIDROLIK MOTOR START
M0.0 (0.0
| ( )

o Hidrolik Start Merkeri( M0.0 ) set oldugunda hidrolik motoru ¢alisir.

Metwork 7
[ SISTEM HIDROLIK AMA VALF] |
Q01 N[Nk
| | r
1 I N
Q0.2
Q0.3
Q0.4
Q06
Symbol Address Comment
C_Kafasi_fszagi vavaz QoeE Cakma F.afazi Azagi v avaslatma Valfi
Cakma_Kafazi_Azaai Qo1 Cakma F.afaz Szag VW alfi
Cakma_Kafazi vrukar ooz Cakma F.alazi Szab VW alfi
Istasyon_Aszagi Q0.4 | stazyon Azaagi Walfi
letazpon_ruk.ar Q03 | stazpon ukan Y alfi
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° Sistemde hidrolik elemanlar sirekli olarak hidrolik basincinda kalmamaktadir.
Hidrolik valflerden herhangi biri set oldugunda sistem hidrolik ana valfi( Q0.5) enerjilenerek

hidrolik yol verme gerceklestirilecektir.

3.5.2 Giris Stoperi Set / Reset

Metwork 8
[GIRIS STOPERI SET |
k0.0 k0.1 10.3 0.6 0.2 1.0
| | | | | | | | | | r
1 - 1 /1 1 1 /1 ¢ )
10.3 t411.0 10.3 0.2
] | | | | r
1 . 1 /1 (s5)
1
Symbol Address Comment
Cycle_Merker w02 [@inz stopen cycle Merken
Ging_stoper_merken 1.0 Ging stoper merken
Giriz_Stoper_Sensomu 0.6 (iriz Stoper Sensoru
Hidrolik_Start k0.0 Hidrolik. Start kerkeri
M anuel_Otomatik, 0.3 b arwel- Otomatik. Anahkan
Siztern_Start [GLIN| Siztern Start Merker
Network 10
[ CYTLE RESET
1.0 k0.2
| | r
1 (r)
1
10.2

—

Symbol Address Comrment
Acil_Stop 10.2 Acil Stop Butonu
Cycle_Merker 0.2 (Giriz stopen cycle Merker
Reset_Sensoru 1.0 Reset Senzar
Metwork 9
k1.0 0.6 1o
| | | | H
| [ | [ 51 out
SR
0.6
| |
1 R
Sumbaol Address Comment
Giriz_gtoper_merkeri k1.0 [Giriz stoper merker
Giriz_Stoper_Senszoru 0.6 [Firiz Stoper Sensaru
[Giniz_Stoper [1.0 [Finz Stopen Y alfi
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° Otomatik ¢evrimde, ¢ M0.0 Hidrolik Start Merkeri ¢ , ‘MO0.1Sistem Start Merkeri ¢ ve
‘10.6 Girig Stoper Sensorii‘ ‘niin enerjili olmasi durumunda ‘M1.0 Giris Stoper Merkeri’
enerjilenerek ‘Q1.0 Giris Stoperi’ni set eder. Bu durumda giris stoperi paletin gegisine izin
verir. Ilgili palette bulunan endiivi kasnak ¢akilmak iizere istasyon bolgesine gider. Palet
kasnak cakma operasyonunu bitirip ‘1.0 Reset Sensorii” nii gérmeden giris stoperi yeni bir

palet almayacaktir. ‘M0.2 Cycle Merkeri’ bu 6zelligi saglamaktadir.

o Manuel ¢evrimde,”M11.0 Giris Stoperi Set Merkeri’ set oldugunda ‘M1.0 Giris Stoper
Merkeri® enerjilenerek Q1.0 giris stoperi agilacaktir. M20.6 Touch Panel ‘den gelen giris

stoperi manuel set sinyalidir.

3.5.3 istasyon Yukar1 Hareketi

Hetwork 11
M0 10.3 0.7 a7
| | | | ] |
| I | ! I l I IM TOM
104FT 100 ms
Network 12
[I5TASYON YUKARI |
0.1 k0.2 10.3 10.7 T¥% M12.3
] | | | | | | | | | r
1 - 1 /1 - 1 (s)
1
Syrnbol Address Comment
Cycle_Merker M0.2 Giriz stopern cycle Merkern
Istasyon_Stoper_Sensomu 0.7 |stazyon Stoper Sensomu
M anuel_Otomatik, 10.3 b anuel- Otarmatik, Anaktan
Sistern_Start k0.1 Siztern Start Merkeri
Istazyon_pukari_tirmer T37 Istazyon wukan et timer'
Hetwork 14
10.3 (0.3 T3
| | | |
| ! I | I IM TOM
204PT 100 mg
Symbaol Address Comment
Istazpon_yuk_reszet_time T38 Iztazyon pukan rezet imer
Istazyon_Yukar Q03 Iztazyon Yukarn Valfi
 arel_Otarnatil 10.3 tanuel- Otarmatik. Anahtan
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Metwork 13
|
0.3 T=8 Qo3 123
| | | | | | f
1/ I 1 \ T J
11.0
| |
1 I
0.2
| |
1 I
Symbol Address Comment
Acil_Stop 0.2 Acil Stop Butonu
Istazpon_yuk_reset_time T35 Istazpon puk.an reset timer
Istazpon_ukar Q0.3 Iztaspon vukan Walli
h anuel_Otamatik, 0.3 tanuel- Otomatik Anahtan
FReset_Sensoru 1.0 Feszet Sensoru
Metwork 10
| ISTASYOM YUEARI
0.3 M20.3 Qo4 k10.3
| | | | | | r )
1 | | I | I LS
Symbuol Address Comment
|stasyon_Aszagi Q04 |stasyon Azagi Valfi
|stayn_pukari_mrki_man k10.3 |stasyon yukar merken[manuel]
tanuel_Otarmatik 103 tanuel- Otamatik Anahtan
TP _iztazyon_yukari M20.3 Touch panel istazvon wukar merker
Metwork 11
| |STASYOM vUKARI
10.3 +10.3 003
| | | | r )
1 I 1 I LS
103 M12.3
| / | | |
1 I 1 I
Symbol Address Comment
|stasypon_vukar (0.3 |stazyon Yukan Valfi
|stapn_pukari_rmrkr_man k103 |stasypon yukar merkenmanuel]
tanuel_Otomnatil 0.3 tanuel- Otormatik Anahktan

Otomatik Cevrim;

o Giris stoperinden gegen palet istasyon stoperine gelir. ‘10.7 Istasyon Stoper Sensorii ©
niin paleti gérmesiyle 1 saniyelik bir gecikme sonras1 “T37 istasyon yukari set timer’1
enerjilenir. Network 14 sartlarinmn olusmasiyla ‘M12.3 Istasyon Yukar: Merkeri’
enerjilenerek ‘Q0.3 Istasyon Yukar1 Valfi’ set olur ve istasyonda bulunan palet
yataklama tablasmnin kalmasiyla yataklanir.

o Q0.3 enerjilendikten 2 saniye sonra ‘T38 Istasyon yukari reset timer’ 1 ¢ikis verir ve

M12.3 resetlenir. 5/2 hafizali tip bir valf kullanildigindan istasyon yukarida kalmaya
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devam eder. M12.3 ‘lin reset olmasiyla artik istasyon asagi valfi sinyal ¢akigmasi

olmaksizin enerjilenebilir.
Manuel Cevrim;

o Touch panelden gelen “M10.3 Istasyon Yukar1 Sinyali” ile “Q0.3 Istasyon Yukar1

Valfi” enerjilenerek yataklama tablasi yukari ¢ikar.

3.5.4 Cakma Kafas1 Asag1 Hareketi

Hetwork 15
| ISTASYOM YUK SINYALI
10.3 Tag M121
| | | | I
1 /1 1 (s)
1
Symbol Addiess Comment
Istazpon_yuk_reset_time T38 |stazpon yukan reset timer
M anuel_Otornatik, 0.3 b arwel- Otomatik, Anahtan
Hetwomk 2
| Caka EAFAS] ASAGI
10.3 101 201
] | | | r )
| | 1 I L
10.3 121
| | | |
| | 1 I
Symbol Address Carmrment
Cakma_K.afazi_Azagi G0 Cakma K.afas Azag ' alfi
Cakma_kafasi yavas k101 Cakma kafasi azagi vavazlatma merkeri
Manuel Otarmatik, 0.3 M anuel- Otarmatik, Anahtan
Metwork 1 |
| Cakhdd FAFAS] ASAGIrAVASLATMA WALFI
0.3 k20 4 [o.2 k101
| | | | | | r
1 1 1 /1 ¢ )
106
Symbal Address Camment
Cakma_kafasi_pavas b10.1 Cakma katazi azagi vavazlatma merkern
Cakma_F.afaz_vukarn Q0.2 Cakma K.afasi Azadi Valh
Manuel_ Otomatik, 0.3 tanuel- Otarnatik, Anakkan
TP_Cakma_kafasi_asaqi 204 Touch panel cakma kafasi azagi vavaslatma merker
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Metwork 1
[ CETWEL
SM0.0 Dv_|
| |
|} EN ENDf——)
Al 1M1 ouT fFwwin
+1004IN2
Symbal Addreszs Comment
Cetvel AP0 Analog Cetvel degen
Metwork 3
| CAEMA KAFAS] ASAG] YAVASLATMA WaLFI
0.3 M10.1 (0.6
| | | | [ )
| | 1 I LS
0.3 W 121
| | | o | | |
| | 1 I | |
WY
Symbaol Address Comment
C_Kafazi_hsagi_vavas [0 Cakma K.afazi Adsagi vavaslatma Yalfi
Cakma_kafasi_yavas k101 Cakma kafazi azagi vavaslatma merkeri
t aruel_Otamatil, 0.3 kanuel- Otamatik. Anaktan

Otomatik ¢evrimde;

o “Q0.3 Istasyon yukar1 valfi” enerjilendikten 2 saniye sonra T38 cikis vererek “M12.1
Istasyon yukarida Sinyali Merkeri” enerjilenir ve “Q0.1 Cakma Kafas1 Asag1 « valfi set
olur.

o Cakma kafas1 cetvelde touch panelden girilen VW4 degerine ulastiginda “Q0.6 Cakma
Kafas1 Yavaglatma Valfi” set olur ve cakma kafasi hareketine yavas bir sekilde devam

eder.
Manuel ¢evrimde;

. Touch panelden gelen “M20.4 Cakma Kafasi Asagi Sinyali”’nin gelmesiyle M10.1
enerjilenerek “0.6 Cakma Kafasi Asagi Yavaglatma Valfi” ve “Q0.1 Cakma Kafas1
Asag1 valfi ayn1 anda set olur. Manuel ¢evrimde “Cakma Kafas1 Asagr” islemi yavas

modda gerceklesecektir.
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3.5.5 Istasyon Asag1 — Cakma Kafas1 Yukar Hareketi

Metwork 16
1.0 k121
| | [
1 (r)
1
103
(0.0
/
T43
TaD
Symbol Address Comment
Cetvel_ilk_deqger_timer T43 Cetvel pavaslatma noktazina ulash
tlaniuel_Otomatik, 10.3 td anuel- Otamatik Anahtan
Reset_Sensomu 11.0 Rezet Senzom
Tirme_out_timer Ta0 Sizten zaman asimi timer'
Metwork 4
0.3 T43 b11.2
| | | |
1 /1 1 5 )
1
Ta0
| |
1 I
Symbol Address Comment
Cakma_kafasi pukan M11.2 Cakma kafazi yukar merker
Cetvel_ilk_deger_timer T43 Cetvel yavaslatma noktazna ulash
tlaniiel_Otomnatik, 103 b anwel- Otamatik, Anahktan
Tirne_out_timer Th0 Siztem zaman asimi bimer't
Metwork b
1.0 M11.2
| | I
- {r)
1
o0
— =
Sumbol Address Comment
Cakma_kafazi_yuk.ar M11.2 Cakma katazi yukar rmerker
Reset_Senson 1.0 Feset Senzoru
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Metwork 6
| CAKMA EARAS] YUEARI
10.3 t20.5 Qo0 M10.2
| | | | | | I
. . 1 /1 ¢ )
Symbol Address Comment
C_kafa_yukar_mrki_man r10.2 Cakma kafas vukan zet merker
Cakma_Fafasi Aszaqgi [RLIR Cakma F.afaz Azag VW alfi
tdanuel_Otomatik, 0.3 tdanuel- Otomatik, Anahtan
TP _cakma_kafazi_yukar 205 Tauch panel cakma kafasi pukari zirgali
Hetwork 7
| CarMa LARAS] YUKARI
0.3 t10.2 [o.2
| | | | r )
1 | 1 I L
0.3 111.2
| | | |
1 /1 .
Symbol Address Comment
C_kafa_ywukari_mrkr_man M10.2 Cakma kafasi yukan set merker
Cakma_Fafaszi_vukarn Q0.2 Cakma Fafaz dzad valfi
Cakma_kafasi_yukar M11.2 Cakma kafasi yukar merker
t ariel_Otomatik 10.3 M anuel- Otomatik Anahtan
Hetwork 2
W T43
| <=1 | H TON
W2
204PT 100 mz
Symbol Address Comment
Cetvel ilk_deager_timer T43 Cetvel yavazlatma noktasina ulash

Otomatik ¢evrimde;

e (akma kafasmin asagiya inmesinden 1 saniye sonra ‘T43 cetvel degeri timer’1 ¢ikis
verecektir. T43 ‘iin ¢ikis vermesiyle “M12.1 Istasyon Yukarida Sinyali” resetlenerek
“Q0.1 Cakma Kafas1 Asag1 Valfi” ve “Q0.6 Cakma Kafas1 Asag1 Yavaslatma Valfi”
nin enerjisi kesilecektir. Ancak hafizali tipte bir valf kullamildigindan ¢akma kafas:

asagida kalmaya devam edecektir.
M12.1 merkerinin reset islemi;
» 11.0 Reset sensorii
» Sistemin manuel ‘e alinmasi

» Q0.0 Sistem start sinyalinin kesilmesi
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» T 50 Time-Out zamanlayicisi’nin set olmasi
sartlarindan herhangi birinin gergeklesmesiyle olusur.

e Q0.1 ve Q0.6 ‘nin resetlenmesinin ardindan , T43 “iin ¢ikis vermesiyle “M11.2 Cakma

Kafas1 Yukar1 Merkeri” enerjilenerek “Q0.2 Cakma Kafas1 Yukar1 Valfi” set olur.
M11.2 ‘nin reset olmasi yani Q0.2 Cakma kafas1 valfinin reset olmasi ;

e Paletin ‘I11.0 Reset Sensorii’nden gecmesi veya ‘Q0.0 Hidrolik Motor Valfi’nin

enerjisinin kesilmesiyle miimkiin olmaktadir.
Manuel ¢evrimde;

e Touch panelden gelen “M20.5 Cakma Kafasi Yukar: Sinyali” ile M10.2 merkeri
enerjilenerek “Q0.2 Cakma Kafas1 Yukar1 Valfi” set edilir.

e (akma kafasinin ilerleme yolu cetvel tarafindan kontrol edilmektedir. Cetvel PLC’nin
Analog Input 0. Word “line baglanmistir.( AIW0) . AIWO ‘dan alinan deger 100 e
boliinerek touch panelden girilen deger ile uygun basamakta olmasi saglanmistir.
AIWO0 ‘dan alinan VWO cetvel degeri , touch panelden girilen deger ile karsilastirilir.
VW0 < VW2 olmas1 durumunda 1 saniye gecikme ile T43 c¢ikis verir ve cakma kafasi
yukar1 ¢ikar.

3.5.6 Paletin Kodlanmasi

Hetwork 3
| SISTEM RESET ZaMANI
[R[1R TaN
] |
l I IM TOM
EO-4PT 100 mz
Symbol Addrezs Comment
Cakma_¥.afasi_fzag (01 Cakma F.afaz Azag Y alh
Tirme_out_tirmer TR0 Siztern zarman azimi timer't
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Metwork 9
Q2.0 T51
| |
| I IM TOM
Q0.7 104PT 100 ms
Symbol Address Camment
0OF._kodlama G20 OF. kaodlayic wvalf
RED_kodlama Qo7 RED kadlawme valf
Hetwork 4
| CARMA ASIRI ZaMANDAN RED MARKIRI
TEO M11.3
|} 5 auT
SR
1.0
| |
. R
T51
0.2
Symbol Address Comment
Acil Stop 0.2 Acil Stop Butonu
Fiezet Senzom 1.0 Fiezet Senzoru
Time_out_timer Ta0 Sighern zamar azimi timer'
Metwork b
| CAEMA ASIRI YURDEN RED MARKIRI
W0 b11.4
| .| | Y |
| »=l I I 51 ouT |
W2 SH
1.0
| |
. R
T51
0.2
Symbol Addresz Comment
Acil_Stop 0.2 Acil Stop Butonu
Rezet_Senzoru 1.0 Fezet Senson
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Hetwork 6
| ok A7 I IEDEN RED MARKIRI
W0 111 Qo1 115
| <=1 } N I =1 oot
W2 SR
1.0
| |
1| R
TA1
0.2
Symbaol Address Comment
Acil_Stop 0.2 Acil Stop Butonu
Cakma_F.afazi_fsagi @01 Cakma k.afaz dzag Walh
Reset_Sensoru 1.0 Feset Senzaru
Metwork 8
[RED KODLAMA
0.3 h11.3 k11,7 Q0.7
1 | | |
l 4 I I ! I 51 adTt
Sh
k114
k115
|
I
TH1
| |
1 R
0.2
Symbol Address Comment
Acil_Stop 10.2 Acil Stop Butonu
M anuel_Otomatik, 10.3 tanuel- Otomatik Anahtan
RED_kodlama Qo7 RED kodlawc walf
Hetwork 11
[ 0K KODLAMA
M11.6 Q0.2 Q2o
| | | | H
| I | I 51 adr
SR
1.0
| |
- R
Ta1
0.2
Symbal Address Comment
Acil_Stop 10.2 Acil Stop Butonu
Cakma_F.afazi_“vukar Q0.2 Cakma F.alasi Azad v alfi
OF._kodlama Q2.0 QF. kodlamo walf
FReset_Sensoru 1.0 Flezet Senson
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Cakma kafasmnin yukariya kalkmasinin ardindan palet kodlama islemi gergeklestirilir.
Otomatik Cevrimde ;

o T50 Time Out Timer” 1 ¢ikis verdiyse sistem asir1 zamandan dolay1 ¢alismasini keser
ve resete gecer. Cakma islemi gergeklestirilmez. TS50 ‘nin ¢ikis vermesiyle “M11.3 Kasnak
Cakma Time Out’tan RED Merkeri” enerjilenerek “Q0.7 Red Kodu Vurma Valfi” set olur ve

palete red kodu vurularak red bandina génderilir.

o Palete OK veya RED kodu vurulduysa 1.5 saniye sonra T51 c¢ikis verir ve M11.3

resetlenir.( M11.3 Reset sensorii ile de resetlenebilir.)

o Cetvel degerine ulagsmis ve Load Cell maksimum limiti asilmis ise “M11.4 Load Cell
Asir1 Yik Red Merkeri” enerjilenerek “Q0.7 red kodu vurma valfi “ set olur ve palete red

kodu vurularak red bandina yollanir. Reset islemi M11.3 gibi yapilir.

o Cetvel degerine erismis ve Load Cell minimum degeri asilamamigsa “M11.5 Load
Cell Az Yiikten Red merkeri” enerjilenerek “ Q0.7 Red Kodu vurma valfi ” set olur ve

arabaya red kodu vurulur. Resetleme islemi M11.3 ve M11.4 ‘te oldugu gibi T51 ve 11.0 ile

reset olur.
Metwork 7
Loy M11.7 Th2
|} 5 auT H TOH
SA
[20 204FT 100 mz
11.0
| |
1 R
Symbol Address Comment
|stasyon_asagi_timer T52 |stasyon asag imer'
0F¥_kodlama G20 OF kodlame walf
RED_kodlama Qo7 RED kodlawc walf
Feset_Sensomu 11.0 Feset Senzoru
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Hetwork 8
[RED KODLAMA
0.3 t11.3 t11.7 Loy
| l | | | |
| / I | I | / I 51 ouT
SR
t11.4
k115
| |
1 I
a1
| |
- R
0.2
Sumbol Address Carmment
Acil_Stop 0.2 Al Stop Butonu
b anuel_Otomatik 10,3 b arwel- Otomatik, Anahtan
RED_kodlama ooy RED kodlame walf
Hetwork 9
G20 T51
| l
| I IM TOM
[0.7 104PT 100 mz
Symbol Address Comment
0OF._kodlama Q2o 0OF. kadlawmz valf
RED_kodlama Q07 RED kodlagic walf

OK veya RED kodunun vurulmasmndan 2 saniye sonra “T52 Istasyon Asagi Zamanlayicis1®

cikis verir.

Otomatik ¢evrimde;

“M11.2 Cakma Kafas1 Yukarida Merkeri” nin olusmasi ve “T52 Istasyon Asagi

Zamanlayicist” nin ¢ikis vermesiyle Q0.4 istasyon asagi valfi enerjilenir ve palet konveyore

indirilir.

Manuel ¢evrimde;

“M20.2 Touch Panel Istasyon Asagi Sinyali * ile M10.4 merkeri enerjilenerek “Q0.4 Istasyon

Asag1 “ set edilir.
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3.5.7 istasyon Stoperi

Metwork 13
[I5TASYON STOPERI |
0.3 M20.7 1.1
| | | | r )
1 I 1 I L
0.3 k112 W/l 07 T44
| | | | I oo | | | | |
1 I 1 I 1 I 1 I 1 |
W4
Sumbal Address Comrment
Cakma_kafazi_pukan k11.2 Cakma kafazi pakari merker
| staspon_Stoper_Sensoru 10.7 | stazpon Stoper Sensong
b arel_Otomatik, 10.3 h arel- Otornatik. Snahtan
TF_lstazyon_stoperi w207 Touch panel istazpan stoper zinyali
| ztagpon_Stoperi Q1.1 |staspon Stoperi
Metwork 14
I |
10.3 k11.2 R 10.7 T44
{ ¢ | { | -1 | { | N TON
1 I 1 I 1 I 1 I
R )
154 FT 100 mg
Symbaol Address Comment
Cakma_kafasi_yuk.an k11.2 Cakma kafazi yukan merker
lztazyon_Stoper_Sensoru 107 lztazyon Stoper Sensony
Manuel Otomatik, 10.3 b anuel- Otomatik Anahtan
Hetwork 15
[BUTON RESET
10.3 t20.6
| | r
I {r)
1
207
—( ")
1
Symbol Address Comment
M anuel_Otomatik, 0.3 b anuel- Otomatik Anahtan
TP_Giris_stoper M206 Touch panel ging stopen set sinpal
TP _lstasyon_stoperi M20.7 Touch panel istazpon stoperi zinpal
Metwork 17
| AP KONTROL vAZ15]
1.3 M21.6
] | r
1 /1 )
Symbol Address Comment
K.ap_Emniyeti 1.3 F.ap Emnivet Switchi
TP_K.api_vazisi M21.6 Touch panel K.api acik vazisi

Otomatik ¢evrimde;

“M11.2 Cakma Kafas1 yukar1 Merkeri” nin ¢ikis vermesinden 2 saniye sonra T44 cikis verir

ve “Q1.1 Istasyon Stoperi * set olarak agar.
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Palet kod vurularak indirilirken , es zamanlh olarak stoper acar ve palet istasyondan ayrilir.
Daha sonra paletin “I1.0 Reset Sensorii” nii gérmesi ile algoritma resetlenir ve yeni bir paletin
islem gormesine olanak saglanir. Giris kisminda “M0.2 Cycle Merkeri” nin resetlenmesiyle
giris stoperi agilarak yeni {iriiniin islem yapmasi saglanir. Program bu sekilde akmaya devam

eder.
Manuel ¢evrimde;

“M20.7 Touch Panel istasyon Stoper Sinyali “ ile “Q1.1 Istasyon Stoperi  set olur.

3.6 Rulman Cakma Operasyonu Touch Panel Programlanmasi

3.6.1 Human- Machine Interface ( HMI ) Hakkinda Genel Bilgi

Bir operasyona ait PLC programinin tamamlanmasmin ardindan ilgili makina program
dogrultusunda ¢alismaya baslayacaktir. Makina PLC ‘nin verdigi komutlara gore ¢alismasini
sirdiiriir ancak digsaridan bakildiginda kapali bir kutu gibidir. Bir parametre degistirilmek
istendiginde PLC programina baglanmak ilgili satirlar1 bulmak ve degistirmek gerekmektedir.
Bu da oldukca riskli bir iglemdir. Degistirme esnasinda yapilan bir yanliglik sistemin hig

calismamasina neden olabilir . Ayrica bu islemin yapilmasi zaman almaktadir.
e PLC ‘ye ait parametrelerin disaridan degistirilmesi,
e PLC ‘de bulunan hareketlerin manuel olarak yapilmas,
e PLC ‘de olusan bir olayimn ekranda gosterilmesi,
e PLC ‘de olusabilecek durumlarda Alarm verilmesi,
e Hata ikazlarinin gosterilmesi,
e Data kayitlarinin tutulmas,

gibi islevleri yerine getiren global olarak ‘Human-Machine Interface’ olarak nitelendirilen

insan ile makina arasinda etkilesim olusturan cihazlar bulunmaktadir.

Projemizde kullanmis oldugumuz HMI ( Human-Machine Interface) Siemens firmasina ait

TP177A 6’ kodlu operatdr panelidir.
TP177A 6, 6 ¢ ekran boyutu dokunmatik 6zellikli bir HMI “dur.

Panelin programlanmasi i¢in WINCC — Flexible programi kullanilmaktadir.
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3.6.2 Haberlesme Ayarlan

Panel ile PLC arasindaki haberlesmenin saglanmasi i¢in gerekli ayarlardir.

e Connections ( PLC -HMI Baglantisinin Saglanmasi )
e Tags
e Device Settings ( Araglarin Ayarlanmasi)
e Cycles
3.6.2.1

PLC — HMI Baglantisinin Saglanmasi
Connection penceresinde;
e Baglanilacak PLC ‘nin tipi
e HMI ‘in tipi ve arayiizii
e HMI ‘den miidahalenin On-Line / Off-Line se¢imi
e HMI baglant1 ayarlar1 ( Baud Rate 19200 , Baglant1 Adresi 1)
e PLC baglanti1 ayarlar1 ( Baglant1 adresi 2)

e PLC - HMI baglant: tiirti ( MPI')

gibi ayarlar yapilmaktadir.
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Sekil 3.8 Rulman Cakma HMI Connection Sayfas1 Ayarlari
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3.6.2.2 Device Settings ( Araglarin Ayarlanmasi)

Kullanilacak olan HMI panelinin tanitilmasmin yapildig1 penceredir. Burada kullanilacak olan

panele verilecek isim, kullanilacak panelin tipi ( TP 177A 6>’ 1.3.0.0 ) ve kullanilacak

panelde in hangi screen(ekran) ile agilacagi ayarlanmaktadir.

E"{:ljwmcc flextible Advanced - YENI RULMAN CAKMA DENEME.hmi
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Sekil 3.9 Rulman Cakma Device Settings

3.6.2.3 Etiket (Tag ) ‘lerin olusturulmasi

PLC ‘ye input olarak gonderilecek ya da PLC ‘den output olarak alinacak sinyallere ‘tag’ ismi

ok |

verilmektedir. Asagida rulman cakma makinasi i¢in olusturulmus tag ‘ler bulunmaktadir.
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Eliwincc lexible Advanced - YENI RULMAN CAKMA DENEME.hmi
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Sekil 3.10 Rulman ¢akma tags sayfasi

3.6.3 Dil ve Font Ayarlan

Bu pencerede panelin programlamasinda kullanilacak dil ve font ayarlanmaktadir.
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Sekil 3.11 Rulman ¢akma dil ve yaz1 tipi ayarlar1 penceresi
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3.6.4 Graphics ( Grafikler )

Bu pencerede panelin programlanmasinda kullanilacak grafikler yer almaktadir.

S
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Sekil 3.12 Rulman ¢akma grafikler penceresi

3.6.4 Rulman Cakma Operasyonu Ekranlarin( Screens ) Programlanmasi

Ekranlar Project Ara¢ Cubugunda ‘Screens’ sekmesinin altinda yer almaktadir.

3.6.4.1 Menu Ekram
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Sekil 3.13 Rulman ¢akma menii ekrani
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Tools Ara¢ Cubugu Kullanilarak butonlar, switchler, dialog pencereleri , text alanlari ,

grafikler ve sekiller cizilebilmektedir.
Menii ekraninda 3 buton bulunmaktadir.

Ana Sayfa butonu tiklandiginda asagida buton ile ilgili tiim 6zellikler yer almaktadir :

e General

e Properties
e Animations
e Events

Event meniisiinde , PLC ve diger ekranlar ile olan iliski programlanmaktadir.ActivateScreen

komutu bir ekrandan bir diger ekrana ge¢is islemini saglamaktadir.

Ana Sayfa butonu ‘na basildiktan sonra , birakilmasi(release ) ile beraber ‘Ana Sayfa Ekran1’

na gecis yapilacaktir.
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|

Sekil 3.14 Rulman ¢akma istatistik ekranma gegis

Istatistik butonuna basildiktan sonra , birakilmasi(release ) ile beraber ‘Istatistik Ekran1® na

gecis yapilacaktir.
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Options  Window  Help
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Sekil

Cetvel butonuna basildiktan

yapilacaktir.

3.6.4.2 Ana Sayfa Ekram
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3.15 Rulman Cakma Cetvel ekranina gegis

sonra , birakilmasi(release ) ile beraber © Cetvel Ekrani’ na gegis

Options  Window  Help

 |English [United States)

B

4

£ —

S
@@l L MENU lgmls“u l <= Tags |_5' Connections I L Device Settings

@ Languages and Fonts

L Project
(SR !Jew:ej[TPW?A B

Bk Scmens Simple Ob]ettrs
g;:ddS‘:[een I ~ Line
emplate: L
-] ANA SAYFA o SISTEM Sl @) © Ellipse
1 CETVEL K " = ey = O cCircle
: APTKONTROLL
O sranse ortramdly g e = b=
H w2 = O Roronencl
1 MEND 1 =F. 10 Field
% Communication i % Date-Time Fiekd
& Alarm Management § e 5 SISTEM [e] eraphic 10 Field
U Pecipes B 2T [=] Symbolic 10 Field *
Text and Graphics List:| [ TSR Fars
Runtine Use édmirist fesenmnnis . sraerics tiey
= Device Settings HW Button
(+155 Language Seftings MENU z TANEEE:: BT suiteh
-5 Stucturss | L L g ber
- Version Management

kLR

SIMATIC PANEL

| General

P Froperties
P Animations

Settings Process
Mode [Tyo states j Tag [Tag_12 j
Display cyce [Ls
Yalue at OM state |1 Bit number |0 3:
Text On [FAPTYTKONTROLE : =
Enhanced Objects
Graphics
Library

Tewt oFF [KAPIKONTROLU

Drop any object

I] here to delete
it.

Sekil 3.16 Rulman ¢akma ana sayfa ekrani kap1 kontrolii butonu
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Kapinin agik kalmasi halinde ‘Kapiy1 Kontrol Et’ yazisi ¢ikacaktir.
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Sekil 3.17 Rulman ¢akma ana sayfa ekrani sistem start butonu

PLC ‘ye touch panel lizerinden ‘M20.0 Sistem Start Sinyali’ gonderilir. Butona basildiginda
(Press ) M20.0 biti set edilir. ( SetBit )
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Sekil 3.18 Rulman ¢akma ana sayfa ekrani sistem stop butonu
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Butona basilmasiyla (Press ) M20.0 biti reset edilir. ( ResetBit )
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Sekil 3.19 Rulman ¢akma anasayfa ekrani manuel ekranina gegis butonu

Butondan el ¢ekildiginde ( Release ) Manuel — 1 Sayfasina gegis yapilir.
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Sekil 3.20 Rulman ¢akma anasayfa ekran1 menii ekranina gegis butonu

Butondan el ¢ekildiginde ( Release ) Menii sayfasina geri doniilecektir.
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3.6.4.3 Cetvel Ekram
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Sekil 3.21 Rulman ¢akma cetvel ekrani okunan deger atamasi

PLC ‘den gelen cetvel degeri ( VW 0 ) 'Cetvel okunan degeri’ satirinda goriilmektedir.
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Sekil 3.22 Rulman ¢akma cetvel ekrani piston yavaslama degeri atamast

Pistonun yavaglamaya baslayacagi deger touch panelden girilir. VW4 PLC ‘ye input olarak

gonderilir.
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Sekil 3.23 Rulman ¢akma cetvel ekrani cetvel set degeri atamast

Cetvel Set Degeri , cakma kafasmin rulmani ¢gakma esnasinda gidecegi son noktayi gosterir.

Touch panelden girilen deger PLC ‘ye input olarak iletilir.

3.6.4.4 Manuel 1 Ekrani
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Sekil 3.24 Rulman ¢akma manuel 1 istasyon yukari butonu press

Istasyon Yukar1 butonuna ( M20.3) basili tutuldugu miiddetce Istasyon yukari dogru

cikacaktir. InvertBit komutu sinyal geldiginde degerini tersine ¢evirmektedir.
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Sekil 3.25 Rulman ¢akma manuel 1 istasyon yukari butonu release

Istasyon Yukar1 Butonundan elimizi cekmemiz halinde M20.3 reset olmaktadir.

Istasyon Asag1 , Cakma Kafas1 Yukar1 ve Cakma Kafas1 Asag1 hareketleri de benzer sekilde

programlanmaktadir.

Manuel 2 butonu ile Manuel 2 sayfasina gecis yapilir. Ana Sayfa butonuna basildiginda Ana

Sayfa ‘ya doniis yapilir.

3.6.4.5 Manuel 2 Ekrani
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Sekil 3.26 Rulman ¢akma manuel 2 ekrani giris stoperi butonu
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Giris Stoperi i¢in anahtar (switch ) kullanilmistir. Giris Stoperi switch ‘ine dokunuldugunda
M?20.6 PLC ‘ye sinyal gondererek Giris Stoperi agma islemi gergeklestirilecektir. Switch © e

tekrar basilmas1 durumunda Giris Stoperi kapatilacaktir.
Istasyon stoperi i¢in de ayn1 programlama metodu kullanilmustir.

Manuel 1 butonuyla Manuel 1 ekranina , Ana Sayfa butonu ile de Ana Sayfa Ekranina gecis

yapilir.
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4. KASNAK BIRAKMA VE KASNAK CAKMA MAKINASI OTOMASYONU

Kasnak motorun ¢amasir makinasmin kayisi ile temas eden ¢amasir makinasinin devir
sayisina etki eden elemandir. Kasnak birakma operasyonunda kasnaklar endiivi milinin ucuna
brrakilir. Hemen sonrasinda kasnak c¢akma operasyonunda kasnak c¢akma islemi

gerceklestirilir.

4.1 KASNAK BIRAKMA OPERASYONU

4.1.1 Kasnak Birakma is Elemanlan

Kasnak birakmada kullanilan is elemanlar1 ve iglevleri asagida agiklanmistir:

Kasnak Dizici : Kasnak dizme iglemi i¢in bir adet silindirik kasnak dizici vibrator kazani “ ve
buna bagli “yatay kasnak dizici” bulunmaktadir. Vibratér kazanmma konulan kasnaklar
kazandaki yollar1 takip ederek gripper kolunun alabilecegi dogru konumda yatay kasnak
diziciye gelmektedir. Yatay kasnak dizici kasnaklar1 tek bir swra halinde gripper kolunun

alacag1 noktaya gotiiriir.

Yatay Kasnak Dizici

Kasnak Dizici
Vibrator Kazam

Sekil 4.1 Kasnak birakma yatay ve dikey kasnak dizici

Giris Stoperi : Giris stoperi kasnak birakma iinitesine paletin giris yaptigint gosteren
pnomatik is elemanidir. Giris stoperine ait valf enerjilendiginde stoper paletin gegisine izin

verecektir.

Istasyon Stoperi : Paletin iizerindeki endiivinin tutucu tarafindan alinabilmesi igin paletin
durdurulmasi ve kasnak birakma iglemi biten endiiviye ait paletin génderilmesi islemlerini

gerceklestiren tek etkili bir pistondur.

Istasyon Asagi / Yukan Pistonu : Paletin kasnak birakma oOncesinde yataklanmasini

saglayan pistondur.
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Gripper Asagi / Yukan Pistonu : Yatay kasnak diziciden kasnagin alinmasi ve paletin
iizerine kasnagin birakilmasi i¢in yapilan asagi / yukar: hareketlerde kullanilan tek etkili bir

pistondur.

Kizak ileri / Geri Pistonu : Yatay kasnak dizici ile istasyon arasindaki ileri / geri

hareketlerin yapilmasinda kullanilan tek etkili bir pistondur.

Gripper Acik / Kapah : Kasnagin yatay kasnak diziciden alimi ve istasyonda paletin ilizerine

birakilmasinda, tutma ve birakma hareketlerinin yapilmasini saglayan tek etkili bir pistondur.

Kasnak Dizici
Vibrator Kazam

Yatay Kasnak
Dizici

Tutucu
Pistonu
Kizak ileri / Geri Pistonu

Sekil 4.2 Kasnak birakma makinasi genel goriiniimii

Endiivi Tasima Paleti : Endiivi montaj hattinda konveyor iizerinde hareket ederek
endiivilerin taginmasinda kullanilan 6zel paletlerdir. Endiiktif sensorlerin paleti algilamasi igin
cesitli yerleri metaldir. Ayrica yataklama pim delikleri bulunmaktadir. Konveyor tlizerinde

hareket ettiginden statik elektrik yliklenmeyecek sekilde antistatik malzemeden yapilmuistir.

Sekil 4.3 Endiivi tagima paleti
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4.1.2 Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Teknoloji Semasi
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Sekil 4.4 Kasnak birakma ve kasnak ¢akma teknoloji semasi
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4.1.3 Kasnak Birakma Operasyonu PLC Programm

Kasnak birakma operasyonuna ait PLC programi 6 ana adimdan meydana gelmektedir.

1) Kasnak Dizici ve Kasnak Yollugu
2) Giris Stoperi

3) Istasyon Stoperi

4) Kod Okuma

5) Istasyon Yukari/Asagi

6) Gripper Kapali/ Acik

7) Kizak Ileri / Geri

8) Gripper Asag1/ Yukari

9) Manuel Hareketler

10) Touch Panel ‘in programlanmasi

4.1.3.1 Kasnak Dizici

3

Kasnak dizme islemi i¢in bir adet silindirik kasnak dizici vibratér kazani “ ve buna bagh
“yatay kasnak dizici” bulunmaktadir. Ana vibrator kazaniyla yatay dizici programda 2 ayr1
output tarafindan temsil edilmektedir. Q3.5 Ana dizici beslemesi ve Q2.7 yatay dizici
beslemesidir. Ana dizici kasnaklar1 gripper ‘m almasi gereken konuma getirerek yatay kasnak

diziciye iletir.

Hetwork 1
| DiZICi EESLEME EMERUJIS
w00 TRE [27
| | | | I
1 . ¢ )
TRS 345
| | r
1 I b )
Hetwok 2
|
k0.0 13.7 TRS
| | | |
| I | I IM TOM
204PT 100 rns
Hetwork 3
|
MO0 12.4 ThE
| | | |
| I | I IM TOM

200-4PT 100 ms




62

Yatay kasnak dizicinin dolu olmasi durumunda “I3.7 Yatay Dizici Dolu ““ sensorii enerjilenir.
Sensoriin gérmesinden 2 saniye sonra T59 timer ‘1 ¢ikis vererek “Q3.5 Ana Dizici beslemesi”

nin enerjisini keser.

Yatay dizicide gripper’mn kasnagi tuttugu noktada bulunan ““ 12.4 Kasnak Kontrol Sensori”

kasnagi varligimi gordiiglinde “Q2.7 Yatay Dizici Beslemesi” 20 saniye sonra kesilmektedir.

4.1.3.2 Giris Stoperinin Set Edilmesi

Hetwork 9
[ GiRiS STOPERI SET
0.3 t20.7 nz2
| l I )
1 1 \
0.3 MO.0 Mzz2.2

Otomatik ¢evrimde ;
M22.2 Giris Stoper Set Merkeri ‘nin set olmasiyla Q2.2 Giris Stoperi set olmaktadir.
Manuel ¢evrimde;

M?20.7 Touch Panel Giris Stoperi Set Sinyali ‘nin gelmesiyle Q 2.2 set olmaktadir.

Network 10
[ GiRiS STOPERI MERKERI |
03 MO0 25 130 M23.2 27 M22.2
[ | | | | | | | ;| | ;1
— /| 1| . | 1/ /1 1 —
SR
125

7 :
—
—
—

Palet 12.5 Giris Stoper Sensdrii'ne geldiginde,Istasyon asagida( I 3.0 ) ise ve 12.7 Istasyon

Reset Sensorii gdormiiyorsa M22.2 set olur.

Palet stoper’in agmasiyla konveydrde ilerler. “I12.5 Girig Stoper SensOrii” palet tarafinda

goriilmediginde M22.2 reset olarak “Q2.2 Giris Stoperi” ni keser.
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MNetwork 11
[GIRIS STOPERI CYCLE MERKER
MO0 125 M22.2 M23.2
|1 || |1
1 1 1 a1 ouT——
SR
2.7
1
1 R

—
—
—
—

“M23.2 Giris Stoperi Cycle Merkeri”, “I2.5 Girig Stoperi Sensorii” goriiyorken M22.2 “nin set

olmas1 durumunda ayni kosullar olugsa dahi reset kosullar1 gerceklesmeden tekrardan set
olmasini1 engellemektedir. Bu sayede bir palet islemini bitirmeden yeni bir paletin sisteme

girisi engellenmis olur.

I 2.7 Istasyon Reset Sensoriiniin gérmesiyle M23.2 reset olur.

4.1.3.3 {istasyon Stoperin Set Edilmesi

Hetwork 4
[i5745 70N STOPERI
0.3 M20.7 Q21
| l | l g )
1 I 1 I LS
0.3 b0.0 h221

Manuel ¢evrimde, ‘M20.7 Touch Panel Istasyon Stoperi Set Sinyali’nin gelmesiyle Q2.1

Istasyon stoperi ¢ikis verir.

Otomatik cevrimde, Q2.1 ‘M22.1 Istasyon Stoper Merkeri’ ile set olmaktadir.



Network 5
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[15T45 0N STOPERI |

03

—

MO0 M23.2 130 126 M233 M2
| | || || | = i

03

\_{ I1£.3 T54}J

—

02

— |

M22.1

1.4

— |

101

— |

Metwork 6

[KOD OKLIMA ZaMANI

[2E 1.3 T4

} | /| N TON

a4PT 100 ms

‘M22.1 Istasyon Stoper Merkeri’ set sartlar

12.6 istasyon Stoper Sensorii : Palet istasyonda olmali.

13.0 istasyon Asagida Sensorii : Istasyon asagida degil ve stoper ‘in agmasi

durumunda palet istasyon pistonunun altina sikisacaktir.

M23.2 Giris Stoperi Cycle Merkeri : Istasyon stoperinin set olmasi giris stoperinden
paletin dogru cevrim ile gelmesine baghdir. Bir 6nceki adimin ¢evrimi bir sonraki

adim olan Istasyon Stoper’inde kontrol edilmektedir.

M23.3 Ana Cycle Merker : Kasnak birakma 1 cycle tamamlandiginda M23.3 Ana
Cycle Merker set olmaktadir .Paletin OK koduyla gelmesi durumunda program M23.3
kolundan devam eder. M23.3 istasyon stoperinin ¢evrim bitene kadar set olmasini

engeller. Cevrim bittiginde istasyon stoperi acacak ve palet konveyorde ilerleyecektir.

I1.3 Kod Okuma Sensorii : Endiivi Tagima paletine rulman ¢cakma operasyonundan
sonra kod vurulmaktadir.” I1.3 Kod okuma Sensorii’ palet iizerinde bulunan kodu
okuyan sensordiir. Rulman ¢akma tarafindan palete RED kodu vurulmasi durumunda

I1.3 sensorii gormeyecektir. T54 kod okuma zamani doldugunda 11.3 hala gérmiiyorsa
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Istasyon stoperi agarak paleti by-pass edecektir. Red kodu vurulmus palet red

istasyonuna gonderilecektir.
‘M22.1 Istasyon Stoper Merkeri’ reset sartlar

e Istasyon Stoperinin set olmasmdan sonra palet istasyondan ¢ikacaktir. Paletin
istasyondan cikma sart1 ‘Q2.2 Istasyon stoperi’nin set olmasi ve ‘2.7 Istasyon

Sensoriiniin diisen kenarint’ algilamasiyla gerceklesecektir.

4.1.3.4 istasyon Yukar / Asag Hareketi

Hetwork 12
| [STASYOM ASAGI-YUEARI
0.3 213 12.2 Q23
| | | | ] | o )
1 | 1 I | | o
0.3 0.0 M223
| | | | | |

Manuel ¢evrimde, ‘M21.2 Touch Istasyon Yukar: Set Sinyali’nin gelmesiyle ‘Q2.3 Istasyon

Yukari ¢ ¢ikis verir.
Otomatik cevrimde, Q2.3 ‘M22.3 Istasyon Asag1/Yukar1 Merkeri’ ile set olmaktadir.

Network 14
(IETAEVIN ASAGI-UKAR \

3 MO0 M2 2 o1 2 N33 T4 04 3 W23
| [ [ [ [ | [ [ | |
—/} 1 | 1 | 1 | 1 | 1 | 1/ 1 | 1 | | ¢ ”“T%

SR

‘M22.1 Istasyon Asag1/ Yukar1 Merkeri’ set sartlar::
e 0.3 Manuel/Otomatik Anahtar1 : Anahtar otomatikte olmaldir.
e 12.6 istasyon Stoper Sensérii : Palet istasyonda olmalidur.

e 12.1 Kasnak Tutucu Yukarida Sensérii : Istasyonun yukariya kalkmas igin Kasnak

Tutucunun yukarida olmas1 gerekmektedir.
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12.2 Kasnak Tasiyie1 Geride : Istasyonun yukariya kalkmasi i¢in kasnak tastyic

geride konumunda olmalidir.

I1.3 Kod Okuma Sensorii : Istasyonun yukar1 kalkmasi igin rulman ¢akmada OK

kodu vurulmus olmali ve ‘I1.3 Kod Okuma Sensor’ii sinyal vermelidir.

M23.2 Giris Stoperi Cycle Merkeri : Istasyon Yukar1 valfinin set olmasi giris

stoperinden paletin dogru ¢evrim ile gelmesine baghdir.

M23.3 Ana Cycle Merker : Kasnak birakma 1 cycle tamamlandiginda M23.3 Ana
Cycle Merker set olmaktadir . ‘M23.3 Cycle Merker’i set oldugunda ‘M22.3 istasyon
Yukar1 Merkeri’nin set sinyalini kesecek ve reset sinyali verecektir. M23.3 “lin

gelmesiyle istasyon asagiya inecektir.

Q2.4 Tutucu Set Valfi: Istasyonun yukar1 ¢tkmasi i¢in baslangic sartlarma gore ‘Q2.4

Tutucu Set Valfi’nin enerjili olmas1 gerekmektedir.

T45 OK kodu Timer’1 : Istasyon stoper sensorii goriiyorken, kod okuma sensorii
tarafindan rulman ¢akma OK kodu okunursa 1 saniye sonra T45 set olur. Istasyonun

yukar1 kalkmasi i¢cin T45 ¢ikis vermelidir.

MHetwork 16

|26 11.3 T45
| | | |
| I | I IM TON

104PT 100 ms

‘M22.1 Istasyon Asag1/ Yukar1 Merkeri’ reset sartlari:

M23.3 Ana Cycle Merker’i set olmus ,tutucu yukarida ( I 2.1 ) ve Tutucu agik ise
(Q 2.4) ‘M22.3 Istasyon Yukar1 Merkeri’ reset olur.

10.1 Stop , 10.2 Acil Stop, I1.4 Kap1 Emniyet Switch ‘i sinyallerinden herhangi birinin

gormesi durumunda ‘M22.1 Istasyon Yukar: Merkeri’ resetlenir.
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4.1.3.5 Ana Cycle Merkeri’nin Olusturulmasi

Metwork 15
[ &M& CYCLE MERKER |

M0 024 120 131 M23.3
[ [ [l [
1 1 - - 51 ouT Hl

SH

‘M23.3 Ana Cycle Merkeri’ kasnak birakma isleminin tiim adimlarinin tamamlanarak ¢evrim
bitirildiginde ¢ikis vermektedir. Programdaki merker’lerin ¢evrim sonunda reset islemlerinde

kullanilmaktadir.
‘M23.3 Ana Cycle Merkeri’ Set / Reset Sartlar1 :

o ‘12.0 Kasnak Tutucu Asagida’ ve 13.1 Istasyon Yukarida’ sensorlerinin set olmasi ve
Q2.4 Tutucu ¢ikisinin set olmast durumunda M23.3 ¢ikis vermektedir. Bu kosul istasyonun

asagiya inip kasnagi paletin tizerindeki endiivi ‘ye birakmadan hemen 6nceki kosuldur.

° Istasyon Reset Sensorii ile resetlenmektedir. Ayrica 10.1,10.2,11.4 sensorleri ve sistem

manuelde iken de reset olmaktadir.

4.1.3.6 Tutucu ( Gripper )’nun Set/ Reset Edilmesi

Kasnak Tutucu Diziciden aldigi kasnagi Istasyonda yataklanmis palet iizerinde bulunan
endiivinin miline birakmaktadir. Kasnak Tutucu’nun agilip kapanmasina ait networkler
asagidadir:

Metwork 7
[TuTUCU

103 Ma1.2 D24

Fat
ot




68

Manuel ¢evrimde, Touch panelden ‘M21.2 Tutucu Set Sinyali’nin gelmesiyle ‘Q2.4 Tutucu

Kapama Valfi © enerjilenir.

Otomatik cevrimde,‘M22.4 Tutucu Set Merkeri ‘ nin enerjilenmesi ile ‘Q2.4 Tutucu Kapama

Valfi® set olur.

Metwork 8
[ TUTUCU MERKER |
0.3 M0.0 12.0 12.3 2.4 M22.4
| ;| | | | | | | | = oOT
SR

Tutucu merkerinin set sartinda tutucu kasnagi alma islemi , reset sartinda da kasnagi birakma

islemi gerceklesmektedir.
‘M22.4 Tutucu Merkeri Set/ Reset Sartlari;

e Otomatik ¢evrimde,‘12.0 Kasnak Tutucu Asagida’, ‘I2.3 Kasnak Tasiyici ileride’ ve ¢
12.4 Kasnak Kontrol’ sensorlerinin gérmesi durumunda M22.4 Tutucu Merkeri Set

olarak ‘Q 2.4 Kasnak Tutucu valfi ’ enerjilenir.

Yatay kasnak dizicisinden tutucunun kasnagi almasi i¢in Kasnak tutucusunun asagida ,
kasnak tastyicisinin ileride ve tutucunun yatay diziciden kasnak aldigi noktada mal var

sensOrliniin mal1 goriiyor olmasi gerekmektedir.

e Otomatik cevrimde, kasnak tutucunun asagida ve Istasyon’un yukarida olmasi
durumunda M22.4 ‘iin enerjisi kesilerek Q2.4 ‘i resetler ve kasnak endiivinin miline

birakilmis olur.

e lstasyon Reset Sensorii( 12.7 ) ve Ana Cycle Merkeri ( M23.3) sartlar1 olusmasi

durumunda da kasnak tutucu ¢enelerini agmaktadir.

e Ayrica 10.1,10.2,I1.4 sensorleri ve sistem manuelde iken de reset olmaktadir.
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4.1.3.7 Tutucu ( Gripper )Asagi / Yukar: Hareketi

Kasnak birakma 1 ¢evrimde ‘Q2.5 Tutucu Asagi/ Yukar1 Valfi’ 2 sefer set olmaktadir.
» Kasnak alma sirasinda yatay diziciye asagi/ yukari hareket hareket

> Istasyonda yataklanmis olan endiiviye kasnag1 birakirken asag1 / yukar1 hareket

Metwork 17
|TL|TUEU ASAGI-YLEARI
0.3 M21.4 [25
| | | | r )
1 I | I pY
0.3 MO0 M22.5
| | | | | l
1 I | I | |
0.3 MO0 M24.5
| | | | l

Manuel ¢evrimde, Touch panelden ‘M21.4 Tutucu Asagi / Yukar1 Set Sinyali’nin gelmesiyle
‘Q2.4 Tutucu Asagi / Yukar1 Valfi ¢ enerjilenir. M21.4 sinyalinin gelmesiyle tutucu asagi

hareket yapar. Sinyalin resetlenmesiyle de yukar1 hareket yapar.
Otomatik ¢evrimde, ‘Q2.5 Tutucu Asagi-Yukar1 Valfi *;

‘M22.5 Kasnak Alma Tutucu Asagi-Yukar1 Merkeri ¢ veya ‘M24.5 Kasnak Birakma Tutucu
Asagi-Yukar1 Merkeri “ ile set olmaktadir.

Network 18
[ TUTLICU ASABI [KASNAK ALMAK ICIN] |
03 M0.0 M236 123 121 M235 M225
| | | | | | | | | | | ;|
/] . . . 1 1 /T Al ouT
5A
120 024 T47
| | | | | |
. . . i
032
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T47

104

PT

TOM

100 mz

Metwork 20

M23.5

out

1 I 51
SR

M22.5 Kasnak Alma Tutucu Asagi- Yukar1 Merkeri Set / Reset Sartlari,

e M23.5 : Palet istasyonda yataklandiktan sonra Tutucu, Diziciden kasnag: alacak ve

endiivinin lizerine birakacaktir. Burada 2 sefer tutucu asagi-yukari hareket olmasmin

karigikliga sebebiyet vermemesi M23.5 olusturulmus M22.5 ‘e kapali kontak ,

M24.5 ¢ e de agik kontak olarak konmak suretiyle bu merkerlerin tersinir ¢caligmasi

amaglanmistr.  M23.3 Ana Cycle Merkeri ve 12.7 Istasyon Reset Sensdriiniin
gormesiyle Reset olmaktadir.

e [2.3 Kasnak Tastyic1 Kizak Geride , I 2.1 Tutucu Yukarida , M23.6 Kasnak Tasiyict
Cycle Merkeri sinyalleri var ise M22.5 enerjilenerek Tutucu Asagi inmektedir.

e M22.5 ‘nin resetlenmesi, 12.0 Kasnak Tutucu Asagida ve Tutucu Kapali (T47 )
sinyallerinin gelmesiyle olmaktadir. M22.5 ‘in resetlenmesi ile tutucu yukari hareket

eder.
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Network 21
[ TUTOCD 5451 [FASNAK KOYMAK IDN] |
0.3 M0 MZ35 024 131 121 M24.5
[ | | | | | | | | | |
— /| 1 1 . 1 1 31 u—
SR
120 T48

— H
——
e
-

Hetwork 22

2.0 T48
| | N TON

54PT 100 ms

M?24.5 Kasnak Alma Tutucu Asagi- Yukar1 Merkeri Set / Reset Sartlart,

e M235 : M225 ile olusma kosullarmin ayni olmasindan kaynakli karigikligin
onlenmesi i¢in olusturulmus merkerdir. M24.5 te normalde ag¢ik kontagi, M22.5’te de

normalde kapali kontag1 mevcut oldugundan bu iki merker tersinir caligmaktadir.

e Otomatik gevrimde, 13.1 Istasyon Yukarida, I 2.1 Tutucu Yukarida , Q2.4 Tutucu
kapali ve M23.5 sinyalleri var ise M24.5 enerjilenerek ‘Q2.5 Tutucu Asag1 Valfi'ni set

eder.

e Kasnak tutucunun asagida olmasindan 2 saniye sonra T48 c¢ikis verir. “T48 Kasnak

Tutucu Asagida’ sinyali ile M24.5 reset olarak ‘Tutucu Yukar1’ hareketi saglanir.

4.1.3.8 Kasnak Tasiyical (Kizak ) fleri — Geri

Metwork 24

[ KIZ4K ILERI-GERI
0.3 M0.0 225 120 026
| ;| |1 |1 |1 I )
17 1 1 1 \
0.3 b21.5 024
|1 |1 | I

Manuel ¢evrimde , Kasnak Tutucu acik iken, Touch Panel’den ‘M21.5 Kizak lleri Sinyali’nin
gelmesi ile ‘Q2.6 Kizak ileri-Geri Valfi’ set olarak kizag: ileri hareket ettirecektir. Kasnak
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tutucu kapali konumdayken kizak ileri hareket ettirilemez. Tutucu kapali iken diziciden mal
almaya calismak yatay diziciye darbe vermeye neden olacagindan Q2.4 ‘iin kapali kontagi
kosulu baglanmistir.

Otomatik c¢evrimde, Istasyon asagida iken ‘M22.6 Kizak Ileri- Geri Merkeri ¢ nin

enerjilenmesi durumunda ‘Q 2.6 Kizak Ileri-Geri Valfi ¢ set olarak kizag: ileri hareket ettirir.

Network 25
[ KIzek. ILERI-GERI MERKER |
03 M0.0 122 124 M236 T4 24 M226
[ | 1 | | | | | | | | | ;|
— /| 1 | 1 /] 1 /] 5 out
SR
123 5 24 121

— — :

03

— |

1.4
—

0.1

_|

02

_|

M22.6 Kasnak Tasiyici( Kizak ) Merkeri Set / Reset Sartlari;

e Otomatik cevrimde, Kasnak Tasiyict Geride(12.2) ise, kasnak alma noktasinda

kasnak var ise( 12.4 ve T46 ) , M23.6 Kizak ileri cycle merkeri ¢ikis vermiyorsa
ve Q2.4 Tutucu kapal ise Kizak Ileri( M22.6 ) merkeri set olarak ‘Q2.6 Kizak Ileri

Valfi’ni enerjilendirir.

o Kizak ileride (I2.3 ve T55) , Tutucu kapali ( Q2.4) ve Tutucu Yukarida( 12.1) ise

reset olarak Q2.6 valfinin enerjisini keser ve Kizak geriye hareketini yapar.

Metwork 28
|
2.4 T46
| | N TON
104PT 100 ms
Metwork 26
[KIZAK ILERI-GERT RESET ZAMAN]
12.3 755
|} I TOM
154PT 100 ms




73

Metwork 27
| KaSHAK TASIYICI ILERI-GERI CYCLE MERKERI

0.0 M22.6 2.3 M23.6
| | |

I
- - - 51 oo —)|

SR

M?22.6 Kasnak Tastyici( Kizak ) Cycle Merkeri Set / Reset Sartlart;

e Otomatik cevrimde, Kizak bir defa ileri hareketini yaptiginda ‘M23.3 Ana Cycle
Merkeri’ ve Istasyon Stoperi set olmadan tekrardan ileri hareketini yapamaz.
Kizak geri cekildiginde tekrardan ileri kosullar1 olugsa bile Kizak Cycle Merkeri

(M22.6) set oldugundan ¢evrim bitmeden ileri hareketinin yapilmasi engellenir.

4.1.3.9 Manuel Butonlarin Resetlenmesi

Metwork 13
| MAMUEL BUTON KASMAK TASIYICI ILERIDE ISE RESET
10.3 L2E M21.3

| )
Manuel ¢evrimde, Kasnak Tasiyici (Kizak ) ileride ise manuel olarak Istasyonun yukari

cikmasi engellenir.

Network 23
[MENUEL BUTON I5TASYON YURARIDA ISE RESET
0.3 023 M21.5
[ | [ ¢
I I {r)
1
0.3 122 121 024
[ | [ | [ [

Manuel ¢evrimde, Istasyon yukarida ise Kizak ileri hareketinin yapilmasini engeller.
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KASNAK CAKMA MAKINASI OTOMASYONU

Kasnak Cakma Makinasi Calisma Senaryosu

Kasnak Cakma Otomatik Cevrim

Rulmanlar1 ¢akilmis palet, kasnak cakilmak tlizere konveyor ile kasnak cakma giris
stoperine gelecektir. Palet, Girig Stoper Sensoriinii gordiigiinde arabayi salar ve araba
istasyon stoperine gelir. Yeni bir palet almak reset sensoriinii gorerek ilgili paletin
kasnak ¢akma operasyonundan ¢ikmasi ile miimkiin olabilir. Aksi takdirde baska bir

palet giris stoper sensoOriinii gérse dahi stoper salmamalidir.
Istasyon yukariya kalkar ve palet yataklanmus olur.

Cakma kafas1 hizli modda asagiya inmeye baslayacak. Touch panelden girilen cetvel
degerine ulagilmasi durumunda “yavaglatma valfi” devreye girerek cakma kafasi hizi

azaltilacaktir.

Kasnak cakma islemi, cakma kafasmin touch panelde girilen “kasnak cakma cetvel
Olciisti’ne gelinmesi ve 1 saniye beklenmesi ile gerceklesir. Kasnak Cakma isleminde
“kasnak cakma kuvveti” cakma kafasina bagli bulunan yiik hiicresi (load-cell)
tarafindan algilanir. Yik hiicresi display’inden minimum ve maksimum kuvvet

degerleri set edilir. Cakma islemi buna gore gerceklestirilir.

Kasnak ¢akma isleminin bitmesinden sonra cakma kafasi yukariya ¢ikacak ve istasyon
asagiya inecektir. Ancak istasyon stoperi paleti tutmaya devam edecektir. “Kasnak
Cakma Olgiisii” ve “kasnak ¢akma kuvveti” uygun olan palete “OK” kodu
vurulacaktir. “ Kasnak Cakma Olgiisii” veya “kasnak ¢akma kuvveti” uygun olmayan
palete “RED” kodu vurularak ‘Red bandi’na gonderilecektir. Operasyon sirasinda arizi
bir durum olarak ¢cakma islemi 6 saniyeden fazla siirecek olursa “Time Out” durumu

olusacak ve ilgili palet “RED” kodu vurularak ‘Red bandi’na gonderilecektir.

Kasnak Cakma Giivenlik Tedbirleri

Tezgahta 1 adet “acil durdurma butonu” ve tiim kapilar i¢in “kap1 emniyet switch” i
bulunacaktir. “Acil Durdurma butonu” na basilmasi durumunda hem manuel hem de
otomatik modda hidrolik motoru ¢alismayacaktir. Otomatik modda kapinin agilmasi
durumunda hidrolik motoru calismasi kesilecektir. Sistem manuel modayken kapi

acilir ise hidrolik motoru calismaya devam edecektir.
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2) Sistemde hidrolik siirekli olarak aktif bir sekilde bulunmayacaktir. Hidrolik valflerden
herhangi biri devreye girecegi zaman hidrolik ana valfi enerjilenerek hidrolik yol

verme gerceklestirilecektir.

4.2.1.3 Kasnak Cakma Manuel Cevrim

e Tezgah touch panel lizerinden manuel olarak ;
e (Cakma kafas1 asag1/ yukar1

e Istasyon asagi/ yukari

e Giris / Istasyon stoperlerinin a¢ilip kapatiimasi
e Kod Vurucu valflerin a¢ilip kapatilmasi

e Cetvel degerleri Touch Panel ‘den ayarlanabilir olmalidir.
islemleri yapilabilmelidir. Manuel ¢cevrimde kap1 acik ise sistem hidroligi kesmeyecektir.

» PLC Program Hakkinda Genel Bilgi

PLC programi programlamanin anlasilirligi ve basitlestirilmesi agisindan sayfalara ayrilmistir:

e Main
e Manuel
o Cetvel

e Red istasyonu
PLC programi agiklanirken sayfalardan bagimsiz olarak operasyonlarin gerceklesme

siralarma gore agiklanacaktir.
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Sembol Tablosunun Olusturulmasi

L ) Syrbal Addreszs Carnrnent
1 Start_butornu 10.0 Start Bukonu
2 Stop_butornu 10.1 Stop Butonu
3 Acil_Stop 10,2 Acil Stop B utorua
4 b anuel_Otormatik 10,3 b anuel-Otomatik. anahktan
5 K.ap_Ernivet 1.4 K.ap1 Emnivet Switchi
[=] Giriz_Stoper_Sensar 10,6 Giriz Staper Senzoru
7 Reszel_Senszoru 11.0 Reszet Sensoru
2 lstazypon_Stoper_Sens 10,7 lztazpon Stoper Sensoru
9 Load Cell_min 11.1 Load Cell Minumum kuswet degern
10 Load Cell_max 1.2 Load Cell M akzimun kuwwet deageri
11 Hidralik__k atar Qoo Hidralik. b atar W alfi
12 Cakma_azagi Qo Cakma kafas azagwa hidrolik walfi
13 Cakma_yukari Qo2 Cakma kafas pukanywa hidrolikvalfi
14 lztazpon_wukari oo.3 lstazwon wukan walfi
15 lztazpon_azagi co.4 lztazpon azaqn walfi
16 Cakma_azagi_yawvas Qo0E Cakma kafaz azagma yvawvaszslatma walfi
17 Siztern_ana_hidrolik Qo5 Sistern ana hidralik walfi
18 Giris_stoper Q1.0 Gins stoper priomatik, valfi
19 lztazpon_stoperi o1.1 lztazpon stoper promatik, walfi
20 OF_kodu oz.0 OF. kod wurucu swalfi
21 RED_kodu Qo7 RED kod wurucu walfi
22 Siztern_Start_krkr k0T Siztern Start merken
23 Hidralik_Strt_Stop_krkr KO0 Hidralik. Start Stop Markeri
24 |5y Lycle krkr M2 Cycle mark.eri
25 lztazpon_ v ulan_krkr k12,3 Iztazpon pukan merker [otomatik]
2B lstazpon_vukanda_krkr k121 lztazpon pukanda singall [obomatik)
27 Girng_Stoper_Set_man r17.0 Giriz stoper manuel st merker
28 TF_qiriz_stoper_zet M20.6 Touch panel airiz stoperi st zinpali
29 TP_zizstem_=ztart r20.0 Touch panel sistern start zinpali
30 s Cwcle, Mrkr M2 Crcle merkeri
£l Ginz_stoper_mrkr k1.0 Ging stoper merkeri
a2 lztazpon_vukar_man K103 lztazpon yukan manuel zet merkeri
233 TP _lzstasyon_yukan M20.3 Touch panel [stasvon vukan zinpali
34 TP_Cakma_azag _vavas k20,4 TF Cakrma kafaz azaa vavazlatma sinwali
a5 Cakma_azaq _vavas_man K101 Cakma kafazi azaq manuel vavazlatma merkeri
36 Cakra_vukar_mrkr M11.2 Cakrma kafazi yukan rmerkeri [ otomatik, |
a7 TP_Cakma_yukan M20.5 Touch panel cakma kafaz pukan zinyali
a8 Cakma_yukar_man k0.2 Lakma kafaz yukan manuel set merkeri
39 TP_lstasyor_aszaqi k202 Touch parnel lstazpon asag sinyal
40 lztagpon_aszag_man k104 lztazpon asag manuel =et merk.ern
41 Tirme_Dut_red_rarkr r11.3 Zarnan azrmindan red kodu merkern
42 Avar_vuk_red mrkr 17,4 Load Cell agin yuk red merkern
43 Az wuk_red_rrkr M11.5 Load Cell az vuk red rerkeri
44 lztazpor_wukan_tmr T37 lztazpon pukan zet timer 1 [ 1 =n gecikme)]
45 Istazpon_pukan_reset T3a8 Istazpon pukan reset timer' [ 2 zn gecikme]
46 Cetvel_degeri_trnr T43 Cetvel degerine ulazma timer'
47 Tirme_Out_tmr THO Time out timen [ B =n gecikme]
48 kood_wurucu_bmrl TH1 kood wurmada 1 =n gecikme
49 F.od wurucu_tmr2 TE2 kood wurmada 2 zn gecikme

Sekil 4.5 Kasnak ¢akma sembol tablosu
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Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Teknoloji Semasi
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Sekil 4.6 Kasnak birakma ve kasnak ¢akma teknoloji semasi
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4.2.4 Kasnak Cakma PLC Programinin Olusturulmasi

4.2.4.1 Program Sayfalarinin Aktivasyonu

Manuel , Cetvel , Kasnak Birakma ve Red Istasyonu sayfalar1 enable edilmistir.

Hetwork 1
[ Ma&NUEL HAREKETLER |
SO0 MAMLIEL
| |} EN
Hetwork 2
[CETWEL
SO0 CETWEL
| |} EN
Metwork 3
[CETVEL
SO0 FASMAK_BIRA™
| | EN
Hetwork 4
SM0.0 RED_IST
| | EN

4.2.4.2 Baslangi¢c Kosullarinin Olusturulmasi

Metwork 5
[SISTEM 5T2RT
M20.0 0.1
| | r
1 | b )
Symbol Address Comment
Sistern_Start_Mrkr k0.1 Siztemn Stark merkern
TP_siztem_start 200 Touch panel siztern start zingali

Metwork 6 MHetwork Title
|HIDF|DLIK START

10.0 0.0
| | r
1 {5)
1
Syrmbol Address Cornment
Hidralik_Strt_Stop_Mrkr | MO0 Hidralik. Start Stop Markeri
Start_butonu 10.0 Start Butonu
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Metwork 7
[HIDROLIK sTOP
7 0.0
| ] {
- (R
1
102 t20.0

103 1.4
| | | |
1 7 1 7
Symbol Address Comment
Acil_Stop 0.2 Acil Stop Butonu
Hidralik_Strt_Stop_Mrkr | k0.0 Hidralik. Start Stop Marker
K.ap_Emniyet 1.4 K.ap Ernniyet Switchi
M anuel_Otamatik, 0.3 W anuel-Otornatik. anahtan
Stop_butonu 101 Stop Butoru
TP_sistemn_start M 20.0 Touch panel ziztem start ginpali
Metwork 8
| HIDROLIE MOTOR START
w00 Qo0
I | {
1 I L )
Symbol Address Comment
Hidrolik_kator Qoo Hidralik, b otar 4 alfi
Hidrolik_Strt_Stop_Mrkr | bM0O0 Hidrolik. Start Stop b arkeri
G0 Q05
I | r
| | L )
Q0.2
003
Q0.4
00k

Symbal Address Carmnent

Cakma_asagi (0.1 Cakma kafas asagiva hidrolik walfi
Cakma_azagi_vavas Q06 Cakma kafan asagya yavazlatma valfi
Cakma_yukan Q02 Cakma kafaz wukanya badrolilkvalfi
|stasyon_aszagi Q0.4 lstazyon azaq valfi

|stazpan_yuk.ari (0.3 Istazpon pukan valfi
Sigtern_ana_hidrolik. Q05 Siztern ana hidralik, valfi

e “M20.0 Touch Panel Sistem Start Sinyali” geldiginde “M0.1 Sistem Start Merker 1

enerjilenir.

e “10.0 Start Butonu” na basildiginda “M0.0 Hidrolik Start Merkeri” enerjilenerek Q0.0

Hidrolik Motoru” nu set eder.
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e “I0.1 Stop Butonu” veya “10.2 Acil Stop Butonu” veya otomatik ¢cevrimde “I1.4 Kapi
Emniyet Switch’1” enerjisi kesilirse “MO0.0 Hidrolik Start Merkeri” nin enerjisi

kesilerek “Q0.0 Hidrolik Motoru” reset edilir.

e Sistemde bulunan hidrolik elemanlarin stirekli olarak hidrolik basincinda kalmamasi
icin hidrolik valfler set oldugunda sistem hidrolik ana valfi agilarak hidrolik yol verme

gerceklestirilir.
» Q0.1 Cakma Kafas1 Asag1 Valfi
» Q0.2 Cakma Kafas1 Yukar1 Valfi
> Q0.3 Istasyon Yukar1 Valfi
> Q0.4 Istasyon Asag1 Valfi
» Q0.6 Cakma Kafas1 Asagi Yavaslatma Valfi

cikislarindan herhangi birinin set olmasi durumunda “Q0.5 Sistem Hidrolik Ana Valfi”

enerjilenir.

4.2.4.3 Giris Stoperi Set / Reset

Metwork 10
[GIRIS STOPERI SET |
k0.0 K01 10.3 0.6 MO.2 1.0
| | | | | | | | | | r )
| | 1 I 1 | 1 | | I LS
10.3 K11.0 10.3 k0.2
| | | | | | r
1 1 1 /| {s)
1
Symbal Address Comment
[Giniz_stoper_mirkr k1.0 [z ztoper merkeri
[airiz_Stoper_Set_man | KM11.0 [iriz stopen manuel zet merker
[airiz_Stoper_Senszar 0.6 [airiz Stoper Sensaru
Hidralik_Stet_Stap_krkr | K00 Hidralik, Start Stop Markeri
M anuelOtamatik, 0.3 b anuel-Otarmatik. anahtan
Siztern_Start_bdrkr k0.1 Siztem Start merkeri
410 0.6 G1.0
| | ] | H
| I l I 51 auT
SR
0.6
| |
1 /1 R
Symbal Address Camment
Giris_stoper_rrkr +1.0 [iriz stoper merker
Giriz_ztoperi G1.0 Giriz stoperi pnomatik, valfi
[3iniz_Stoper_Sensar 106 [3iriz Stoper Senzoru
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Hetwork 12
[GIRIS STOFER
10.3 M20.6 k11.0
| | | | r )
1 | | | n
Symbal Address Comment
Girig_Stoper_Set_man | M11.0 Giriz stopen manuel zet merkern
 anuel_Dtomatik 0.3 b arwel-Otarnatik. anahtan
TP _giriz_stoper_zet M20.6 Touch panel ging ghopern set sinyali
Hetwork 12
[ CYCLE RESET
1.0 0.2
| | I
I (R
1
Syrmbol Address Carmment
Reset_Sensomu 11.0 Reset Sensomw

Otomatik ¢cevrimde (I10.3 girisinin normalde kapali kontak olmasi),

e “ MO0.0 Hidrolik Start Merkeri” , “M0.1Sistem Start Merkeri ““ ve “I10.6 Giris Stoper
Sensorii ““ ‘niin enerjili olmast durumunda “M1.0 Giris Stoper Merkeri” enerjilenerek
Q1.0 Giris Stoperi’ni set eder. Bu durumda giris stoperi paletin gegisine izin verir.
Ilgili palette bulunan endiivi kasnak ¢akilmak iizere istasyon bdlgesine gider. Palet
kasnak cakma operasyonunu bitirip “I1.0 Reset Sensorii” nii gérmeden giris stoperi

yeni bir palet almayacaktir. “M0.2 Cycle Merker”1 bu 6zelligi saglamaktadir.
Manuel ¢evrimde ( 10.3 girisinin normalde acik kontak olmasi) ,

e “MI11.0 Girig Stoperi Set Merkeri” set oldugunda “M1.0 Giris Stoper Merkeri “
enerjilenerek Q1.0 giris stoperi agilacaktir. M20.6 Touch Panel ‘den gelen giris

stoperi manuel set sinyalidir.

4.2.4.4 Paletin Yataklanmasi

Hetwork 13
| ISTASTOM YaTARLAMA
k0.1 0.3 0.7 T37
| | ] | | |
| I 1 / I | I IM TOM
104PT, 100 mz
Symbol Address Comment
|stasyon_Stoper_Sens [ 107 |ztazyon Stoper Senson
|stasypan_yukan_tmr T37 |stasyon pukan set timer 11 sn gecikme)
b anuel_Otomatik, 0.3 b arwsel-Otarnatik. anahtarn
Sigtem Start_krkr k0.1 Siztem Start merkern
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Metwork 15
| ISTASYOM YUEARI EESET
10.3 T38 Qo3 M12.3
| 1 | 1 | 1 r
1 /| 1 CRr)
1
1.0
| |
1 1
Symbol Address Comment
| ztazyon_yukari Q0.3 | ztazyon pukan walfi
|ztazyon_ukan krkr k123 |ztazyon yukan merkeri [otomatil]
|stazpon_pukan_rezet T38 | ztazyon pukan rezet timer' [ 2 2n gecikme)
b anuel_Otamatik. 0.3 b arwel-Otormatik. anahtan
Reset_Sensaru 1.0 Feszet Sensaru
Metwork 14
[I5Ta5vON YURARI
k0.1 w02 10.3 10.7 T3a7 h12.3
1 | | | | | | | | | r s )
1 I 1 I 1 I 1 I 1 I .
1
Symbol Address Comment
|stasyon_Stoper_Sens 10.7 |ztazpon Stoper Sensonu
| stasypon_ ukan_bkirkr h12.3 |ztazypon yukan merkeri [otomatil)
| stazypon_yukan_tmr T37 |ztazypon yukan set bimer 1] 1 =1 gecikme)
tanuel_Otomatik. 10.3 t anuel-Otomatik. anahtan
Siztern_Start_bdrkr k401 Siztern Start merkeri
Hetwork 16
0.3 Q03 T3g
] | 1 |
1 ! I 1 I M TOM
204PT 100 ms
Symbaol Address Comment
| stasyon_yuk.ari Q0.3 |stazyan wuk.an walfi
|stazpon_yukan_reset T38 |stazpon yukan reset timer' [ 2 sn gecikme)
Manuel_Otomatik, 10.3 F anuel-Otomatik. anahtarn
Metwork 10
| ISTASYOM vUEARI
0.3 M 203 0.4 M10.2
| | | | | | I
1 1 . ¢ )
Sumbaol Address Corrmnent
Istasyon_azagi 0.4 Iztazvon azag valfi
Istazyon_wukan_man k10,3 Istazyon yukan manuel zet rmerkern
b arwel_Otamatik, 10.3 b anuel-Otomatik. anahtan
TF_lztasyon_wukan k203 Touch panel |ztazyon yukan zinpali
Metwork 11
[I5TAEYOMN YUEARI
0.3 k10,3 Q0.3
| | | | r )
1 I 1 I pS
0.3 k123
| | |
1/ 1|
Symbol Address Comment
|stazyon_wukari Q0.3 |ztazyon yukan valfi
lztazyorn_wukan_man k103 |ztazyon vuk.an manuel zet merkeri
letasyorn vulk.an_bkdrkr k123 lztazyon pulk.an merkerni [otomatil]
k anuel_Otomatik 10.3 kd anuel-Otomatik. anahtan
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Otomatik Cevrim;

e Giris stoperinden gegen palet istasyon stoperine gelir. “I0.7 Istasyon Stoper Sensorii
niin paleti gérmesiyle 1 saniyelik bir gecikme sonrasi “T37 istasyon yukari set timer”1
enerjilenir. Network 14 sartlarmm olusmasiyla “M12.3 Istasyon Yukar1 Merkeri”
enerjilenerek “Q0.3 Istasyon Yukar1 Valfi” set olur ve istasyonda bulunan palet

yataklama tablasmnin kalmasiyla yataklanir.

e Q0.3 enerjilendikten 2 saniye sonra “T38 Istasyon yukari reset timer”1 ¢ikis verir ve
M12.3 resetlenir. 5/2 hafizali tip bir valf kullanildigindan istasyon yukarida kalmaya
devam eder. M12.3 “lin reset olmasiyla artik istasyon asagi valfi sinyal ¢akigmasi

olmaksizin enerjilenebilir.
Manuel Cevrim,;

e Touch panelden gelen “M10.3 Istasyon Yukar: Sinyali” ile “Q0.3 Istasyon Yukar:

Valfi” enerjilenerek yataklama tablasi yukar1 ¢ikar.

4.2.4.5 Cakma Kafasinin Asag1 Hareketi

Network 17
| I5TASYOM YURARIDA SIMTALI
10.3 T3aa 121
| | | | r
1 /1 . (s)
1
Symbol Address Comment
Iztazpan_pulan_reset T38 Iztazpan yuk.an rezet timer't [ 2 2n gecikme)
Istaspon_vukanda_bMrkr | M121 Istazpon pukanda singal [otomatik)
M anuel_Otomatik, 0.3 M arwel-Otarmatik. anahtan
Metwork 2
| CakMa KAFAS| ASAGI
10.3 101 Qo
] | | 1 r )
1 I 1 I b
0.3 k121
| ;| |
1 | 1 1
Symbol Address Comment
Cakma_azaqi a0 Cakma kafas azagwa hidralik walfi
Cakma_azaq_yavas_ ... | M10.1 Cakma kafaz asaq manuel yavaslatma merkern
Istasyon_vukanda_krkr | M12.1 | stazyon yukanda sivwali [otomatik)
b aruel_Otomatik. 10.3 t anuel-Otamatik anahtan
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MNetwork 1 Metwork Title
| Cakhd KAFAS] ASAGIrAvAaSLATMA WVALFI

0.3 b 20.4 Q0.2 k10,1
| | | | | + | s
1 I 1 | 1 I L
h10.6
Symbol Address Comment
Cakma_asag vavas_... | M10.1 Cakma kafaz asag manuel pavazlatma merker
Cakrma_yukari 0o.2 Cakrna kafas yukanga hidrolik.walfi
td anuel_Otamatik, 0.3 td anuel-Otamatik. anaktan
TP_Cakma_aszag_pav... | M20.4 TP Cakma kafazi azaq pavaslatma zinyali
Metwork 1
[CETWEL
Sk0.0 Di_|
I |
| | EN END——)
AlwO111 QUT v
+100-4IMN2
Hetwork 3
| CARMA KAFASI ASAG] vAVASLAT A WALF|
0.3 k10.1 Q0E
| | | | r )
1 I 1 I h
0.3 Rt m121
] | | «o | ] |
1 I 1 | 1 I
Wl
Sumbal Addrezs Carmment
Cakma_azagi_vavas Q0.6 Cakma kafaz azagpa yavaslatma walfi
Cakma_azaq_vavas_... | M10.1 Cakma kafaz azagq manuel yavazlatma merkerni
|ztazpon Yukanda_Mrkr | 121 lztazyon yukanda sinyali [otomatik]
M anuel_Otomatil, 10.3 b anuel-Otomatik. anahtan

Otomatik ¢evrimde;

e “Q0.3 Istasyon yukar1 valfi” enerjilendikten 2 saniye sonra T38 ¢ikis vererek “M12.1
Istasyon yukarida Sinyali Merkeri” enerjilenir ve “Q0.1 Cakma Kafas1 Asag1 « valfi

set olur.

e (akma kafasi cetvelde touch panelden girilen VW4 degerine ulastiginda “Q0.6 Cakma
Kafas1 Yavaglatma Valfi” set olur ve ¢akma kafasi hareketine yavas bir sekilde devam

eder.
Manuel ¢evrimde;

Touch panelden gelen “M20.4 Cakma Kafas1 Asagi Sinyali”nin gelmesiyle M10.1
enerjilenerek “0.6 Cakma Kafasi Asagi Yavaglatma Valfi” ve “Q0.1 Cakma Kafas1 Asagi*
valfi ayn1 anda set olur. Manuel c¢evrimde “Cakma Kafasi Asag1” islemi yavas modda

gerceklesecektir.
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4.2.4.6 Cakma Kafas1 Yukar1 Hareketi

Metwork 18
[15TaSvOM YUEARI SINYALI RESET
11.0 M12.1
] l d
1 R
1
0.3
&0.0
—
T43
TE0
Symbol Address Comment
Cetvel_degeri_trmr T43 Cetvel degerine ulazma timer'
Hidralik:_kotor Qoo Hidralik, katar Walfi
lztazpon_Wukanda Mrkr | M121 |ztazyon yukanda sinvali [otaratik]
b arwel_Otomatik 10.3 bl anuel-Otomatik. anahtan
FRezet_Senzoru 1.0 Fiezet Senzon
Time_Dut_trar TE0 Time out timern [ & sn gecikme]
MNetwork 4
10.3 T43 KM11.2
| | | | r
1 7 1| (52
1
TEO
| 1
1 I
Symbaol Address Comment
Cakma_ywukan_mrkr 11,2 Cakma kafas yukan merken [ otomatik )
Cetvel degen_tmr T43 Cetyel degerine ulazma timer'
b anuel_Otomatil 10,3 bl anuel-Otomatik anahtan
Tirne_Clut_trar TE0O Tirne aut timen [ B s gecikme)
Metwork 5
.o k11.2
| | !
I {r)
1
Q0.0
—
Symbaol Address Comment
Cakma_puk.an_rmrkr b11.2 Cakma kafazsi yukan merkeri [ otoratik |
Hidrolik_kdotor Qoo Hidrolik, kA otor W alfi
Rezet_Sensary 11.0 Fezet Sensony
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Metwork 6
| CAkMA FAFAS] YIIRARI
0.3 M20.5 Qo M10.2
| | | | | | r )
1 | 1 | | I L
Sumbol Address Comment
Cakma_azagi G0 Cakma kafam azagwa hidrolik walfi
Cakma_yukar_man M10.2 [akma kafaz yukan manuel set merken
b anwel_Otomatik 0.3 I anuel-Otomatik. anahtan
TP_Cakma_yukan M20.5 Touch panel cakma kafaz pukan singali
Metwork 7
| CAkMA KAFAS] TUEARI
10.3 w102 Q0.2
| | | | r )
1 | | | a
10.3 M11.2
| | | |
1 | | |
Symbal Address Comment
Cakrma_puk ari Q02 Cakma kataz pukanga hidrolikalfi
Cakra_pukan_man w102 [akma kafaz yokan manuel zet merker
Cakrna_vukar_mrkr M11.2 Cakrna kafas yukan merker [ atomatik |
b anuel_Otarmatik, 0.3 b anuel-Otomatik. anahtan
Metwork 2
|
Wl T43
| <= | N TON
W2
+104qPT 100 ms
Symbol Addiess Comment
Cetvel_degeri_trr Td3 Cetvel degerine ulazma timer'

Otomatik ¢evrimde;

e (akma kafasinin asagiya inmesinden 1 saniye sonra “T43 cetvel degeri timer”1 ¢ikis
verecektir. T43 ‘{in ¢ikis vermesiyle “M12.1 istasyon Yukarida Sinyali” resetlenerek
“Q0.1 Cakma Kafas1 Asag1 Valfi” ve “Q0.6 Cakma Kafas1 Asag1 Yavaglatma Valfi”
enerjisi kesilecektir. Ancak hafizali tipte bir valf kullanildigindan ¢akma kafasi

asagida kalmaya devam edecektir.
M12.1 merkerinin reset islemi;
1.0 Reset sensorii

Sistemin manuel ‘e alinmasi

Y VvV V V

Q0.0 Sistem start sinyalinin kesilmesi
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T 50 Time-Out timer1’nin set olmasi sartlarindan herhangi birinin gergeklesmesiyle olusur.

e Q0.1 ve Q0.6 ‘nin resetlenmesinin ardindan, T43 ‘iin ¢ikis vermesiyle “M11.2 Cakma

Kafas1 Yukar1 Merkeri” enerjilenerek “Q0.2 Cakma Kafas1 Yukar1 Valfi” set olur.
“M11.2 ‘nin reset olmas1 yani “Q0.2 Cakma kafas1 valfinin reset olmas ;

Paletin “I1.0 Reset Sensorii”nden ge¢cmesi veya “Q0.0 Hidrolik Motor Valfi’nin enerjisinin

kesilmesiyle miimkiin olmaktadir.
Manuel ¢evrimde;

e Touch panelden gelen “M20.5 Cakma Kafasi Yukar: Sinyali” ile M10.2 merkeri
enerjilenerek “Q0.2 Cakma Kafas1 Yukar1 Valfi” set edilir.

Cakma kafasimnin ilerleme yolu cetvel tarafindan kontrol edilmektedir. Cetvel PLC’nin Analog
Input 0. Word ‘iine baglanmstir.( AIW0) . AIWO ‘dan alinan deger 100 ¢ e boliinerek touch
panelden girilen deger ile uygun basamakta olmasi saglanmistir. AIW0O ‘dan alinan VWO
cetvel degeri , touch panelden girilen deger ile karsilastirilir. VW0 < VW2 olmas1 durumunda

1 saniye gecikme ile T43 ¢ikis verir ve cakma kafas1 yukar1 ¢ikar.

Metwork 3
| SISTEM RESET Z4MANI
a0 T&0
| |
l I I TOM
EO4FT 100 s
Symbaol Addiess Comment
Cakma_azagi Q01 Cakrma kafaz azsaga khidrolilk walfi
Tirne_Out_tmr T50 Time out bimen [ 6 zn gecikme)

4.2.4.7 Paletin Kodlanmasi

Network 4
| Cakia aS5IR ZaMaNDan RED MARKIRI
T50 MM11.3
] |
| } CF oot ——
SR
1.0
] |
1| R
T51
Surnbol Address Caomrnent
Food_swuracu tmr T51 F.od wurmada 1 sn gecikme
Reszel_Senszoru 1.0 Fezet Senszom
Tirme_Out_red_mrkr k11.3 Zaman azirmndan red kodu merkeri
Time_Out_trr THO Time out timen [ B =n gecikme]
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Hetwork 9
Q2o 51
| | I TON
Rl 15HFT 100 iz
Symbol Address Comment
Kiod_wurucu_trrl T51 Kiod wurmada 1 zn gecikme
0F,_kodu G20 OF. kod vurucu valfi
RED_kodu Q07 RED kod wurucu valfi
Metwork 5
| [AKMS ASIRIYUEDEN BED MARKIRI
Y/l 1.2 M11.4
| .o | | l
| 54 | |} 5 00T —)|
Y2 SR
1.0
| |
1 R
T51
Symbal Address Carmment
Azin_yuk_red_nrkr M11.4 Load Cell azin yuk. red merker
Fod wuracu tmrl T51 K.od wurmada 1 gn gecikme
Load_Cell_max 1.2 Load Cell k4 ak simurm kuyvwet degen
Reszet_Sensom 11.0 Feset Sensom

Hetwork &
| CakMA 227 YURDEM RED MARKIRI
W'l 111 Q01 M11.5
| .51 | | |
| <= I | / I I 51 ouT
W2 SR
1.0
| |
1 R
T51
Syrmbaol Address Comment
Az yuk_red mrks M11.5 Load Cell az yuk red merkeri
Cakma_asaqi Q0 Cakma kafan azaqya hidralik, walfi
Faod_wurucu_trrl T51 F.od vurmada 1 =n gecikme
Laoad_Cell_min 1.1 Load Cell Minurnurn kuvvet degeri

Rezet_Sensom

1.0

Reset Sensomu
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Metwork &
[OK EDDU [ KOD WYURMA YOK )
10.3 M11.3 W0 Q0.2 Q20
| | | | | .o | | |
1 /| 1 /1 ] >=l | i I 51 ouT
Wi Sh
M11.4
¢
M11.5
| |
1 /]
Ta1
| |
- R
Symbaol Address Comment
Aair_wuk_red_mrkr h11.4 Load Cell azin yuk red merken
Az puk_red_rrkr M11.5 Load Cell az yuk. red merkern
Cakma_vukarn Qo2 Cakma kafaz pukanypa hidrolikwalfi
Kod_wurucu_trr T51 F.od vurmada 1 zn gecikme
b ariuel_Otamatik, 10.3 b anuel-Otomatik, anahtan
OF_kodu 2.0 0¥, kod wuracu valhi
Time_Out_red_mirkr M11.3 Zaman azmindan red kodu merken
Hetwork 11
[FED KODL&MA
M11.5 Qo2 10.3 Qo7
| | | | | H
l I | I | / I 51 ouT
Sh
k11,4 [o.2
] | | |
| I 1
M11.3 0.2
| | |
| I 1 |
1.0
] |
1 R
TH1
Symbol Addiess Comment
Aan_vuk_red ke t171.4 Load Cell agin vuk red merkeri
Az puk_red_mikr 1715 Load Cell az yuk red merker
Cakma_yuk.ar Qo2 Cakma kataz vukama kidraolikealfi
F.od_urucu_trrl T51 F.od vurmada 1 sn gecikme
b anuel_Otomatik, 103 b anuel-Otomatik anahtan
RED_kaodu Qoy RED kod wurucu valfi
Fiezet_Sensom 1.0 Fiezet Senzony
Time_Out_red_mrkr t411.3 Zaman azmindan red kodu merker

Cakma kafasmin yukariya kalkmasinin ardindan palet kodlama igslemi gerceklestirilir.

Otomatik Cevrimde ;

e “T50 Time Out Timer” 1 ¢ikis verdiyse sistem asir1 zamandan dolay1 ¢aligmasini keser
ve resete gecer. Cakma islemi gergeklestirilmez. T50 ‘nin ¢ikis vermesiyle “M11.3

Kasnak Cakma Time Out’tan RED Merkeri” enerjilenerek “Q0.7 Red Kodu Vurma

Valfi” set olur ve palete red kodu vurularak red bandma gonderilir.
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e Palete OK veya RED kodu vurulduysa 1.5 saniye sonra T51 c¢ikis verir ve M11.3

resetlenir.( M11.3 Reset sensorii ile de resetlenebilir.)

e C(Cetvel degerine ulasmis ve Load Cell maksimum limiti agilmis ise “M11.4 Load Cell
Asir1 Yik Red Merkeri” enerjilenerek “Q0.7 red kodu vurma valfi ““ set olur ve palete

red kodu vurularak red bandma yollanir. Reset islemi M11.3 gibi yapilir.

e C(Cetvel degerine erismis ve Load Cell minimum degeri agilamamissa “M11.5 Load
Cell Az Yiikten Red merkeri” enerjilenerek “ Q0.7 Red Kodu vurma valfi ” set olur ve
arabaya red kodu vurulur. Resetleme islemi M11.3 ve M11.4 ‘te oldugu gibi T51 ve

11.0 ile reset olur.

Metwork 7
| |
ooy M11.7 782
| | = ouT ™ TON
SR
Q20 204PT 100 ms
11.0
| |
- R
Symbaol Address Comrment
Food_wurucu_tmre 52 F.od wurmada 2 2 gecikme
OF_kodu Q2.0 OF. kod wurucu walfi
RED_kodu Qo7 RED kod wurucu walfi
Reset_Sensaru 11.0 FRezet Sensony

4.2.4.8 Istasyon Asag Hareketi

Hetwork 8
| |STASYOM ASAGI
10.3 202 (0.3 k104
| | ] | | | [
1 1 1 /1 ¢ )
Symbol Address Comment
|staspon_azaql_man 10,4 |stazyon azagl manuel et merken
|staspon_pukar Q03 |ztazypon pukan valfi
b arwel_Otomatik, 0.3 b arwiel-Otarmatik, anahtan
TF_|stasyon_asaq mM20.2 Touch panel lstasyon asagr zsinali
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Metwork 9
| ISTASYOMN ASAGI
0.3 k104 Q0.4
| | | | ' )
1 I 1 I LS
0.3 k11.2 TE2 W
| | 1 | | | . |
1 1 1| 1 ] ==
Wuld
Symbaol Addrezs Comment
Cakrma_yukan_mrkr M11.2 Cakrma kafasz pukan merkern [ atormatik ]
lztazpor_asagi Q04 |stazyon azag valfi
lztazpon_asag_man k104 |stazpon azag manuel zet merkern
F.od_wurucu_trr2 Th2 kaod wurmada 2 zn gecikme
Manuel_Otomatik 10.3 t anuel-Otomatik. anahtan

OK veya RED kodunun vurulmasindan 2 saniye sonra “T52 Istasyon Asagi Timer1 “ ¢ikis

Verir.

Otomatik ¢evrimde, “M11.2 Cakma Kafas1 Yukarida Merkeri” nin olusmasi ve “T52 Istasyon

Asag1 Timer1” nin ¢ikis vermesiyle Q0.4 istasyon asagi valfi enerjilenir ve palet konveyore

indirilir.
Manuel ¢evrimde, “M20.2 Touch Panel Istasyon Asagi Sinyali “ ile M10.4 merkeri
enerjilenerek “Q0.4 Istasyon Asag1 « set edilir.

4.2.4.9 Tistasyon Stoperi Set / Reset

Metwork 13
[15TA5vON STOPERI |
0.3 b20.7 a1
| | | | ! )
1 I 1 I ~
0.3 k17.2 Wl 0.7 T44
| | | | | .o | | | | |
1 I 1 I 1 I 1 I 1 |
W
Symbaol Addiess Comment
Cakma_yukan_rarkr M11.2 Cakma kafas pukan merkern [ otarnatik )
Igtagpon_Stoper_Sens | 107 |ztagyon Stoper S enson
|ztasyon_stoperi Q1.1 |ztazpon stopen promatik, walfi
tanuel_Otomatik 10.3 t anuel-Otomatik. anahtan
Network 14
I |
10.3 M11.2 Wil 10.7 T44
| | | BN | ™ TON
1 I 1 I 1 I 1 I
W
204PT 100 ms
Symbol Address Comment
Cakma_yukan_mrkr k11,2 Cakma kafaz pukan merkeri [ otomatik, |
|staspon_Stoper_Sens 0.7 lztazypon Stoper Sensoru
b anuel_Otomatik, 10,3 b arwel-Otomatik, anahtan
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Hetwork 15
[BUTON RESET
0.3 M20E
| l I
1 7 (r)
1
M207
—( R )
1
Surmbol Address Carnment
t anuel_Otomatik 103 b anuel-Otomatik, anahtan
TP_qiriz_stoper_zet M20 6 Touch panel giis stoperi zet zingali

Otomatik ¢evrimde;

“M11.2 Cakma Kafas1 yukar1 Merkeri” nin ¢ikis vermesinden 2 saniye sonra T44 ¢ikis verir

ve “Q1.1 Istasyon Stoperi * set olarak agar.

Palet kod vurularak indirilirken , es zamanl olarak stoper acar ve palet istasyondan ayrilir.
Daha sonra paletin “I1.0 Reset Sensorii” nii gérmesi ile algoritma resetlenir ve yeni bir paletin
islem gormesine olanak saglanir. Giris kisminda “M0.2 Cycle Merkeri” nin resetlenmesiyle
giris stoperi agilarak yeni {iriiniin islem yapmasi saglanir. Program bu sekilde akmaya devam

eder.
Manuel ¢evrimde;

“M20.7 Touch Panel Istasyon Stoper Sinyali “ ile “Q1.1 Istasyon Stoperi * set olur.

4.2.4.10 Rulman Cakma ve Kasnak Cakma Red Bandi

“I3.4 Red Transferi Girig Sensorii” niin gérmesiyle “Q3.3 Red Transferi Girig Stoper Valfi”
enerjilenir. Q3.3 ‘iin set olmasiyla “M24.0 Red Istasyonu Giris Stoperi Cycle Merkeri « set
olur. Palet giris stoperinden geger. Q3.3, giris sensoriiniin kapali kontagiyla reset olur. “M24.0

Cycle Merkeri” yeni paletin stoperden gecisini engeller.

Cycle Merkeri “I3.3 Red Transfer Sensoriiniin negatif kenar1 ile reset olmaktadir. Burada
negatif kenar tetiklemesi kullanilmasinin paleti red transfer istasyonuna yerlesmesinin
saglanmasidir. Palet istasyondan ayrilirken sinyal almamiz gerektiginden negatif kenar

tetiklemesi kullanilmistir.

“I3.5 Kod okuyucu sensor’iin normalde agik kontagi OK, normalde kapali kontagi RED
sinyalini belirtir. 13.5 ve “I3.3 Red Transfer Sensorii”niin géormesinden 1 saniye sonra T58

cikis verir ve “Q3.2 Transfer Stoper valfi” set olur.

Kod okuyucunun OK kodunu okumasi durumunda “Q3.2 Transfer Stoperi Valfi” acarak

paleti bir sonraki operasyona iletir.
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“I3.5 Kod okuyucu sensér” Red kodunu okudugunda “Q3.0 Red Bandi Transfer Valfi”

enerjilenerek transfer konveydr bandindan yukar1 kalkar ve palet red bandina verilir. Q3.0

“I3.6 Red Bandi Reset Sensori” ile reset olur.

Network 1 M etwark, Title
[RED 15T, GIRIS STOPERI
13.4 t24.0 Q33 N
| | | |
| I 1 /] 51 ouT 2
SR
13.4
| |
1 /] R
Sumbal Address Comrment
Red_band_Cycle_mer.. | M24.0 Red Band Cycle Merkern
Fed |stasyon_gre_sto.. | Q3.3 Fied lstazyonu giriz stoperi
Red_transfer_airiz_zen | 13.4 Red Tranzsfer ging sensoru
Hetwork 2
RED IST. GIRIS STOPERI
SAYEIL MARKIRI
134 Q33 k24.0
| | | |
| I | I 51 auT
SR
|3.3
| | | |
1 | Nf R
Symbol Address Comment
Fied_band_Cycle_mer... | M24.0 Fed Band Cycle Merker
Fed lstasyon_ars_sto.. | 333 Red lstazpanu airis stoperi
Fied_transfer_giiz_sen | 13.4 Fed Transfern giis senzomn
FRed_transfer_sensorn | 133 Red Transfen sensaru
Metwork 3
[RED TR&MSFER STOPERI SET ZAMANI
M24.0 138 12.3 TEa
| | | | | | T TON
1 I 1 I 1 I
104PT 100 ms
Symbol Address Comment
F.od_okuma 135 F.od okuma [ M OF, -NCRED ]
Red_band Cycle_mer... | M24.0 Red Band Cycle Merkern

Red Tranz Stoper_set | THE

Red bandi Tranzsfer stoperni zet [OF ]

Fed_transfer_sensaru | 13.3

Fed Transfer senzom
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Metwork 4
| RED TR&MSFER STOPERI
r24.0 13.5 12.3 T58 3.2
| | | | | | | T ouT
1 | | | | I 1 I
SR
13.3
| |
. R
Symbal Address Comment
F.od_okurma 13.5 K.od okuma [ MA OF -NCRED ]

Fed_band Cecle mer.. | M24.0

Fed BEandi Cycle Merkern

Fied_Trans_Stoper_set | 758

Fed bandi Transfer stoperi zet [OF,

Red_transfen_sengory | 13.3

Red Transfen senzomn

Transfer_Stoper_alfi 03z

Transfer stoper valfi

Metwork 5
| RED TRARSFER SET Zaman|
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Fied_Band_transfer_v... | 2.0 Fied Band Transfer Valfi
Fed Trans_set T57 Fed band transfer zet [ RED]
Fed transfer_sensora [ 12,3 Fied Transfen sensom




95

4.3 Kasnak Birakma ve Kasnak Cakma Operasyonu Touch Panel Program

Communication ( Baglant1 ) Settins , Device Settings rulman ¢akma makinasinda anlatildigi

sekilde ayarlanmaktadir.

4.3.1 Etiketlerin (Tags ) Olusturulmasi

[l winCC flesible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEME.hmi _&x]

Project Edit View [nsert Format Faceplates Options \window Help

Moo - b P oo - cu - X X My BR L e M
roish llnited States) |
@@l 1 MENU | CTceTveL | T ana savea
| Praject B
1 Dievice_1[TP 1774 67

255 Saeens
ol Add Sermen l

{-[ Template
] AMASEVFA
i [ CETVEL
i [ ISTATISTIK.
Lo MANUELA

L[] Sereen_1
£ Communicalion

Lonnectons
Cycles

Alaim Management
B Analog Alams
B Disuists Alains

. Settings
0 B Recipes

5 Teat and Graphics Lists

155 Runtime User Administration
U2 Device Setings

2155 Language Settings
@ Project Languages
Graphics

Project Tests
Dictionaries

= Structures

g Version Managemert

Sekil 4.7 Kasnak ¢akma ve kasnak birakma etiket tablosu

4.3.2 Menii Ekram

NwinCC Aexible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEME.hi I Il

Project Edit Wiew Insert Eormat Fareplstes Options Window Help
Civew ~bs M v ~cu-X X Ty i .
ngish [Unied States] 7| _ = |Tahoma s | g L

@l CIMENU I ] CETVEL I ] ANA SAYFA ]
« Project -
. [SEMENS|

= Soreens

- Add Sereen P e
+-[ Template
deanasarra 00 HEEEEEEEEEE
] CETVEL
L ISTATISTIK LT A [ Rectangle
: —
5 e ®) A rassrita
[ MANUELS ARCELIK KASNAK CAKMA: = 10 Freld
+-[] MANUEL-4 S i 7 Date-Tirne Fiskd
-0 MENU ] &raphic 1o Field
POl N [ Symbslic10Fiald *
£ %5 Communication B vk
o Tae £ : | Graphics view
Carnections 0K Button
Cycles o ANASAVFA ISTATISTIK CETVEL BT suitch
Aarm Management o o

H ear

B Analog Alams
| BR Discrete Alarms

-4 Settings
55 Recipes i . :
-5 Test and Graphics Lists = General @ Function LE
55 Rurtime User Administiation P Properties
-2 Device Settings P animations 1 T =
=155 Language Settings P Events E—-uw------‘-------sﬂEEH - o
@ Froject Languages w Click
Graphics u press Object number o
Praject Texts » 2 <No function:
%% Dictionaries m Acivate ; .
& 55 Stuctures m Deactivate e
- Version Managemert ® change Graphics
Library
Drop any object

T¢@  heretodelete

Sekil 4.8 Kasnak ¢akma ve kasnak birakma menii ekrani
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Menii ekranindan Ana Sayfa , Istatistik ve Cetvel Sayfalarma gecis yapilmaktadir.

4.3.3 Ana Sayfa Ekram
"t winCC Aesible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEMEhmi 18] x|
Project Edit Wiew Insert Format Faceplstes Options Window Help

Citew - b M > - oo - . s = £ Ty |-
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1 ISTATISTIK [RaprkonTROL 000t
b - ! SISTEM

[ Rectangle

1 MAMUEL-1
1 1d
] MANUEL-2 b SERRRERE L Ea i n R E START A TextFiel
8] 1o Field

1 MAMUEL-3

1 MANUEL-4 55 Date-Time Fiskd

| Graphic 1o Field

] MENU SISTEM
O Soreen 1 STOP [~ symbolic 10 Fiald *
£ 5 Communication
¥ [&d Graphics view

Tags
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Cycles MERU
Alarm Management

B Analog Alaims
53 Discrete Alams
ez Setlings

| Button
MANUEL-1 ' ¥ Switch
: g ear

g Recipes = =
= B General | E
% Tet and Graphics Lists i = H=

5 Rurtime Ussr Admiristration P Properties
-2 Device Settings P Animations Mode [Two states 7j g [fagz0 =] =l
Language Setlings ; o
i 15
@ Project Languages Display Cycle
Graphics Value at oN state [L Bit number [ =

Project Tents AP OITROLE
® Dictionaries Text on [FAPTYI KGNTROL E i
= Stuctures Enhanced Objacts
& Version Management ]
Text GFF [FAPTRONTROLU

| EE | i Drop any object

heretodelete

=5

L4

Graphics

2l
l

Library

Sekil 4.9 Kasnak ¢cakma ve kasnak birakma anasayfa ekrani

Ana Sayfa Ekraninda Kapinin Acik olup olmadigmi gosterir bir satir bulunmaktadir. Sistem
Start ve Sistem Stop butonlar1 PLC ‘ye sinyal gondererek Sistem Start ve Stop islemlerinin

gergeklestirilmesi saglanir. Manuel 1 ve Menti butonlari ile bu ekranlara gecis islemi yapilir.

4.3.4 Cetvel EKkran

Project Edit View Insert Format Faceplates Gptions Window Help
CiNew ~ b5 M v -

 [Engish (Urited States) =] _

3
s = m ru

luas Project
=) mmes Device 1[TP 17746 | SIEMENS | T
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g mzﬂ?{; A TextField
L PISTOM ¥AVASLAMA DEGERT 5 00000000

Guenvers U Lo niet

1 MANUEL-4 &2 Date-Time Field

1 MENU | CETVEL SETDEGERI | [..10.! JOOOOOOOO [ Fo] Graphic 16 Field

Ry e A
£ ¥ Communication 1

& Graphics view

<= Tags e

5" Conmections L B Button

=2 Cyces HEn izon| e — T suitch
g Alam Management - g e

Analog Alams
B Discrste Alams

Y Settings

55y Recipes

K Test and Graphics Lists P General

o

E

General

Funtime User Adriistration P Properties
' Device Settings P animations
=% Language Seftings
@ Project Languages
@ Graphics

& Decimal =l
B

EE

Froect s ‘99999999 =
Dictisnaties :
=5 Structures shift decimalpoint [0 = Enhanced Obiacts
51 Vemion Management = raphics
Stringfield length 2 = ibraey
|l vl Drop any ebject
- o here to delete

Sekil 4.10 Kasnak ¢akma cetvel ekrani
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piston yavaglatma degeri ve cetvel set degeri parametreleri yer almaktadir.

4.3.5 Manuel 1 Ekran

C flexible Advanced - YENL KASNAK CAKMA DENEMEhmi
Options  Window  Help

Project Edit View Insert Format Faceplates

O New ~ b5 M v X X e

English (United States)

CIMANUEL-1

leas Project
wx Device_1[TP 17746
% Screens
-} Add Screen
[ Template
1 ANA SAYFA,
[ CETVEL
-1 ISTATISTIK
[ MANUELA
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-1 Sereen_1
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25" Connections
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Simple Objects
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[ Rectangle

MANUEL-1

o
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= Press
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® Adivate
= Deactivate
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E ResetBit
Tag {InOut)
<No function:>
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2

Enhanced Objects

Graphics

Library

Drop any object
here to delete

Sekil 4.11 Kasnak ¢akma manuel 1 ekrani istasyon yukari set

Istasyon Yukar1 butonuna ( M20.3) basili tutuldugu miiddetce Istasyon yukari dogru

cikacaktir. InvertBit komutu sinyal geldiginde degerini tersine ¢evirmektedir.

HlwinCC flenible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEMEhmi

Project Edit Wiew Insert Format Faceplates

Cnvew - B w-X X Iy

Options  Window  Help

VoY
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] Template
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[ CETWEL
-1 ISTATISTIK
] MANUELA
-1 MANUEL-2
] MANUEL3
- MANUEL-4
] MENU
] Screen_1
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<= Tags
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Marm Management
5 Analog Alaims
-HH Discrete Alams

SIMATIC PANEL

'MANUEL-1:

o [ Rectangle

spGl A TextField
o aby 10 Field
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asaGl %] Graphic10Field
- bolic 1o Field *
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MANLEL-2
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Drop any object

howstn dalete

Sekil 4.12

Kasnak ¢akma manuel 1 istasyon yukari reset
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Istasyon Yukar1 Butonundan elimizi gekmemiz halinde M20.3 reset olmaktadir.

Istasyon Asag1 , Cakma Kafas1 Yukar1 ve Cakma Kafas1 Asag1 hareketleri de benzer sekilde

programlanmaktadir.

Manuel 2 butonu ile Manuel 2 sayfasina gegis yapilir. Ana Sayfa butonuna basildiginda Ana
Sayfa ‘ya doniis yapilir.

4.3.6 Manuel 2 Ekrani

[EflwinCC flexible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEME.hmi =18] x|

Project Edb Wiew Insert Format Faceplates Options window Help
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Drop any object
i s heretodelete

Sekil 4.13 Kasnak ¢akma manuel 2 ekrani

Giris Stoperi i¢in anahtar (switch ) kullanilmistir. Girig Stoperi switch ‘ine dokunuldugunda
M20.6 PLC ‘ye sinyal gondererek Giris Stoperi agma islemi gerceklestirilecektir. Switch © e

tekrar basilmasi durumunda Giris Stoperi kapatilacaktir.

Istasyon stoperi i¢in de ayn1 programlama metodu kullanilmistir.Manuel 1 butonuyla Manuel

1 ekranmna , Ana Sayfa butonu Ana Sayfa Ekranina , Manuel 3 butonu ile de Manuel 3 “ e

gecis yapilir.
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[l wincc flexible Advanced - YENI KASNAK CAKMA DENEME.hmi 2
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Manuel 3 ve Manuel 4 Ekranlan
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Sekil 4.14 Kasnak birakma manuel 3 ve 4 ekranlar1

Manuel 3 ve Manuel 4 ekranlarinda Kasnak Birakma ‘da kullanilan manuel hareketler yer

almaktadr.

e Kasnak Birakma Istasyon Yukar1/ Asagi

e Kasnak Birakma Gripper Yukari/ Asagi

e Kasnak Alma Kizag fleri / Geri

e Kasnak Birakma Gripper Acik / Kapali

e Kasnak Birakma Giris Stoperi A¢ik / Kapali

e Kasnak Birakma Istasyon Stoperi A¢ik / Kapali hareketleri yapilmaktadir.
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5. ZIMPARALAMA MAKINASI OTOMASYONU
Zimparalama Tezgah1 en genel haliyle 2 ana kisma ayrilmistir:
» Tasiyiar Kafa : Konveyor bandi ile zimparalama istasyonu arasindaki tasima isini
gergeklestirir.
> Zimparalama Istasyonlar : Zimparalama isleminin gergeklestigi kisimdir.

ANA KAFA ANA KAFA

s

7
’
)
%74 v or
%47
%%
ZIMPARALA
MA KONVEYOR lafa
BANDI Asagi

Sekil 5.1 Zimparalama tezgahi 3 boyutlu ¢izimi



101

5.1 Zimparalama Makinasi is Elemanlar

Sekil 5.2 Zimparalama makinasi genel goriiniis

» Sag / Sag Kafa Gripper Pistonlar: : Endiiviyi tutup birakma islemleri i¢in kullanilan
cift etkili bir pistonlardir.

» Sag / Sol Kafa Yukari-Asag Pistonlar1 : Endiivinin konveyor’e ve zimparalama

istasyonuna indirilmesi ve kaldirilmasi iglemlerinde kullanilan tek etkili pistonlardir.

SAG GRIPPER

SOL GRiPPER
ASAGI ASAGI
PiSTONU PiSTONU
_ SAG GRIPPER
SOL GRIiPPER

Sekil 5.3 Zimparalama makinas1 sag/ sol gripper ve agsagl/ yukari pistonlari



102

> Ana Kafa lleri / Geri Pistonu : Zimparalama tezgahinda sag ve sol kafalarin bagli
bulundugu ana kafay1 band ‘dan zimparalama istasyonuna , zimparalama istasyonundan banda

tasiyan tek etkili bir pistondur.

KAFA iLERI KAFA GERi

Sekil 5.4 Zimparalama ana kafa ileri / geri pistonu

» Ana Kafa Dondiirme Pistonu : Ana kafaya bagl bulunan sag ve sol kafalarm 180

derece donmesini saglayan pistondur.

» Zimpara Tutucu Piston : Zimpara malzemesinin zimparalama esnasinda gergin

durmasi i¢in sikistirma islemini yapan tek etkili pistondur.

Zimpara Tutucu_
Piston

Sekil 5.5 Zimpara Tutucu piston
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» Alt Sikistirma Pistonu : Zmmparalama esnasinda endiivinin altinda bulunan

zimparanin endiivi yiizeyine dokunmasini saglayan tek etkili pistondur.

» Endiivi Dondiirme Pistonu ve Endiivi Doéndiirme Kayis Tahrik Motoru
Zmmparalamada endiivi rulmanlar1 endiivi yatagina oturur ve endiivinin iist kismma ucunda
endiivi dondiirme kayis1 bulunan endiivi dondiirme pistonu yataklanir. Artik kayisa bir motor
tarafindan tahrik verildiginde kayis ile endiivi dondiiriilebilir. Endiivi {istiinden kayis baskis1
saglanirken altindan da zimpara baskist saglanir. Kayis bir motor tarafindan gevrildiginde

endiivi donerek zimparalama islemine tabi tutulacaktir.

KAYIS TAHRIK MOTORU

ZIMPARALAMA
KOLU -

PiSTONU

Sekil 5.6 Zimparalama istasyonu genel goriiniim

» Zmmpara Cekme Motoru :Zmmpara malzemesi belirli sayida endiivi
zimparalandiktan sonra 6zelligini yitirmektedir. Sayr doldugunda zimpara motoru calisarak

zimpara kagidin1 zimpara rulosundan belirli uzunlukta ¢eker.

ZIMPARA
CEKME
MOTORU

Sekil 5.7 Zimpara Cekme Motoru
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> Istasyon Stoperi : Paletin iizerindeki endiivinin tastyic1 kafa tarafindan almabilmesi
icin paletin durdurulmasi ve zimparalama islemi biten endiiviye ait paletin gonderilmesi

islemlerini gergeklestiren tek etkili bir pistondur.
5.2 Zimparalama Makinas1 Calisma Senaryosu
5.2.1 Otomatik Cevrim

5.2.1.1 Sistem Start — Stop

Sisteme start butonu ile sistem starti1 verilecek. Stop ve Acil stop butonlar: ile sistemin
durmasi saglanacaktir. Otomatik ¢evrimde tezgaha ait kapi acildiginda sistem duracaktir.

Ancak Manuel ‘de kap1 agilsa dahi sistem durmayacaktir.

5.2.1.2 Temel Pozisyonlama
» Tasiyiaa Kafa Temel Pozisyonlama: Sol kafa yukarida, sag kafa yukarida , sag

gripper acik , sol gripper agik ve ana kafa ileride sartlarinin olusumu ile saglanacaktir.

» Zimparalama Temel Pozisyonlama : Zimpara malzemesi var ,zimpara tutucu agik,
endiivi dondiirme kolu yukarida ve alt sikistirma pistonu asagida sartlarmnin olusmasi ile

saglanacaktir.

5.2.1.3 Sistem Otomatik Cevrim Start

Sistem touch panelden ‘Sistem Otomatik Cevrim Start’ sinyali ile otomatik cevrime
baslayacaktir. Sisteme otomatik start verilebilmesi i¢in sistem start ‘1 verilmis ve sistem temel

pozisyonda olmalidir.
5.2.1.4 Tasiyic1 Kafa Programinin Islemesi

5.2.1.4.1 On Bilgiler

e Sag ve Sol Kafa Asag1 / Yukann Hareketleri :Sag ve sol kafa Asagi/ Yukari valfleri

enerjilendiginde asag1 hareket , enerjileri kesildiginde yukar1 hareket yapilacaktir.

e Ana Kafa lileri / Geri Hareketleri : Ilgili valf enerjilendiginde ‘Ana Kafa Ileri’
hareketini yaparak banda tarafina hareket etmekte , enerjisi kesildiginde de zimpara

tarafina hareket etmektedir.
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Ana Kafa Dondiirme Hareketi : Doniis isleminin olabilmesi ancak ve ancak ana
kafa ‘nin ilerde olmasi ile mimkiindir. Sistem mekanik tasarim olarak Ana Kafa’nin

geride olmasi durumunda dénmeye uygun degildir.

5.2.1.4.2 Programin isleyisi

Zimparalama operasyonunda zimparalama siiresi uzun oldugundan programda minimum

tasima kayb1 olusturabilmek amaciyla zimparalama istasyonuna dncelik verilmistir. Soyle ki

zimparalama istasyonu bos ise Oncelik her zaman zimparalama istasyonunun doldurularak

diger hareketlerin sonra yapilmasi yoniindedir.

Asagida tasiyici kafasinin 1 ¢evrim isleyisi goriilmektedir :

I.

12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.

Sistem temel pozisyondadir. Gripper’lar agik istasyonlar bos ve sol kafa endiivi
beklemektedir.

Palet istasyon stoperine gelir. Sol kafa asagiya inerek band’dan endiiviyi alir ve yukari
cikar.

Ana kafa doner.

Ana kafa geri hareketini gergeklestirir.

Sol kafa asagiya inerek endiiviyi zimparalama istasyonuna birakir. Zimparalama
islemine baglanir.

Ana kafa ileri gider.

Sag kafa asagiya inerek endiiviyi alir.

Ana kafa geri hareketini yapar.

Sol kafa asagiya inerek zimparalanmis endiiviyi alir.

. Sol kafa yukar1 kalkar .

. Ana kafa ileri hareketini yapar. Bu durumda Sol kafa zimparalama tarafinda ve Sag

kafa band tarafindadir. Sol kafada zimparalanmis sag kafada da zimparalanacak mal
bulunmaktadir.

Ana kafa doner.

Ana kafa geri hareketini gerceklestirir.

Sag kafa asagiya inerek zimparalama istasyonuna endiiviyi birakir.

Sag kafa yukari ¢ikar.

Ana kafa ileri hareketini yapar.

Sol kafa banda zzimparalanmig endiiviyi birakir.

Istasyon Stoperi agarak paleti yollar.

Sol kafa yeni palet bekler. Yeni palet geldiginde sol kafa asagiya inerek endiiviyi alir.
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20. Sol kafa yukari kalkar.

21. Ana kafa geri hareketini yapar.

22. Sag kafa zimparalanmis endiiviyi alir.

23. Sag kafa yukariya kalkar.

24. Ana kafa ileri hareketini yapar.Bu durumda sag kafa zimparalama tarafinda sol kafa da
band tarafindadir. Sag kafada zimparalanmmg sol kafada da zimparalanacak mal
bulunmaktadir.

25. Ana kafa donme hareketi yapar.

26. Ana kafa geri hareketini yapar.

27. Sol kafa agag1 hareketini yaparak zimparalama istasyonuna endiiviyi birakir.

28. Sol kafa yukari kalkar.

29. Ana kafa ileri hareketini yapar.

30. Sag kafa bos arabaya zimparalanmis mali koyar.

5.2.2 Manuel Cevrim

Sistem manuel olarak touch panel lizerinden ;

e Tastyict Blok Dondiirme Sag / Sol

e Tastyic1 Blok Ileri / Geri

e Tasiyict Kol A( Sag) Yukar1/ Asagi
e Tasiyict Kol B ( Sol) Yukar1/ Asag1
e Sag Kol( A ) Tutucular A¢ik / Kapali
e Sol Kol ( B) Tutucular Acik / Kapal
e Zmmpara Tutucu Kapali / A¢ik

e Zmmpara Sarma Motoru Start / Stop
e Zimpara Cekme Motoru Start / Stop
e Giris ve Istasyon Stoperi Set / Reset
e Zimpara Sikistirma Asagi/ Yukari

e Zmmparalama Motoru Start / Stop

e Zimparalama Kolu Asagi/ Yukar1 hareketlerini yapabilmelidir.
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5.3 Zimparalama Makinas1 PLC Program

5.3.1 Tastyic1 Kol PLC Programi

Main sayfasinda tiim hareketler i¢in gerekli merkerler olusturulmustur. Daha sonra

olusturulan bu merkerler ‘Manuel’ sayfasinda ¢ikislar ile iligskilendirilecektir.

5.4.1.1 Sistem Baslangi¢ Sartlarinin Olusturulmasi

Metwork 1 M etwork, Title
| Hara vYOLVERICI
k3.0 Q21

|| ¢ 2

Touch panelden M9.0 sinyali geldiginde Q2.1 Hava yol verici set olur.

MNetwork 2

I
SM0.0 MaMUEL
| | EN

Network 3

I
Shi0.0 ZIMPARALAK A
| | EN

MNetwork 4

I
Sk0.0 FaFs_HARE
| | ENM

Programda kullanilan Manuel , Zimparalama ve Kafa Hareketi sayfalar1 enable edilmistir.

Network 5 Metwork Title
[SISTEM START

13.2 K30
]

| s

Network 6
[SISTEM STOP
121 Ma.0

‘[3.2 Start butonu’na basildiginda ‘M9.0 Sistem Start Merker ‘i set olur. ‘I3.1 Acil Stop’ veya
‘I 3.3 Stop  butonuna basildiginda veya . Sistem otomatikte ve ‘12.7 Kap1 Emniyet Switch’i ¢
acildiysa ‘M9.0 Sistem Start Merker’ 1 reset olur.
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5.4.1.2  Sistemin Temel Pozisyona Alinmasi

Hetwork 7
| TASIYICI FAFA TEMEL POZISYOMDA SIMNTALI |
0.0 0.4 0.2 0.6 1.2 M9.3
| | | | | | | | | | r )
1 | 1 I 1 | | | 1 I b
Hetwork 8
| ZIMPARALAMA 1STASYOMNLARI TEMEL POZISYOMDA SINYALI
|2.4 2.0 1.4 2.2 9.4
| | | | | | ] | r )
1 | 1 I 1 | 1 | LS
Hetwork 9
| SISTEM TEMEL POZISYOMDA
9.3 9.4 Ma.2

Y
s

‘10.0 Sag Kafa Yukarida’ , ‘10.4 Sol Kafa Yukarida ‘ , ‘10.2 Sag Gripper Ag¢ik ‘ , ‘10.6 Sol
Gripper Acik * ve ‘I1.2 Kafa Ileride’ ( band iizerinde ) sinyalleri var ise ‘“M9.3 Tas1yic1 Kafa

Temel Pozisyon Merkeri ‘ set olmaktadir.

‘12.4 Zimpara mal var’ , © 2.0 Zimpara Tutucu Agik , ‘ I1.4 Endiivi Dondiirme Yukarida ’
ve ‘12.2 Zimpara Alt Sikistirma Pistonu Asagida’ sinyalleri var ise ¢ M9.4 Zmmparalama

Istasyonlar1 Temel Pozisyon Merkeri ¢ set olmaktadir.

‘M9.3 Tasiyic1 Kafa Temel Pozisyon Merkeri  ve ‘ M9.4 Zimparalama Istasyonlar1 Temel
Pozisyon Merkeri ‘ nin set olmas1 durumunda ‘M9.2 Sistem Temel Pozisyon Merkeri’ set

olmaktadir.

5.4.1.3 Sistem Otomatik Cevrim Start / Stop

MHetwork 10
[SISTEM OTOMATIK, GEVAIM START
#2032 12.0 M0 M3.2 M3.1
| |1 [ [ r
1| 1 1 1 {5
1
Metwork 11
[SISTEM OTOMATIE CEVRIM STOP
133 M31
| 1 ¢
1 /| { r)
1
131 M20.3
| 1 ¢
1 /] {r)
1
13.0
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Otomatik ¢evrimde , Touch panelden ‘M20.3 Sistem Otomatik Start Sinyali’nin gelmesiyle
eger Sistem Start ( M9.0 ) gelmisse ve sistem temel pozisyonda ( M9.2 ) ise ‘M9.1 Sistem
Otomatik Cevrim Start Merkeri ‘ set olmaktadir.

‘I3.3 Stop Butonu’ , ‘I3.1 Acil Stop Butonu ‘ ve Sistemin manuel’e alinmasi halinde ‘M9.1
Sistem Otomatik Cevrim Start Merkeri ¢ ve ‘M20.3 Touch Panel Otomatik Start Sinyali

reset olacaktir.

5.4.1.4 Sag Kafa Asagi-Yukar1 Hareketi

Sag Kafa Band Uzerinde Asagida ( Zimparalamada Mal Yoksa zimparaya git )

Sag Kafa Band Uzerinde Asagida ( Zimparalamada Mal Varsa banda git)
e Sag Kafa Band Uzerinde Yukarida
e Sag Kafa Zimparalama Uzerinde Yukarida

e Sag Kafa Zimparalama Uzerinde Asagida

Metwork 12
[&RABA UZERINDE MAL VAR KONTROLU
2.4 126 137
| | | | TN TaM
1| 1|
104PT 100 ms

‘I3.4 Arabada Mal Var ¢ ve ‘I3.6 Istasyon Sensdrii’ niin sinyal vermesinden 1 saniye sonra
T37 ¢ikis verecektir. T37 Palet istasyonda iken paletin lizerinde endiivi olmas1 durumunda

sinyal verecektir.

Hetwork 13

OTOMATIE SAG KAFS ASAGI--YUKARI BANT UZERINDE
ZIMPARALAMADA MAL YOESA LK MaLl ALMAK 1CIM

M1 135 7 02 135 1.0 M10.0

| | || [ | 1 |1 ¢

- - - - 1 /] 1 {s)
1
M10.1

Zmmparada mal olmamasi durumundaki sag kafanin band lizerinde asagi inis hareketini

tanimlar.
Zimparalama Istasyonunda mal olmamasi1 durumunda ;

‘I3.6 istasyon Sensorii “,‘10.2 Sag Gripper Acik Sensorii ¢ ve ‘I 1.0 Sol Kafa Onde
Sensorii‘goriiyor ise ,palet istasyonda ve iizerinde mal var ( T37 ve I 3.6) ise ve ‘I3.5

Zimparalama Istasyonunda mal var sensérii ¢ gdrmiiyor ise M10.0 ve M 10.1 set olur.
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Hetwork 14

OTOMATIK. SAG KAFA ASAGI-YUKARI BANT UZERINDE
ZIMPARALAMADA MAL VAR SA ILK MALI ALMAK ICIN

[LEN 136 T37 0.2 M10.6 135 1.0 M10.4
| | | | | | | | | ;| | | | | { ¢ )
1 I 1 I 1 I 1 I 1 I 1 I 1 I b

1

Zmmparalamada mal olmas1 durumunda akis sartlar1 Network 12 deki gibi olacaktir. Ayrica

M10.6 Zmmparalama Cycle Merker ‘i gormiiyor olmas1 gerekmektedir.

Metwork 15
[ OTOMATIE 545 KAFA ASAGI-YUKARI BANT OZERINDE
EER 103 101 T k10,0
| | | | (r)
120 h410.4
| (r)

Otomatik ¢evrim start1 verilmigse ( M9.1), arabada mal var ve istasyonda ise (T37 ) , sag

gripper kapali ise M10.0 ve M10.4 reset olarak ‘Sag Kafa Yukar: ¢ hareketi gergeklestirilir.

Network 16 |
|EITDM!-‘«TIK SAG KAFA ASAGI-YIUKARI ZIMPARALAMA |IZERINDE |
3.1 135 ] 03 1.3 1.1 0k Mi0z2
| | | ;| | | | | | | | | | { )
| || | | | | || | | | | N

M10.2 Sag Kafa Asagi- Yukar1 Set / Reset Sartlari,

e Otomatik cevrim start ( M9.1), Zimparalamada mal yok ( I3.5) , Sag Kafa Yukarida
(10.0) , Sag Gripper Kapal1 (10.3) , 13.1 Kafa Geride (zimpara iizerinde) , Sag Kafa
Onde ( 11.1) sinyalleri olmal.

e ‘[0.6 Sol Gripper Agik’ veya ‘M12.7 Zimparalama Bitti Merkeri’ set olmali

Hetwork 17

Sag Kafa Asagiya Merkeri hareketlendikten sonra ‘Sag Kafa Yukarida’ sinyali kesildiginde
M10.3 set olur.
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Metwork 18

|EITDM.£\TIK 545 KAFRA ASAGl-vYUEAR ZIMPARALAMA UZERIMNDE
k9.1 135 0.1 0.2 w102
o —— ——
3.0
] |

Otomatik cevrim start ( M9.1),Zimparalamada mal yok ( 13.5) ,Sag Kafa Asagida (10.1) ve
Sag Gripper Acik(10.2 ) ise M10.2 Reset olarak ‘Sag Kafa Yukar1’ hareketi gerceklesir.

Metwork 19
13.0 k10,3
] l r
1 {R)
1
Network 20

ZIMPARALAMA UZERINDE ZIMPARALAMMIS MALI ALMAK ICIN SET
M10LE ZIMPARALAMA ISLEMI BITTI SAYKIL MARKIRI

M3 135 0.0 02 13 .1 M12.7 07 M105
I | 1 |1 |1 |l |1 |, L |1 (5)
— | . . | T | T | T | /T | T L
1
Network 21
M3 100 M105 M106
I [ 1 |1 ¢
— | | /T . ()
1

Zimparalama iglemi bitti cycle merkeri ( sag kol )

e ‘I3.5 Zimparalamada Mal Var’ , ‘10.0 Sag Kafa Yukarida’ , ‘10.2 Sag Gripper Agik’ ,
‘I1.3 Kafa Geride’ , “ I1.1 Sag Kafa Onde’ , ‘10.7 Sol Gripper Kapali ¢ olmal1

e Sol kolun zimparalama iglemi bitti iglemi icin cycle merkeri ( M12.7 ) ile

cakismamasi i¢in kapali kontagi eklenmistir.

Metwork 22

[ ZIMPaRALAME UZERINDE ZIMPARALAMMIS MALL &LMAK TN RESET |
k49.1 13.5 0.1 0.3 1.3 1.1 105
| 1 1 1 1 1 1 1 1 | | | { m )
1 I 1 I 1 I 1 I 1 I 1 I .
1
13.0
| 1
1 I
Metwork 23

| M10.6 ZIMPARALAMA ISLEMI BITTI Sa¥KIL MaRKIR RESED.2

12.0 106
| C i b
136

_| F I_

M10.6 Cycle Merker Reseti gerceklestirilir.
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Hetwork 24
|ZIMPAHALANM|$ WALl BOS ARARAYA BIRAKMA SET |

M31 M10.6 .0 139 136 134 00 n2 03 M26.0

— e )

Network 25

130 02 M2E.0

—A )
_||3.n

Sag kol i¢in zimparalama islemi bitti cycle merkeri ( M10.6 ) , sol kafa 6nde (I1.0 ) ,

zimparalamada mal var ( I3.5 ), istasyonda paletin {izerinde mal yok ( 13.4 ) , sag kafa
yukarida ( 10.0 ) , kafa ileride ( I1.2 ) ve 10.3 sag gripper kapali sinyalleri var ise ‘M26.0

Zimparalanmis Malin Bos Arabaya birakilmas1 merkeri * set olur.
Otomatikte Stop butonuna basilmas1 veya sistemin manuel’ e alinmas1 durumunda reset olur.
Genel Sag Kafa Asag1 Merkeri :

Metwork 26

SAG KAFA ASAGI-YUKARI _ —
1-ZIMPARALAMADS MAL YOKSA ILK MALI ALMAK ICIN

2-ZIMPARALAMAYA MALYOKSA LK MALI BIRAKMAK ICIN . -
3--50L KAFA ZIMPARAYA MAL BIRAKINCA SAG KAFA ARSEADAK] MALI ALMAK ICIN
4 ZIMPARALANMIG MALI TEKRAR ALMAK ICIN

5. ZIMPARAANMIS MALI ARABAYA BIRAKMAK ICIN

120 M10.0 MO.1
[ 1 |1 ¢

1 /] - { )
120 M10.2

[ 1 |1

1 /] -

120 M10.4

[ 1 |1

1 /] -

120 M105

[ 1 |1

1 /] -

120 M2E.0

Otomatik ¢evrimde ,M10.0 , M10.2 ,M10.4 , M10.5 , M26.0 sartlarindan herhangi birinin
gelmesi durumunda MO.1 enerjilenir. ‘M0.1 Sag Kafa Asagi Merkeri’ enerjilendiginde QO.1
Sag Kafa Asagi Valfi set olur.
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Sag Kafa Asagi Merkeri’nin set olmas1 i¢in sartlar;

M10.0 : Ik mali almak i¢in asag1 inme sart1 (Zimparalamada mal yoksa)

M10.2 : Ik malin zimparalamaya birakilmasi sarti(Zimparalamada mal yoksa)
M10.4 : Arabadaki malin alinmasi sartinda ( Sol Kol zimparalamadaki mal1 alirken)
M10.5 :Zimparalanmis malin alinmasi sarti

M26.0 : Zimparalanmisg malin arabaya birakilmasi sarti

Metwork 11

SAG KARS ASAGI-UKARI

1. ARABADA MAL YARSA ve GRIPER ACIKSA
24RABADA MaL YOKSA we GRIPER KARALIYSA
3 ZIMPaRADA MAL WARSA ve GRIPER ACIKSA

4 ZIMPARADA MAL vOKSA ve GRIPER EAPALIVSA

13.0 13.4 0.2 1.0 2 M21.4 Qo
| | | | | | | | | | | | { )
1 | 1 | 1 1 1 | 1 | 1 1 L8

Q0
| |
1 1
13.4 0.3
| | | |
1 | 1 1
135 0.2 1.1 1.3
| | | | | | | |
1 | 1 1 1 | 1 |
0.3
| |
1 1
0.1
| |
1 1
135 0.3
| | | |
1 | 1
0.1
| |
1 1

12.0 k401

|

Otomatik ¢evrimde, QO0.1, ‘MO0.1 Sag Kafa Asagi Merkeri’nin enerjilenmesiyle set olur.

Manuel ¢evrimde;

Arabada mal varsa gripper agiksa
Arabada mal yoksa gripper kapaliysa
Zmmparada mal varsa gripper agiksa

Zmmparada mal yoksa gripper kapaliysa

sartlar1 i¢cin manuel hareket sartlar1 Network 11 ‘de goriilmektedir.
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5.4.1.5 Sag Gripper Kapama Hareketi

HNetwork 27
[ OTOMATIK 540G GRIPER KAPAMA |
3.1 Q01 0.1 743 M10.5 10.2 #M11.0
1| 1| |1 1| | .| 1| ‘< )
(I (I 1 (I 1 71 I LY
1
743 1.3 t11.1
1| 1|
1 1 —( s )
1
Metwork 28
[ILk 5TART Sitval |
M3.0 }3.1 5M00 M11.7 T43
| l | l l | | l
- - 1| . IN TON
13.5 504PT 100 ms
| l
[ I
Metwork 29
T43 10.0 0.3 M11.7
| l | l | l 4
- - - (s
0.4 0.7
| l | l
1 | 1 |
Hetwork 30
b9.0 M11.7
| l I
| /1 (r)
1
MNetwork 31
|
0.3 M11.0
| l s
I (R
1
13.0
| l

M11.0 Sag Gripper Kapama Merkeri Set / Reset Sartlari :

» Sag gripper( 10.2 ) agik, sag kafa asagi valfi( Q0.1 ) set ve sag kafa asagida ( 10.1)
sinyalleri geliyor olmali.

» MI11.0 Sag Gripper Kapama Merkeri ‘nin set olmasi i¢cin T43 sinyalinin gelmesi

gerekmektedir.
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T43 olugma sartlart :

MI11.7 ‘nin olmamasi sartinda olusmaktadir. ( Network 28) ‘10.0 Sag Kafa
Yukarida’ ve ‘10.3 Sag Gripper Kapali’ veya © 10.4 Sol Kafa Yukarida ve ‘10.7
Sol Gripper © M11.7 set olarak T43 “lin olusmasin1 engeller. Yani yukaridaki 2
sartin herhangi biri mevcutsa Sag Gripper ‘in kapanmasi engellenir.
Zmmparalamada mal var ise ( 13.5) T43 set olarak Sag Gripper’in agilmasini
saglar.

T43 sinyali varken I1.3 Kafa geride sinyali de varsa ‘M11.0 Sag Gripper

Kapama Merkeri * set olur.

» T43 sinyali varken M10.6 Zimparalama islemi bitti cycle merkeri yok ise ‘M11.0 Sag

Gripper Kapama Merkeri * set olur.

» MI11.0 Sag Gripper’in kapanmast veya Sistemin manuel’e almmasi ile reset

olmaktadir.
Network 32
[SAG GRIPER KAPEMA
2.0 M11.0 MOLE
| 1 |1 ¢
1 /| - {5
1
Network 33
1.0 M23.1 MOLG
| | ¢
- - { ")
1
1.0 0.3
| I |

Otomatik cevrimde, M0.6, M11.0 ‘in enerjilenmesiyle set olmaktadir ve ‘10.3 Sag Gripper

Kapali ¢ sinyaliyle de resetlenmektedir.

Manuel ¢evrimde MO0.6, touch panelden gelen ‘M23.1 Sag Gripper Kapama ° sinyaliyle reset

olmaktadir.
Metwork 14
| S4G GRIPER FAPhka
3.0 0.3 M21.5 (06
| | | | | | r )
| | | | | | L
0.6 0.2

Otomatik ¢cevrimde, M0.6 ‘nin enerjilenmesiyle Q0.6 set olmakta ve gripper kapanmaktadir.
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5.4.1.6 Sag Gripper Acma Hareketi
Network 34
[ 545 GRIPER ACM& SET |

b1 3.0 135 01 1.2 03 I0E

| | ;| | | | | | ] | | | | r

1 1/ 1 1 1 I 1 \

M127
M106 101 lik} 1.2
l | | | ] | |

Sag gripper acma isleminde {ist kol zzimparalama tarafinda, alt kol da band tarafinda ‘Sag

Gripper A¢ma Merkeri’ sartlarin1 gosterir.
Zimparalama tarafi Sag Gripper A¢ma Sartlar: :

e Zimparalamada mal var( I3.5) , Sag kafa asagida ( 10.1 ) ,

geride(zimparalamada)(I1.3) , Sag gripper kapali ( 10.3) olmal

Kafa

e Sol gripper agik ( 10.6 ) veya ‘M12.7 Sol gripper Asagiya Cycle Merkeri ¢ gérmiisse

yani Sol Gripper ‘m zimparalama ile bir iliskisi bulunmuyor ise,

‘MO0.5 Sag Gripper A¢ma Merkeri’ set olur.
Band tarafi Sag Gripper A¢gma Sartlar1 :

e ‘MI10.6 Sag Gripper Cycle Merkeri’ varsa yani Sag gripper endiiviyi zimparalamaya

koymus zimparalama iglemi bitmis ve endiivi geri almigsa

e [1.2 Kafa ileride( band tarafi) , 10.1 Sag kafa Asagida, 10.3 Sag gripper kapali

sinyalleri varsa

‘MO0.5 Sag Gripper A¢ma Merkeri ‘ set olur.

Network 35
[SAG GRIPER ACMA RESET
120 M21 5 MO.5
|1 I ¢
1 1 (R
1
132
|1
1
120
|1
1
W31 120 102
|1 | /| |1

Otomatik ¢evrimde, 10.2 Sag gripper agik sinyali mevcutsa M0.5 reset olur.
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Metwork 15
| 540G GRIFER ACkMA
13.0 0.2 k231 G045
| | | | | | I )
| | 1 | 1 | L
M0.5 0.3
| | | |

5.4.1.7  Sol Kafa One ( Band tarafina) Déndiirme Hareketi

Network 36
[ 5OL K4F& ONE DONDURME SET |

31 1.0 1.2 7 0.3 135 M127 140

| | | | | | | | | ;| | |
| I | I | I | I | |

Fama
o
WS

M31 1.0 1.2 0.3 0.0 135 M10.6 M127

Metwork 38
[ 50L k&Fa OME DONDURME |
12.0 M14.0 M2.0

[ 1 [ 1 ’
. [ { )

Ust Kol ;

1.0 Sol Kafa Onde, 11.2 Kafa ileride(band iizerinde) , 10.7 Sol Gripper Kapali, 10.3 Sag
Gripper Kapali, Zimparalamada mal yoksa ¢ M14.0 Sol Kafa One Déndiirme’ set olur ve

otomatik ¢evrimde M2.0 ‘1 enerjilendirir.

Sol kafada zimparalanmis endiivi band tarafina geger ve bandan alman zimparalanmamis
endiivi de zimparalama istasyonu tarafina cevrilir. Zimparalanmis endiivi palete indirilir.

Zimpara yapilacak endiivi de kafa geri hareketi ile zimparalama istasyonuna gider.
Alt Kol ;

Sol kafa donme sartlar1 saglanmis ve ‘M10.6 Sag Kol Asagi Cycle Merkeri’ ile * M12.7 Sol
Kol Asag1 Cycle Merkeri * ¢ikis vermiyorsa Sol Kafa One Donme hareketi yapilarak malzeme
palete indirilir.

Burada amag belirsizlik durumunda gripper agzindaki malzemenin palete indirilmesidir.
Metwork 37 |

[ 50L k4Fs ONE DONDURME RESET
1.1 M14.0

LY
)
ot
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10.2 Sag gripper agik ve Sol Gripper acik olmasi durumunda yani hem istasyona hem de
zimparalamaya endiiviler birakilmigsa M14.0 reset olur . Ayrica tersinir olarak 11.1 Sag Kafa

Onde sinyali de reset olur.

Hetwork 1
| SOL KaFS OME DOMDURME [BaNDE&)
130 1.2 W211 11.0 G20
| | | | | | | | 7 )
1 | 1 | 1 | | I L
13.0 M2.0 1.2 M10.E
| | | l | l | ;|
1 | 1 | 1 | 1 I

Manuel ¢evrimde;

e Kafa band iizerinde (I1.2) ve Sol kafa 6nde ( 1.0 ) sinyalleri varken touch panelden

M21.1 sinyali geldiginde Q2.0 set olur.
Otomatik ¢evrimde kafa ileride iken (band lizerinde) (11.2) ,

e MI10.6 : M10.6 Sag Kafa Zimparalama Islemi bittigini gdsteren Cycle merkeridir.
Palete zimparalanmis malin birakilmasi ve paletin istasyondan ayrilmasi ile reset
olmaktadir. Sol kafanin ¢evrilebilmesi i¢in sag kafanin bir ¢evrim 6nce mali palete

birakip o paletin ayrilmis olmas1 gerekmektedir.

e M2.0: Sol kafa 6ne dondiirme merkeri set olmussa ,

Q2.0 Sol Kafa One ( Banda) Valfi set olacaktir.

5.4.1.8  Sol Kafa Asagi-Yukar Hareketi

e Sol Kafa Band Uzerinde Asagida ( Zimparalamada Mal Yok )
e Sol Kafa Band Uzerinde Asagida ( Zimparalamada Mal Var)
e Sol Kafa Band Uzerinde Yukarida
e Sol Kafa Zimparalama Uzerinde Yukarida
e Sol Kafa Zimparalama Uzerinde Asagida

Network 39

OTOMATIE 50U KAFA ASAGL-YUIKAR] BAMT UZERINDE
[ ZIMPARALAMADA MaL YOKSA LK MaLl EOYMAE ICIN ]

F49.1 |3.6 T3 10.6 13.5 1.1 M12.0
| | | | | | | | | ;| | |
1 | 1 1 1 1 1 1 1 1

F o™
o
-

M12.1

—( s )

Zimparalamada Mal Olmamas1 Durumunda istasyondan ilk endiivinin alim1 i¢in ;
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e ‘I3.4 Arabada Mal Var  ve ‘I3.6 Istasyon Sensorii’ niin sinyal vermesinden 1 saniye
sonra T37 c¢ikis verecektir. T37 Palet istasyonda iken paletin {izerinde endiivi olmasi
durumunda sinyal verecektir.

e Otomatik Start verildiginde ( M9.1 ) 1.3.6 Istasyon stoperinde paleti goriiyorsa, T37,
10.6 Sol Gripper Acik, 13.5 Zimparalamada mal yok ve 11.1 Sag kafa 6nde ise ‘M12.0
Otomatik Sol Kafa Asagi Merkeri  set olur ve ilk mali palete koyar.

Network 40

OTOMATIE SOL KAFA ASAGI-UKAR| BANT JZERINDE
[ZIMPARALAMADA MAL VARSA LK MALIKOYRAK ICIN |

M3t 136 137 In6 135 M127 1 M124

|1 I | [ 1 I ¢

- - - - - 1 7 - (s)
1
M125

Zimparalamada mal varsa istasyondan ilk endiivinin alimi i¢in,Network 39 ‘da tanimlanan
asag1 inis sartlar1 varsa ve ‘M12.7 Zimparalama Islemi Bitti Cycle Merkeri’ gelmemisse sol

kafa istasyonda asagi hareketi yaparak gripper ¢eneleri ile endiiviyi alir.

M12.7 Sol kafanin cycle merkeri oldugundan sol kafada bulunan endiivinin zzimparalanmis

oldugunun gostergesidir. Zimparalama isleminin ardindan M12.7 reset olmaktadir.

Network 41
[OTOMATIE S0 KAFA ASAGI-YUKARI BANT UZERINDE RESET
h.1 0.7 0.5 Tar7 M12.0
|| | | || Cr)
13.0 M12.4
|| (r)

Sol gripper kapali( 10.7 ) , Sol kafa asagida( 10.5 ) ve T37 sinyal veriyorsa M12.0 Sol Kafa

asag1 hareketi reset olarak sol kafanin yukar1 ¢gikmasi saglanir.

Network 42
|DTEIMATIK SOL KAFAASAGL-YUKARI ZIMPARALAMA UZERI |
M3 [35 0.4 0.7 1.3 1.0 0.2 M1z
| | | ; | | ] | ] | ] | ] | ] I i )
| | | I | I | I | I | I S 1
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Hetwork 43

Sistem Start verildikten sonra zimparalama istasyonunda mal olmamasi durumunda ( 13.5 )

sol kafa yukarida(10.4) , sol gripper kapali (10.7) , kafa geride (I11.3 ) ve sol kafa 6nde ( 11.0 )
olmasi durumunda ;

e Sag gripper acik ( 10.2)

e Sag Kafa zimparalama bitti sinyali ( M10.6)

e Sag ve Sol Gripper ‘lar kapali ( 10.3 ve 10.7)

durumlarindan biri olmasi halinde ‘Sol kafa zimparalama {lizerinde asagi merkeri (M12.2 ve

M12.3) set olur.

Metwork 44
[OTOMATIK, SOL KAFS ASAGIPUKAR] ZIMPARALME UZE Al
W31 135 05 06 M12 2
|1 |1 |1 |1 ¢
- 1 - - {r)
1
120

Zmmparalamada mal var(I3.5) , sol kafa asagida ( 10.5) ve sol kafa asagida ise M12.2 reset

olur.
Metwork 45
|
13.0 M123
| | r
- (r)
1
Network 46

ZIMPARALAMA UZERINDE ZIMPARALANMIS MALI ALMAK ICIN SET
M127 ZIMPARALAMA ISLEMI BITTI CvCLE MARKIRI

M3 135 0.4 106 .3 1.0 M106

— (2D

Sol kafa asag1 hareketini zimparalama istasyonunda 2 defa yapmaktadir. Birincisinde mali
koyma ikincisinde ise zimparalanmis endiiviyi alma islemini yapmaktadir. Bu iki hareketin

ayrimi “M12.7 zimparalama islemi bitti cycle merkeri’ ile saglanmaktadir.

Hetwork 47
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Zmmparalama islemi tamamlandiktan sonra sol kafa tekrardan asagi hareketini yapacaktir.
Bunun i¢in zimparalama isleminin bittigini gésteren M12.6 Sol kafa zimparalama islemi bitti
cycle merkeri set olmalidir. M10.6 sag kafa asag1 cycle merkeridir. M10.6 ‘nin ters kontagini

M12.6 ‘ya sart olarak koyarsak tersinir olarak birbirinin setlerini kesmis olacaklardir.

Metwork 48
| ZIMPARALAME UZERINDE ZIMPARALANMIS MaLI SLMAK, ICIN RESET |
k491 135 0.5 0.7 11.3 1.0 M126
| | | | | | | | | | | | Fas )
1 I 1 I 1 I 1 I 1 I 1 I LS
1
13.0
| |
1 I
Metwork 49
| ZIMPaRALaME ISLEMI BITTI S&YEIL MARKIRI RESET
13.0 M127

|| {n)

|36

—

Zmmparalanmis Malin Alinmasinda Sol Kafanin Asagi hareketi icin kullanilan Cycle

Merkerinin resetidir.

‘I3.5 Zimmparalamada Mal Var’ , ‘10.5 Sol Kafa Asagida’ , ‘10.7 Sol Gripper Kapalr’ , ‘11.3
Kafa Geride(zimparalamada)’ ve ‘ 1.0 Sol Kafa Onde’ sinyalleri varsa M12.6 reset olur ve

M12.7 ‘nin set sinyal sart1 kesilir. Ancak M12.7 set kalmaya devam eder.

‘M12.7 Sol Kafa Asag1 Cycle Merkeri’nin reset sarti, sistemin manuel ‘e almmasi veya
istasyon sensoriiniin gormemesiyle olugsmaktadir. Yani istasyon stoperi acarak zimparalanmis

bir endiivi zzmparalama operasyonundan ayrildiginda M12.7 reset olacaktur.

Network 50
|ZIMP#\HALANMI5 MAL! BOS ARABAYE BIRAKMA SET |

M3 W17 1 |35 36 34 104 n2 07 M50

A e )

M12.7 Sol Kafa Asag1 Cycle Merker’i , ‘I1.1 Sag Kafa Onde ° , ‘I3.5 Zimparalamada Mal
Var’ , ‘3.6 Istasyon Sensérii  , ‘10.4 Sol Kafa Yukarida’ , ‘I1.2 Kafa ileride( band iizerinde)‘,
‘10.7 Sol Gripper Kapalr’ sinyalleri geliyorsa ve palette mal yoksa ( 13.4) M25.0 merkeri set

olarak Zimparalanmis olan endiivi bos arabaya birakilir.
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Hetwork 51

|
13.0 0.6 M25.0
|1 | ¢
1 /] 1 {r)

1

13.0
|

M25.0 otomatik ¢evrimde, sol gripper’in acilarak ( 10.6) endiiviyi palete birakmasiyla reset

olmaktadir. Ayrica sistem manuel ¢evrime alindiginda da reset olmaktadir.

Network 52

COL KAFA ASAGI—7UKAA]
1 LK MALI BANT UZERIMDEN ALME
2_ILK MALL ZIMPARSYA BIRAKMA,

3. ZIMPARADA MAL VARSA BANT UZERIMDEM MAL ALMA _
4. ZIMPARALAMA UZERINDE ZIMPARALANMIS MALI ALMAE ICIN SET
5. ZIMPARALANKIS MALI BOS ARABAYA BIRAKMA SET

r0.2

130 M12.7 120
11 1.1 11
1 7 1 7 1
130 M12.7 M12.2
11 151 [
1 7 1 1
130 12,4
11 I
1 7 1
12.0 M12.5
11 I
1 7 1
120 M 25.0

I I
4

¢ 2

Genel Sol Kafa Asag1 Merkeri : M0.2 sol kafanin asagiya inme sartlarinin tiimiinii olusturan

merkerdir. Otomatik Cevrimde , M12.0 , M12.2 , M12.4 ,M12.6 ve M25.0 merkerlerinden

herhangi birinin set olmast durumunda ‘M0.2 Genel Sol Kafa Asag1 Merkeri ‘ set olmaktadir.

Network 10

SOL KARA ASAG-YUEARI

1. ARABADA MAL WARSA ve GRIPER ACIKSA
2ZARABADA MAL YOESA we GRIPER KAPALMNSA
3. ZIMPARADA MAL YARSA ve GRIFER ACIKSA

= 0.2 SISTEM OTOMATIE ==

4 ZIMPARADA MAL YOESA ve GRIFER EAPALMNYSA

anz

12.0 1.4 106
I 1 11
— | 10 1 |
Q0.2

11

1 |

124 o7

11 11

1 /1 1|

125 106

1 11

10 1 |

0.7

11

1 |

105

11

1 |

125 0.7

11 1

1 70 1 |

105

11

13.0 MO.2

Y
A
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5.4.1.9 Sol Gripper Kapama Hareketi
Metwomk 53
[ OTOMATIE SOL GRIPER KAPAMA |
p9.1 [0z 0.5 M12.7 T42 I0E 120
|| | | |1 [ ;| |1 |1 ‘< )
1 1 1 1 71 1 (I L ;
T4z 1.3 b13.1
|1 |1
- - —( 5 )
1
HNetwork 54
[ILK START SINYALI |
b43.0 b9.1 SH00 116 T42
I l | l I l I l
1 I 1 1 4 IM TON
135 504PT 100 ms
I l
1 I
Hetwork 55
|
T43 10.4 0.7 P11

)

{
{ =
1

M13.0 Sol Gripper Kapama Merkeri Set / Reset Sartlar :

» Sol Kafa Asagida( 10.5 ) agik, sol kafa asag1 valfi( Q0.2 ) set ve sol gripper agik( 10.6 )

sinyalleri geliyor olmali.

» MI13.0 Sol Gripper Kapama Merkeri ‘nin set olmasi i¢in T42 sinyalinin gelmesi

gerekmektedir.

T42 olugma sartlart :

e MII1.6 ‘nin olmamas: sartinda olugmaktadir. ( Network 28) ‘10.4 Sol Kafa
Yukarida’ ve ‘0.7 Sol Gripper Kapali’ olmast durumunda MI11.6 set

olmaktadir.

e ‘[3.5 Zimparada mal var sinyali mevcutsa M11.6 set olur.

» T42 sinyali varken I1.3 Kafa geride sinyali de varsa ‘M13.0 Sol Gripper Kapama

Merkeri © set olur.

» Veya T42 sinyali varken M12.7 Zimparalama islemi bitti cycle merkeri yok ise

‘M13.0 Sol Gripper Kapama Merkeri ‘ set olur.

» MI11.0 Sol Gripper’m kapanmasi veya Sistemin manuel’e alinmasi ile reset

olmaktadir.
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Metwork 56
k9.0 M11.6
| | !
| /| (")
1
Metwork 57
|
0.7 k13.0
| | r
- (r)
1
[3.0
Metwork 58
|SEIL GRIFER FAPARA
[3.0 b13.0 0.4
| | | | r
| /| 1 | {s)
1

Otomatik ¢cevrimde M13.0 set oldugunda M0.4 ¢ikis vermektedir.

Network 59

|
120 M22.0 M0.4
|1 |1 ¢
1 | 1 | (7)

1

120 07
[, | |1

Otomatik ¢evrimde Sol Gripper(10.7) ‘in kapanmasi ile reset olmaktadir.

Hetwork 12
|5EIL GRIPER KAPARMA
3.0 0.7 M21.6 (o4
| | | | | | r )
| | | | | | N
k0.4 0.6
| | | |

5.4.1.10 Sol Gripper A¢ma Hareketi

Sol gripper agma igsleminde 3 tane paralel kol bulunmaktadir.

Ust kol zimparalama tarafinda, alt kol da band tarafinda ‘Sag Gripper A¢ma Merkeri’

sartlarin1 gosterir.
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1. Kol Sol Gripper A¢gma Sartlart :

e Sistem Start ( M9.1 ) varsa ve sistem otomatik ¢cevrimde ise ( 13.0) ,

e Zimparalamada mal var( 13.5), Sol kafa asagida ( 10.5 ) , Kafa geride(zzimparalamada)
(I1.3) , Sol gripper kapali ( 10.7) ve Sag gripper acik ( 10.2) sinyalleri varsa ‘M0.3 Sol
Gripper A¢ma Merkeri ‘ set olmaktadir.

2. Kol Sol Gripper A¢ma Sartlart :

e Sistem Start ( M9.1 ) varsa ve sistem otomatik ¢cevrimde ise ( 13.0),

e Sol kafa asagida ( 10.5) , Kafa geride (zzimparalamada) (I11.3) ve Sol Gripper Kapali
(10.7) sinyalleri varken,

e MI10.6 Sag Kafa Asagi Cycle Merkeri set olmussa ,

‘M0.3 Sol Gripper Agma Merkeri * set olmaktadir.
3. Kol Sol Gripper A¢ma Sartlari :

e Sol kafa asagida ( 10.5), Sol gripper kapali ( 10.7) , Kafa ileride (band iizerinde) (11.2)
sinyalleri varken

e ‘MI12.7 Sol Kafa Asagi Cycle Merkeri set olmussa

‘MO0.3 Sol Gripper Agma Merkeri ‘ set olmaktadir.

MNetwork 61
|
12.0 M21.6 MO.3
[ 1 |1 e
I I { R
1
12.2
[ 1
I
12.0
[ 1
I
12.0 M3.1 0.6
[ 1 |1 [ 1

Otomatik ¢evrimde, Sol gripper acik sinyali goriildiigiinde M0.3 reset olur.

Hetwork 13
| S0L GRIFER ACKA

13.0 0.6 MZ22.0 [03
fl I
1 | 1 | 1 |

Lt
L
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5.4.1.11 Sag Kafa One ( Band tarafina ) Dondiirme Hareketi

Network 62

[ 545 KAFA ONE DONDURME |
M3.1 W121 W131 14 07 135 1.1 M15.0
| | [ | | | | | | | || | | ( c )
| | | | | I | \

e Sistem start verildikten sonra(M9.1), zimparalama istasyonunda mal yokken(I3.5) ,
sag kafa zimparalanmig mali almak icin asagi hareketini yaptiysa(M12.1) ve Sol
Gripper banddan mali alip kapadiysa,

e Sol kafa yukaridaysa(10.4) ,sol gripper kapali ise (10.7 ) ,sag gripper 6nde (I1.1) ise,

M15.0 Sag Kafa one(banda) dondiirme merkeri set olur.

Metwork 63

|
1.0 k15.0
| | r
I (r)

1

3.0
10.2 10.6
| | | |

Sag Gripper ve Sol Gripper ‘in agik sartlariyla resetlenir.

Metwork 64

|5.-’-‘-.I3 kAFs OME DOMDURME
[3.0 k15.0 h0.7
| /| | ()

Otomatik ¢cevrimde M15.0 geldiginde M0.7 set olur.

Network 2
| 540G KAFA ONE DONDURME [EANDA)
|30 1.2 M21.0 1.1 ooy
| l | | | | | | I )
| | | | | | | | LS
130 M7 1.2 M127

Manuel ¢evrimde;

e Kafa band iizerinde (11.2) ve Sag kafa 6nde ( 11.1 ) sinyalleri varken touch panelden

M21.0 sinyali geldiginde Q0.7 set olur.
Otomatik ¢cevrimde kafa ileride iken (band lizerinde) (11.2) ,
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e MI12.7 : M10.6 Sol Kafa Zimparalama Islemi bittigini gdsteren Cycle merkeridir.
Palete zimparalanmis malin birakilmasi ve paletin istasyondan ayrilmasi ile reset
olmaktadir. Sag kafanin ¢evrilmesi i¢in sol kafanin bir ¢gevrim 6nce mal palete birakip
o paletin ayrilmis olmas1 gerekmektedir.

e Ma2.0: Sag kafa 6ne dondiirme merkeri set olmussa ,

Q0.7 Sag Kafa One ( Banda) Valfi set olacaktir.

5.4.1.12 Kafa ileri Geri Hareketi

Hetwork 4

KAF& ILERI ~GERI
1- ZIMPARALAMADA MALYOKSA

M3 135 n.2 0.4 M12.7 .1 0.0 0.3 M1E.0

Network 5

KAFA ILEF] ~GER
2~ ZMPARALAMADA MAL VARG

M3 35 nz ] 04 03 il N4 W17 W17 MIG1
_| | | | | | | | | | | | | | | | | | | )|
| I | I | I I I | I | I I I

.
o
-

Network &

FAF& ILERI GERI

194TIR ZIMFARALAMA BOSISE LK STERT

25BTIR SOLKARA ZIMPARAY ML EIRAKTIYSA RESET

TSATR 540 FARA ZIMPARAYA MAL BIRAKTIYSA RESET

4405 KAFA 2 ZIMPARALANATAK WELI ZIMPARAYA BIRAKTIY54 RESET

31 il 04 135 Mi0g n3 1 W23 Heh1 30 K3l HIR0
[

o
-
S

Mi03 Hoh1

' L HH H

0§ 03 M0 W27

— -
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Network 7
M1 1.3 100 0.4 103 0.7 MI1ED |20
| | | | | | | | | | | | | / | | ; |
| 11 11 11 11 11 [ 1 o1
120 1.2

Metwork &
[E&F2 ILERI-GER
13.0 1.0 1.4 M23.2 §10.0
|1 | | |1 |1 r
- 1| - - { ")
1
1.1
| |
1
LR 1.3 M16.0
|1 | | s
1 1 17
HNetwork 9
|
3.0 M23.2
| ;| r
1 /0 L T )

Metwork 1 Metwork Title

SOL KAFA ASAG]-YUKARI HAREKET YAFTI MERKERI
KARA ILERI GERI I

M1 Q02 05 M25.1
|1 | |1 r s
- I 1 L

;

MNetwork 2
Ma.1 1.2 13 M25.1
|| [ 51 [ o1 ¢
1 1 /] 1 /] (R

1
130
|
1

Metwork 3 Metwork Title

SAG KAFA ASAG|-YUKARI HAREKET YAPTI MERKER]
kAF&4 ILERI GERIICIN

Ma.1 Qo1 101 M2E.1
|| || [ ] -
1 1 I {5)

1

Metwork 4

|

M3.1 12 13 b 26,1
[ [ 1 [ .1 ¢
I . A { R
1
130
[
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Metwork 3
[ kA2 ILERI-GERI
120 1.0 1.4 b21.2 Q0.0
| | || | | | { )
11 11 1 11 \
1.1
||
11
120 M1E.D Qo7 Q2.0
| . | || | | | . |
1 <1 11 17 1 <1
120 b1E.1
l ||

Manuel c¢evrimde, Endiivi ¢evirme kolu yukarida sinyali(I1.4) geliyorken, I1.0 Sol Kafa
Onde veya I1.1 Sag Kafa Onde sinyallerinden birinin olmas1 halinde ve touch panelden

M21.2 sinyali geliyorsa Q0.0 Kafa Ileri valfi set olur.
Otomatik ¢evrimde;

1 ) Sag kafa one donme ( Q0.7 ) ve Sol Kafa 6ne donme ( Q2.0) valfleri enerjili
degilse,'M16.1 Zimparalamada Mal Varsa Kafa ileri’ veya ‘M16.0 Zimparalama Mal Yoksa

Kafa Ileri ‘merkerlerinden birinin set olmasi durumunda Q0.0 set olacaktur.

MHetwork 65
| MAMUEL BUTOMLARI RESET
130 k211

1,1 P
1 7 { R
1
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Metwork b6

ISTASYON STOPERI
T LK BOS ARABAYI GOMDERME
2 ZIMPARALANMIG MaL GONDERME

Ma.T 135 0.2 0.6 136 13.4 927
|| [ || || [ ] [ 1 e
1 - 1 1 I 1 7 (s)
1

Ma1 135 0.0 I0.4 M127 3.4
| [ || || [ [
1 I 1 1 I 1

M10.6

[

I
12.0 M22.2
[ [

1. Kolllk Bos Arabanin Génderilmesi

Zmmparalamada mal varsa (I3.5 ) , Sag Gripper Agik ( 10.2 ) , Sol Gripper Ac¢ik ( 10.6 ) ,
Istasyon Sensorii ( 13.6 ) sinyalleri varsa ve Arabada Mal Yoksa (13.4) ¢ Q2.7 Istasyon Stoperi
¢ set olarak palet salinir.

2. Zmmparalanmis Malin Gonderilmesi

Zmmparalamada mal varsa(I3.5) , Sag kafa yukarida ( 10.0) , Sol kafa yukarida ( 10.4) ve
Arabada mal yokken ( 13.4 ) ,M12.7 Sol Kafa Asagi1 Cycle Merkeri veya M10.6 Sag Kafa
Asag1 Cycle Merkeri set olmussa yani sag veya sol kafadan herhangi birinin zimparalanmig
olmasi durumunda Q2.7 set olur.

3. Istasyon Stoperinin Manuel Set Edilmesi

Q2.7, touch panelden gelen M22.2 Istasyon Stoperi Set sinyali ile set olur.
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Network 67
|
[3E Q27
| /| (R)
1

Istasyon sensorii gormediginde Q2.7 reset olur.

5.4.1.13 Tepe Lambalan Set / Reset

Metwork 68
[ TEPE L&MEASI TESIL
M3.0 (EN Q3.0 Pl Q3.2
| ] | ] | | | | I
1 1 I 1 /1 ( )
Metwork 69
[ TEPE L&MBASI SARLISIK YANMA ZaMaN]
t5.0 TEN 126 7100
| | ] | ;|
| | | | | /| 1M TOM
5004FT 10 ms
Metwork 70
[ TEPE L&MEAS] S4RI
t9.0 t49.1 126 7100 Qa0
| | | ;| | IS )
1 1 1 7 1| L
Metwork 71
[ TEPE LAMBAS] KIRMIZ Z&MAN |
ta.0 t49.1 126 1256 T1mM
| | || | |
1 1 | 1 | 1 | IN TOM
s004PT 100 ms
Metwork 72
[ TEPE LAMBAS] KIRMIZI Zhan] |
#3.0 M2.1 136 I35 T1m 031
| 1 | | || |1 | 1 Ps )
11 1 1 11 11 L
Hetwork 73
[ Hesa UFLEME
M3.0 115 12.3 Q26
|1 || || ¢ )
1 1 1 %

Endiivi Dondiirme Asagida ise( 11.5 ) ve Zimpara Alt Sikistrma yukarida ise hava iifleme

islemi gerceklestirilir.
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5.4.2 Zimparalama Istasyonu PLC Program

5.4.2.1 Zimparalama Kolu Asagi

Metwork 1
|ZIMF‘.~'—‘«F|.~'5« ROLU ASAGI OTOMATIK SET |
b4 1.4 1.2 M12.3 135 171 M17.0
| l | | | | | | | | | ;| { = )
| | | | | | | | | | | | L 1
M10.3
| |
| |
Metwork 2
|2IMF‘;’-‘-.H& KOLU A5AG] OTOMATIK CYCLE MERKER]
k31 M17.0 1.5 k171
| | | | | | r
I - - (s)

]
Sistem otomatik ¢evrim start1 verildikten sonra, ‘11.4 Zimparalama Kolu Yukarida’ , ‘I1.2
Kafa Ileride( band iizerinde) , Sol veya Sag Kafa zimpara endiivi biraktiysa ( M12.3 ve
M10.3) , Zimparalama istasyonunda endiivi varsa ( [3.5) ‘M17.0 Zimparalama Kolu Asagi
Merkeri’ set olur.

Zimparalama kolunun set olarak asagi inmesiyle(I1.5) M17.1 ¢ Zmmparalama Kolu Asagi

Cycle Merkeri’ set olarak M17.0 ‘in tekrardan set olmas1 dnlenir.

MNetwork 3
|ZIMF'AF|A FOLU ASAGI OTOMATIE RESET |
13.0 M7 1
| | r
1 (r)
1

M9.1 13.0 13.5 1.4 1.2

| | | | | ;| | | | |

| I 1 | 1 | 1 | 1 |

Otomatik ¢cevrimde M17.1 Cycle Merkeri ;

‘Zimparalamada endiivinin alinmasi( 13.5) , Zimparalama kolunun yukar1 kalkmas1 ( 11.4) ve

Ana kafanm ileri gitmesiyle reset olmaktadir.Sistemin manuele alinmasi da resetlemektedir.

Hetwork 4

|
T40 N5 M17.0
|1 |1 ¢
- 1 L T )
120 M17.2
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Zimparalama kolu asagidayken ( I1.5) ‘T40 zimparalama zaman timer 1°’ ¢ikis verdiginde
‘M17.0 Zimparalama Kolu Asagi Merkeri’ reset olur. M17.2 Zmmparalama Kolu Yukari

Merkeri’ de set olmaktadir.

Metwork 6
| ZIMPARALARA ZARMANI
1.5 k170 T40
| | | l
| I | [ IM TOM
W 1004PT 100 g

Zimparalama kolu asagida ise( I1.5) ve ‘M17.0 Zimparalama Kolu Asagi Merkeri’ varsa

touch panelden girilen VW100 degeri kadar zaman sonra T40 ¢ikis verecektir.

Metwork 7
|2IMF'AF|.-’-‘~L.-'—‘«M.-’-\ KOLL ASAGI
|2.0 1.2 M2 6 1.4 L2z
| l | l | l | l r )
| | | | | | | | h
|2.0 k9.1 M17.0

Otomatik ¢evrimde;

‘M17.0 Zimparalama Kolu Asagi Merkeri’ nin enerjilenmesi ile Q2.2 Zimparalama kolu asag1

valfi set olmaktadir.
Manuel ¢evrimde;

Ana kafa ileride( band iizerinde) ve Zimparalama kolu yukarida ( 11.4) sinyalleri varken touch

panelden ‘M22.6 Zimparalama Kolu Asag1’ sinyali gelirse Q2.2 set olur.

5.4.2.2 Zimparalama Kolu Yukan

Metwork 8
|2IMF‘.-‘-\HF—'«L.-‘-‘«M.-‘-\ KOLL Y UEARI
2.0 M2 7 1.5 Q23
| l | l | l r )
| | | | | | LS
2.0 M3 M17.2

Otomatik cevrimde , ‘M17.2 Zimparalama Kolu Yukar1 Merkerinin enerjilenmesi ile ‘Q2.3

Zimparalama Kolu Yukar1 Valfi’ set olmaktadir.

Manuel ¢evrimde, Zimparalama kolu asagida( I1.5 ) ise touch panelden ‘M22.7 Zimparalama

Kolu Yukari ° sinyali geldiginde Q2.3 set olur.
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5.4.2.3 Alt Zimpara Sikistirma Asagi /Yukan

MNetwork 9
|ALT ZIMPARA SIEISTIRRA ASAGI--YLIEARI
13.0 k22 4 Q2.4
] | ] | r )
| I | I p
13.0 Q22
| + | | |

Otomatik cevrimde, Kayis asagiya hareketi( Q2.2) gerceklesip endiivi iizerine kayis baskisi
saglandiginda Q2.4 Alt zzimpara Sikistirma Yukari valfi enerjilenerek pistonu yukari kaldirir.

5.4.2.4 Zimpara Tutucu

Metwork 10
[ZIMP&RA TUTUCU SET
2.0 M21.7 Q26
[ [ -
1 | - {s5)
1
M3.1 3.0 W20
[ | [ |

Otomatik ¢evrimde, Zimparalanan iiriin sayis1 (C2) touch panelden girilen degere (VW120 )
esit oldugunda Q2.5 set olur. Yeni zimparanin ¢ekilmesi islemi i¢in Zimpara Tutucu pistonu

yukar1 hareketini yaparak zimparay serbest birakir.

Manuel cevrimde touch panelden ‘M21.7 Zimpara Tutucu brrak’ sinyali ile Q2.5 set

olmaktadir.

Metwork 11

|ZIMF‘AH£‘« TUTUCL RESET
[3.0 T45 25
| | | | 4
| /] . (R)

1

|3.0 M7
| | | ;|
| | | |

Metwork 12

| ZIMPARA TUTUCL ZAMAMI
o1.0 T45
|| N TON

Y1304 PT 100 ms
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Otomatik ¢cevrimde, Zimpara sarma motoru ( Q1.0 ) calistiktan sonra touch panelden girilen
‘VW130 Zimpara Sarma Zamani’ kadar siire sonunda T45 set olarak ‘Q2.5 Zimpara Tutucu’

yu resetler.

Manuel ¢evrimde, M21.7 sinyali kesildiginde Q2.5 reset olur.

5.4.2.5  Zimpara Sarma Motoru

Metwork 13
[ ZIMPARA SARMA MOTORL START |
12.0 M50 Mz2.1 ©1.0
| | | | | | ¢
1 1 1 (s)
M. 1 2.0 Y120 1.4 Q25

Otomatik ¢evrimde, zzimparalama kolu yukarida ( 11.4) ve Zimpara tutucu agik ( Q2.5) ise “C2
ayn1 zimparayla zimparalanan motor sayist” nin touch panelden girilen degere esit olmasi

durumunda ‘Q1.0 Zimpara Sarma Motoru’ set olarak zimpara sarma islemi baglatilacaktir.

Manuel ¢evrimde, sistem start verilmigse( M9.0 ) ‘M22.1 Zimpara Sarma Motoru ¢ sinyali

geldiginde Q1.0 set olur.

Metwok 14

[ZIMPERE SARMA MOTORU STOF
2.0 Ma0 M22.1 a1
[ ] [ [ P
1 | 1 | 1 /] L T )
120 T45

Otomatik ¢evrimde , ‘“T45Zmmpara Sarma Zaman ¢ doldugunda Q1.0 resetlenir.

Manuel ¢evrimde, sistem start verilmisse( M9.0 ) M22.1’in sinyali kesildiginde Q1.0 reset

olur.

5.4.2.6 Zimparalama Kayis Tahrik Motoru

Metwork 16
| ZIMPARALAME KATIS TAHRIH MOTORL
13.0 1.5 Mz22.5 Q1.1
] | ] | ] | r )
| I | I | I LS
k9.1 13.0 11.4
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Otomatik ¢evrimde, zimparalama kolu yukarida sinyali ( 11.4) kesilir kesilmez zimparalama

kayis tahrik motoru( Q1.1) ¢calismaya baslar.

Manuel ¢evrimde, Zimparalama kolu asagida ( 11.5) ve touch panelden ‘M22.5 Zimparalama

Kayis Tahrik Motoru Set’ sinyali geldiginde Q1.1 enerjilenir.
5.4.3 Istatistiksel Bilgiler ve Parametreler

5.4.3.1  Uretim Adedi

Network b
[ORETIM &DETI
T40 C1
| } ] R
F430.0
|
1 | R
C14py

T40 zimparalama zamani timer’1 ¢ikis verdiginde yani endiivi zimparalama islemi bittiginde

sayict degerini 1 artirir. Touch panelden gelen ‘M30.0 Uretim Adetini resetle’ sinyali ile de

reset olur.
MNetwork b
[ ZIMPARALSME S5
T40 C2
: : Tl TTu
C2 @1.0
| l | l
- - R
12.0 w1204 Py
| l

Zmmparanm kac¢ endiivide bir degistirilecegi ile ilgili sayicidir. T40 sayicinin Preset Value
kismma touch panelden girilen degere esit oldugunda C2 ¢ikis vererek zimparanin degismesi
icin input olmaktadir.C2 degerine ulasilmasi ve Zimpara sarma motoru Q1.0 ‘in enerjilenmesi

1le de reset olmaktadir.
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5.5 Zimparalama Operasyonu Touch Panel Programlanmasi

5.5.1 Haberlesme Ayarlar

Panel ile PLC arasindaki haberlesmenin saglanmasi i¢cin gerekli ayarlardan Connections ,

Device Settings ve Cycles Rulman ¢akma operasyonundaki gibidir.

5.5.2 Etiketlerin ( Tags ) Olusturulmasi
[ | | | | |

VAR_16 <Inkernal tag= Bool 1s I
WiR_62 PLC_L Ink 1 1 1s H
WiR_47 PLC_L Bool Iz2.4 1 1s
VAR _46 PLC_1 Baol Iz2.4 1 1s
VaR_27 PLC_1 Baol 127 1 1s
VAR_45 PLC_1 Bool 150 1 1s
WAR_1Z PLC_L Bool Tag data type: is
VAR_13 PLC_L Bool o s
VaR_1S PLC_L Bool Mz0.1 1 ls
VAR_S3 PLC_L Bool Mz0.1 1 ls
VAR_14 PLC_L Bool Mz0.2 1 ls
VAR_54 PLC_L Bool Mz0.2 1 ls
VAR_55 PLC_L Bool Mz0.3 1 ls
WiR_S6 PLC_L Bool M 204 1 1s
WiR_S7 PLC_L Bool M20.5 1 1s
WiR_63 PLC_L Bool M 20.6 1 1s
VAR _64 PLC_1 Baol M20.7 1 1s
VAR_28 PLC_1 Baol Mz1.0 1 1s
VAR_Z9 PLC_1 Bool Mz1.1 1 1s
VAR _30 PLC_1 Bool Mz1.2 1 is
VAR _4 PLC_1 Bool Mz1.3 1 is
VAR_S PLC_L Bool Mzl.4 1 ls
VAR 6 PLC L Bol Tomas 1 is 1
WAR_31 PLC_1 Bioal M21.6 1 1s
WAR_7 PLC_1 EBool Mz1.7 1 1s
WAR_32 PLC_1 Boal Mzz.0 1 1s
VAR_33 PLC_1 Boal Mzz. 1 1 ls
VAR _34 PLC_1 Boal Mzz.2 1 ls
VAR _33 PLC_1 Boal M2z.3 1 1s
WAR_36 PLC_1 Bioal M22.4 1 1s
WAR_37 PLC_L Bool Mzz.5 1 1s
WAR_35 PLC_L Boal Mzz.6 1 1s
YVAR_39 PLC_1 Boal Mzz.7 1 ls
VAR _40 PLC_1 Boal Ma3.0 1 ls
VAR _41 PLC_1 Boal M23.1 1 1s
VAR _42 PLC_1 EBool M23.2 1 1s
WAR_G0 PLC_L Bool M 30,0 1 1s
YVAR_17 PLC_L Boal ME.0 1 ls
VAR_18 PLC_1 Boal ME.1 1 ls
VAR _52 PLC_1 Boal Qoo 1 1s
WAR _43 -PLC_I Word W 120 1 1s
WAR _44 PLC_L Word W 120 1 1s
WAR_49 PLC_L Word W 130 1 1s
WAR_59 PLC_L Word W 2 1 1s
WAR_21 PLC_L Ward W 4 1 1s

Sekil 5.9 Zimparalama tag listesi
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5.5.3 Zimparalama Operasyonu Ekranlarin( Screens ) Programlanmasi

5.5.3.1

Menii Ekram

Project Edit View Insert Fommat Fareplates

CiNew -t M - X X Ty

CC flexible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hmi il

Options  Window  Help
h.i¥ pe %

e —

 [English [United States]

=] #[Tahoma

e dm oz uon_ idwEs

@@l CIMENU l:l ANASAYFA | [ ISTATISTIC I ] MANUEL1 | ] MANUELZ I ] MANUEL3

] MANUEL% I

lue DTOZIMPARA 2 1 8
LRSS (N SIEMENS | SIMATIC PANEL
Simple Objects
B Soreens [ iz
A Add Soreen =1 ~ Line
- Template |
-1 ANASAYFA (@) O Ellips=
1 ISTATISTIK - O airde
B el y - = [ Rectangle
ELMENE 2 = T O Textrisld
-] MAMUEL3 L I 5 i Teneri
1 MANUELS 1 =T 10 Field
1 MANUELS P ©= Date-Time Field
L MENU = o e e e [ raphicIo Field
- EDme“"mm : o [] symbelic 10 Fiald *
-e= Tags = e
5" Connections 1 [l sraphics view
=& Cycles F ° | BEl Button
o engemert ANA SAYFA “BISTATISTIK i
Analog Alarms : -
o z: 4 B
BA Discrete Alams H ear
Yy, Settings
Flecipes -
ext and Graphics List| | = General Function L
untime Lser Adminisulf]| B Properties
= Device Seltings P Animations 1 [EActivatescreen
P Language Seltings b Eaerc Screen name ISTATISTIK
@ Froject Languages m Click — =
/] Graphics u Press ject number
roject Texts # Release 2 <No function >
Dictionaiies = Adivate
= Stnuctures » Deactivate =
g Version Management ® Change Enhanced Objacts
Graphics
Library

Sekil 5.10 Zimparalama menii istatistik ekranimna gegis

Zimparalama Ana Sayfaya ve Istatistik Sayfasma ge¢isi saglar.

5.5.3.2

Ana Sayfa Ekram

SswinCC flexible Advanced - YENI ZIMPARA 2 hmi

Project Edit View Insert Format Faceplates

Options Windaw  Help

Cilew ~ b M 0 -

* [Englsh [United States) 7]

L OO ZIMPARA 2
i umas Device_1(TP 1774 6")
2155 Soreens
4 4dd Sereen
~[] Template
] ANASAYFA
L ISTATISTIK
-1 MANUEL1
] MANUEL2
] MANUEL3
-] MANUELY
] MANUELS
] MENU
Y Commurication

Alaim Management
B Analog Alams
Discrete Alams

::: MENU

=) T
K&PT KOIL\ITROLU ’E SISTEM

ZIMPAR A KONTROLU START

SISTEM MANUEL--OTOMATIK

SISTEM

ANA
MENU

STOR

maneL |
HAREKETLER

& Settings

15 Recipes

5 Text and Graphics Listg
Funtime User Administr

% Diclionaiies
B Stuetures
g Version Management

» Generd

P Properties

Text on [FAPIYTEONTROLE

Graphics
Text oFF [FAPTKONTROLL Library
Drop any object
M heretodalete

[ Rectangle
A TextField
10 Fiald

B Date-TimeFiald

¥ Device Settings P Animations Settings Process
=153 Language Settings
Mode (Two states - Tag [vaR_27 -
@ Froject Languages E 2 ]
Graphics Display Cyce |15
FrajectTeus Vale 5t OM state |1 Bit number [0 =5

Enhanced Objacts

Sekil 5.11 Zimparalama anasayfa ekran1 kap1 kontrol gostergesi
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Kapinin agik olup olmadigini gostermektedir. PLC ‘den 12.7 Kap1 agik sinyali geldiginde
Kap1 Agik Yazist yer almaktadir.

" winCC flexible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hmi
Project Edit Wiew Insert Formabt Faceplates Options ‘indow Help
TN TS

CiNew - b M )~ o - X H.ivipe, - il
nglish [United States] | o s B s U owp iWW W

sl [ MENU IDNBY‘F‘I [ ISTATISTIK I ] MANUEL1 I ] MANUEL2 I [ MANUELS

4
-
L
[s

[J ManUEL4

L OTO ZIMPARA 2

lae Dievice_1(TP 1774 6] SIMATIC PANEL

-5 Screens Simple Objects
X add Screen e —
-] Templats
1 ANASAYFA 2 MENU @ ellipse
- ISTATISTIK Q cirde
7O MANUELT KAFI KONTROLU B Rectangle
1 MANUELZ SISTEM A TextField
-] MANUELS START
G HeNOe ZIMPARA KONTROLU —
! T o
-0 MANUELS b SISTEM MANUEL--OTOMATIK o | B Date-Time Field
-1 MENU : SISTEM D Field
=81 Eum{numcallun z STOP Lo,
em Tags
 Connections
=2 Cycles
-5 Alam Management MANUEL
MR Ancdog Alams | e e

L. B8 Discrete Alams
Settings
- Recipes =
-5 Text and Graphics Listd]| | # General
(1753 Runtime User Administ§[ | B Froperties
-5 Device Settings P animations Settings Process
Ja

=455 Language Settings e ’7TWU Viaios B ‘ i

@ Project Languages

B Graphics Display Cycle |15

Fraieet Tty Walue at OM state |1 Bit number |1 3:
2 Dictionaries
45 Shuctures Text O [STSTEM MANLEL =
(- Version Management Enhancad Objacts
Graphics
Text OFF [SISTEM MANUEL-C Library

Drop any object
am heretadelete

Sekil 5.12 Zimparalama anasayfa sistem manuel-otomatik gostergesi

Sistem Manuel ‘e alindiginda ( 13.0 ) Ekranda Sistem Manuel ‘de yazisi belirecektir.

inCC flexible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hmi _l@ x|
Project Edt View Insert Format Faceplates Options Window Help

New -l MO -cu-X Y B LS pe M. SR Eis
i [Engish (United States] | _ # [Tahoma Ffo HBoruns iMEEE. i A2

QI 1 MENU ID"“S“FA I [ ISTATISTIK I ] MANUELL I ] MANUEL2 I ] MANUEL3
Lus OTOZIMPARA 2

Eef ST (| SIEVENS | SIMATIC PANEL
B Screens
A 4dd Soreen
----- 1 Template
----- ] ANASAYEA
1 ISTATISTIK
1 MANUELT
1 MANUELZ
----- ] MANUEL3
----- ] MANUEL4
] MABNUELS
1 MENU i
- Communication L
e Tags
-5 Connections
i MANUEL
¥ Alam Management s fon oo
%! D | f 1111100 HAREKETLER

Bar

[ MANUEL4

I MENU

KAPT KONTROLL

O circle
[ Rectangle

A TextField

1 Field

2 Date-Tirne Fisld
Graphic 10 Fiald
Symbalic IO Field *

SISTEM
START

o o

ZIMPARA KONTROLU

SISTEM MAMUEL--OTOMATIK

SISTEM

Graphics Wiew

Buttan

Discrete Alarms

General il

Froperties x[+[+] [£]

1= Device Settings Animations 1 [ SetBit <<€ Mew @

(=53 Language Settings Events e e -
i@ Project Languages m Click =

& Graphics P Press z <No function>

Relsase

ictivate

Deactivate

Changs

B Tewt and Graphies Lists
£-75 Runtime User Administs

Vs

oject Texts
% Dictionaries
-1 Stustures

- ¥ Version Management

Enhanced Objects
Graphics
Library

Sekil 5.13 Zimparalama anasayfa sistem start butonu
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SetBit komutuyla butona basilmasi ile PLC ‘ye M20.3 Sistem Start Sinyali gonderilerek
sistemin baglatilmas1 saglanir.

‘CiwinCC flexible Advanced - YENL ZIMPARA 2.h

Project Edit Wew Insert Fermat Fareplates Options Window Help
Cinew -t Mo -cu-X X Iy i e N,
- |Englih [United States] 7| _ = | Tahoma FHw B run_ :

@@l ] MENU l:wms“m I [ ISTATISTIK I ] MANUELL | ] MANUEL2 I ] MANUEL3

Lus OTOZIMPARA 2

Efssl eSS YVI || SIEMENS |

1555 Sereens

-4 4dd Soreen

[ Template

] ANASAYFA MENU

[ ISTATISTIK

[ MAKUELT ST SRTRe O Rectangle

I MANUEL2 SEN ) A TextField

[ ManUEL3 ZIMPARA KONTROLL ST =

1 MANUELS b E = 1o Field

L MaNUELS SISTEM MANUEL--OTOMATIK 9 Date-Tims Fiald

] MENU SISTEM 4] Graphic IO Fiald
i CU’"{"”“‘““D" sTon | b symbolic 10 Field *

<= lage | - N - S

! b :
25" Cannectians Graphics View

=& Cycles | e o
larm Management ANA MANUEL
B4 Analog Alaims MENU HAREKETLER

52 Discrete Alams

Butkan

Switch

Bar

Y, Settings
B4 Recipes — - e
E: Text and Graphics Listf|| | ® General r|—|—|x Py @
e i P Froperties
-2 Device Settings P Animations v i b
% Language Seltings P Events e TS 5
@ Project Languages m Click :
u Press z <No function>
P Release
® Adivate
"= Stuctues ® Deactivate =
= Enhanced Objects
-5 Version Management = Change :
Graphics
Library

Sekil 5.14 Zimparalama anasayfa sistem stop butonu

Butondan elin ¢ekilmesi aninda Reset Bit komutu ile M20.3 sinyalinin reset olmasini saglar.

'winCC flexible Advanced - YENI ZIMPARA Z.hi =]

Project Edit Wiew Insert Format Faceplates Options Window Help

Civew - b M o0 - Livipe M P8 iR, : i@
Englsh (United States] v o s B s un W W ] ik HT
—
@l 1 MENU [Dum\s.wu l [ ISTATISTIK I ] MANUELL | ] MANUEL2 I ] MANUELS [ ] ManUELS I CICE @@
les OTOZIMPARA 2 - N - . . N L &
S S STUYU (| SIEMENS | SIMATIC PANEL —
[]..j-:l Screens Simple Chjects
) AddScreen y T -
] Template - —
] AMASAYFA MENU O > Ellipse
CostamsTic 0 0l i | — O cirde
[ MANUELT KAPI KONTROLU & I O Rectangle
] MANUELZ i SISTEM O
I MANUEL3 o ZMPARAKONTROLU o SRARE = A TetField
b A .
] MANUEL4 = o W I IO Field
1 MANUELS SISTEM MANUEL—-OTOMATIK B Date-Tims Fieid
1 MENU SISTEM | o
- Communication STOP i e
+= Tags 12.4
5% Connections 1 130 iew
=& Cycles . VAR_49 W 130
Alsit Mansgement AN MANLIEL ma1.4
B3 Analog Alsrms MENY HAREKETLER qoa
52 Discrete Alams _ b ) M20.1
B3, Settings Ma0.2
i M20.3
-5 Recipes = - M20.4
B Text and Graphics Listd)]| ' General lghig
1-55 Runtime User Aduinisrf|| B Properties v =
=, Dievice Sellings P nimations Settings B =
@ Language Seltings Mode ’W Tag |VAR_47 -
@ Project Languages E £ E
raphics Display Cycle |15
roject Texts ’17 =
1B Dickonarics Walue at ON state Btnumber [1 =]
1 % Stuctures et oy [EIMPARA YOK. E
[ Wersion Management Enhancad Objects
Graphics
Text OFF [EIMPARA KONTREL Library

Sekil 5.15 Zimparalama anasayfa zimpara kontrol gostergesi

PLC ‘de 12.4 Zimpara var sensorii gormediginde ‘Zimpara Yok ° uyaris1 vermektedir.
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‘CliwinCr Aexible Advanced - YENE ZIMPARA 2.hmi
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Broject Edit Yiew Inserit Format Fareplates

Clhew ~ b M &~ cu ~

Cptions Window  Help

|Engish [Urited States)

=

&
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14

B r o

L il W
L iME W E
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By Recipes

15§ Runtime User Administ
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@ cirde
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<= i =
e [eAs] Enhanced Obects
Tag [VAR_6Z k] |9999999999 = Graphics
o ’71 F Library

Shift decimal point |0 3:
String field length |10 Hi

Drop any object
hereto delete

Sekil 5.16 Zimparalama istatistik ekrani iiretim adeti gostergesi

‘C1 Uretim adeti sayicis’® dan gelen iiretim adeti degerinin goriintiilendigi alandir. Uretim

Adeti Reset butonu ile C1 sifirlanmaktadir.

ible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hmi

Broject Edt Wew [nsert Format Faceplates
Cinew ~ b M & - -X X Iy
=l . 2 [Tahoma

Options Window Help
i g e

i

o,

£ [Englsh (United States)

-[e]z u
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1 Template =
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[ Rectangle
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Sekil 5.17 Zimparalama zamani giris alani
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Touch panelden girilen Zimparalama Zamani degeri PLC ‘nin VW100 data alanina tagimuir.
PLC ‘ye giris olarak alinan bilgi PLC algoritmasina gére endiivinin zzimparalanma siiresidir.

Touch panelden girilen degerle endiivinin zimparalama siiresi degistirilebilmektedir.

"CHiwinCC Aexible Advanced - YENL 2ZIMPARA 2hmi i =1

Project Edt Mew Inssrt Formab Faceplates Options Windew Help
C New - B M O - iV o M
< [English (United Statesl 7| sn o sf[m] s
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Sekil 5.18 Zimpara sarma mesafesi

Zimpara Sarma mesafesi Ozelligini yitiren zimpara sarilirken gidecegi mesafe degeri
girilmektedir. Touch panelden PLC ‘nin VW 130 data bellegine yazilmaktadir.

il WinCC Aexible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hmi =] x|
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E Runtime User Administr VAR_47 124
(-7 Device Settings VAR_46 13.0
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Sekil 5.19 Zimpara sarma adeti

Kag endiivide bir zzimpara kagidinin degistirilecegi degerinin girildigi alandur.
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5.5.3.4 Manuel Hareket Ekranlan

liwinCC Resible Advanced - YENI ZIMPARA 2.hy -1 x|
Project Edit Yiew Insert Format Faceplstes Options Window Help

Clhew - b M o
: |Engiish [United States]
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[ Template 5
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Graphics

Background color [ ~| Library

Sekil 5.20 Zimparalama tastyic1 blok manuel hareketler 1

e Tasiyici Blok Dondiirme Sag / Sol

e Tasiyic1 Blok ileri / Geri hareketlerinin manuel olarak yapildig1 ekrandir.

Project Edit WView Insert Format Faceplates Options Window Help
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=8 Cycles Saonn o eutton
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Enhanced Objects
Graphics
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Sekil 5.21 Zimparalama tastyici kol manuel hareketler 2

e Tasiyict Kol A( Sag) Yukari/ Asagi
e Tasiyict Kol B ( Sol) Yukari / Asagi
o Sag Kol( A) Tutucular Agik / Kapali
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e Sol Kol ( B) Tutucular A¢ik / Kapali hareketlerinin yapildigi ekrandir.

[Efl winCC flexible Advanced - YENI ZIMPARA Z.hmi (=1 xi
Project Edit Wisw Insert Format Fareplsbes Options Window Help
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B4 Discrete Alams ) N
Ui Settings
-5 Fecipes
-5 Text and Graphics Listd
-5 Rluntime User Administ
-7 Device Settings
Language Settings # General General |
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L Wersion Management Use template
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Graphics

Barkground color | j Library

Sekil 5.22 Zimparalama manuel 3 ekrant

e Zimpara Tutucu Kapali / Agik
e Zimpara Sarma Motoru Start / Stop

e Zimpara Cekme Motoru Start / Stop manuel hareketlerinin yapildigi ekrandir.

[l wincc Alexible Advanced - YENI ZIMPARA Z.hmi == x|
Project Edit Wew Insert Format Fareplates Options Window Help
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Sekil 5.23 Zimparalama manuel 4 ekran1

Giris ve Istasyon Stoperi Set / Reset manuel hareketlerinin yapildig1 ekrandur.
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ject Edit View Insert Formab Faceplstes Ophions Window Help
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Sekil 5.24 Zimparalama manuel 5 ekrant

a' I
<
o
]
g
=
&
]
F
2
s
]
g
=

e Zimpara Sikistirma Asagi/ Yukari
e Zimparalama Motoru Start / Stop

e Zimparalama Kolu Asagi / Yukari manuel hareketlerinin yapildig1 ekrandir.
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6. SONUCLAR

Otomasyon gilinlimiizde rekabet ve Pazar paymmi genisletmek isteyen biiyilk ve kiigiik
isletmelerde yaygim olarak kullanilmaktadir. Otomasyonun bir isletme i¢in maksimum verim
ve kalite saglayarak minimum maliyetle {iretim yapmakta kullanilan ciddi kazanglar

saglanmasinda en onemli aractir.

Bu tez ¢alismasinda Argelik Elektrik Motorlar1 Isletmesi’nde Endiivi Montaj operasyonlari
otomasyon ile birlestirilerek yillik 85000 € kazang saglanmistir .

Calisma Saati o
. . . ¥illik Uretim
Operatiir Sayis1|  fVardiya Vardiya Sayisi Tempo Adeti AdxSaat
{saat)
Once 5 7,5 3 a50 500000 0,04
Sonra 2 7.3 3 1500 500000 0,01
YILLIK KAZANGC
Fark
AdamxSaat Uretim adeti | Yillik Kazang ( €)
0,03 500000 85.294

Baslangicta S operator ile 850 adet / vardiyalik iiretim yaparken ;

Endiivi Montaj Hatti Otomasyonu ile 2 operator ile 1500 adet / vardiya ‘lik iiretim
yapilabilmektedir.

Endiivi Montaj Hatt1 Otomasyonu sayesinde yillik 85. 000 € ‘luk kazang saglanmistir.
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