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VERI ILETiSiMmi

Veri iletisimi (data communications) bilginin herhangi bir ortam (hava, kablo vb.) kullanilarak iki
cihaz arasinda transfer edilmesidir.
Veri iletisiminin etkinligi agagidaki 4 temel parametreye dayanrr.

e Dogdru hedef (Delivery): Verinin sadece dogru hedefe ulagsmasidir.

e Dogruluk (Accuracy): Verinin kaynagindan ¢iktigi sekliyle iletiimesidir.

e Zaman (Timeliness): Verinin zamaninda hedefe ulasmasidir. Gergek zamanli iletisimde
(audio, video) ¢ok 6nemlidir.

e Gecikme degisimi (Jitter): Paketlerin hedefe ulagsma stresindeki degisimdir.

Veri iletisim sistemi 5 elemandan olusur:

Message (mesaj): iletilen bilgidir (ses, gorunti, metin, sayi, resim)

Sender (gOnderici): veriyi ileten cihazdir (pc, g ), workstation, video camera)

Receiver (alic1): veriyi alan cihazdir (pc, workstation, televizyon)

Transmission medium (iletim ortami): verinin gonderen ve alan cihaz arasinda iletiimesini
saglayan fiziksel yoldur (twisted pair wire, coaxiel cable, fiber optic cable, radio waves)

e Protocol (protokol): veri iletisimini baglatir, yonetir, sonlandirir.

Rule 1; Rule 1:
Rule 2: Rule 2:
Protocol Protocol
Rule n: Rule #:

—‘ Message e

Sender i Medium Receiver I

Protokol, lisanlari ayri olan iki olgu arasinda, belirli bir dizeyde, iletisimi saglamak amaciyla gerekli
kurallari ortaya koyan bir gevirmendir. Protokol, iletisimi saglamak amaciyla ortaya konan kurallara
uyan iki veya daha fazla orandaki Cevirmeni kullanan taraflari kapsar. Bu Protokol genellikle farkli
dil kullanan iki veya daha fazla sistemin ortak bir is yapmalarini gerektiren duzenler arasinda
yapilir. Kisaca bu tarifleri yaptiktan sonra Agik Protokol’in ne oldugunun tanimina gecebiliriz.
Elektronik haberlesmede kullanilan protokoller o kadar coktur ki, ayri dili tagiyan iki sistem
arasinda iletigsim kurmak zorunlulugu oldugunda var olan guglikler kendini bariz bir sekilde hemen
ortaya koyar. Hele teknik bilgilerin alig-verisinde bu daha da vehim bir duruma girer.

e Bilginin iki nokta arasinda iletilmesi i¢in analog veya sayisal sinyale ¢evrilmesi gerekir.
e Sayisal-sayisal cevirmede sayisal veri sayisal sinyale dontstarulUr.
e Analog-sayisal cevirmede analog veri sayisal sinyale donusturulur.
e Cevirme igleminden elde edilen sinyal paralel veya seri olarak iki nokta arasinda iletilir.

0S| REFERANS MODELI

Bilgisayarlar arasi iletisimin basladidi gunden itibaren farkli bilgisayar sistemlerinin birbirleri
arasindaki iletisim daima en bulylk problemlerden birisi olmus ve bu sorunun Ustesinden
gelebilmek i¢in uzun yillar boyunca c¢esitli calismalar yapilmigtir. 1980'li yillarin basinda
Uluslararasi Standartlar Organizasyonu (International Standarts Organization-ISO) bilgisayar
sistemlerinin birbirleri ile olan iletisiminde ortak bir yapiya ulasmak yoninde cabalari sonuca
baglamak icin bir g¢aligma baglatmistr. Bu calismalar sonucunda 1984 vyilinda Agik Sistem
Baglantilari (Open Systems Interconnection-OSI) referans modeli ortaya ¢ikariimistir. Bu model
sayesinde degisik bilgisayar firmalarinin Urettikleri bilgisayarlar arasindaki iletisimi bir standarda
oturtmak ve farkli standartlar arasi uyumsuzluk sebebi ile ortaya ¢ikan iletisim sorununu ortadan
kaldirmak hedeflenmistir. OSI referans modelinde, iki bilgisayar sistemi arasinda yapilacak olan
iletisim problemini ¢gézmek igin 7 katmanl bir ag sistemi onerilmigtir. Bir baksa deyigle bu temel
problem 7 adet kiliglk probleme pargalanmis ve her bir problem igin ayri ayri bir ¢6zim yaratimaya
calisiimistir. Bu 7 katmanin en altinda yer alan iki katman yazilim ve donanim, Ustteki bes katman
ise genelde yazilim yolu ile ¢oézulmuastir. OSI modeli, bir bilgisayarda c¢alisan uygulama
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programinin, iletisim ortami Gzerinden baska bir bilgisayarda ¢aligsan diger bir uygulama programi
ile olan iletisiminin tim adimlarini tanimlar. En Ust katmanda goérintl ya da yazi seklinde yola
clkan bilgi, alt katmanlara indikce makine diline dénustr ve sonug olarak 1 ve 0 lardan ibaret
elektrik sinyalleri halini alir. Asagidaki sekilde OSI referans modeli katmanlari ve bir yerel ag
Uzerindeki durumu gosterilmektedir:

S T v— 7 [Uygulama Kateaa
¢ [Busum Kateam §  |Booum Katewwsm

5 [Otomm Katoam i |otome Katesas

4 Tagrma Katman 4 Tagrma Katman

3 |aj Katmam 3 |aj Katmam

2 [|¥em Detis Katoaaon 2 [Vex Netioss Kaboram
1  |Fimiksel Katoian 1 [Fizkael Katasan

OSI Referans modeli

OSl katmanlarinin tanimlanan temel gérevleri:

7-Uygulama

Kullaniciya en yakin olan katmandir. Spreadsheet, kelime islemci, banka terminali programlari vs.
bu katmanin pargalaridir.

6-Sunum

Bu katmanda gelen paketler bilgi haline doénustarilir. Bilginin karakter set cevrimi veya
degistiriimesi, sifreleme vs. gorevlerini bu katman Ustlenir.

5-Oturum

iki bilgisayar tizerindeki uygulamalarn birbirini fark ettigi katmandir.
4-Tasima

Bu katman gelen bilginin dogrulugunu kontrol eder. Bilginin taginmasi esnasinda olugan hatalari
yakalar ve bunlari dizeltmek i¢in galisir.

3-Ag

Baglantly1 saglayan ve ulagimak istenen bilgisayara giden yolu bulan katmandir. Yonlendirme
protokolleri bu katmanda cgaligir.

2-Veri iletim

Bu katman fiziksel katmana ulagim stratejisini belirler. Fiziksel adresleme, ag topolojisi, akis
kontroll vs. bu katmanin gérevlerindendir. Kopru cihazlari bu katmanda ¢aligrr.

1-Fiziksel

Bu katman agdin elektriksel ve mekanik karakteristiklerini belirler. Modulasyon teknikleri, calisma
voltajl, frekansi vs. bu katmanin temel 6zelliklerindendir. OSI referans modeli bir ag uygulamasi
degildir. OSI sadece her katmanin gorevini tum detaylari ile tanimlar. Bu modeli bir gemi ya da ev
projesine benzetebiliriz. Nasil ayni gemi planini alip farkli firmalar gemi yapabilirse OSI modeli de
bdyledir. Nasil ayni gemi planindan iki farkli firma gemi Urettijinde en azindan kullanilan giviler
farkli yerlere ¢cakilirsa, OSI modeli de gergeklestiren firmadan firmaya farklilik gosterebilir.
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Baglanti Aygitlari

Bilgisayar ag1 erisiminde genel olarak dort tip baglanti aygiti kullanilir: tekrarlayici (repeater), kdpru
(bridge), yonlendirici (router) ve gecityolu (gateway). Tekrarlayicilar tamamen protokol bagimsiz
olarak fiziksel katmanda ¢aligir ve fiziksel genigleme amagli kullanilirlar. Geleneksel kdpriler ayni
protokolt kullanan Yerel Adlar arasinda temel veri dizeyinde baglanti saglar. Buna karsilik,
geleneksel yonlendiriciler degisik tipteki ag protokollerini  idare edebilecek sekilde
programlanabilirler ve bdylelikle ayni genis agd alani Gzerinde farkli tipteki Yerel Aglari ve bilgisayar
sistemlerini destekleyebilirler. Gegityollari daha karmasik olup, islem yogunluklu protokol cevrimi
yaparak uygulamalar arasinda isletilebilirligi (interoperability) saglarlar.

Tekrarlayici (Repeater)

Tekrarlayicilar agsagidaki sekilden de gorilecegi gibi fiziksel katmanda ¢alisan cihazlardir.

7 |Urgulasa Katowam 7 [Ursnlama Kateam

] Smonn Ratman i Suonm Katmam

5 Comm Katman : Otornm Katman

PR o — s |Topma Katmam

3 |Aj Katmam 3 |Ad Ratoan

T [Vem Hetios Katoam Telzazlanm 3 |Bilgi Hetim Katmam
1 Fimikeal Fatrnan 1 Fizikeal Katihan 1 Fizikeal Foatman

Tekrarlayici ve OSI modeli

Tekrarlayicinin temel goérevi bir fiziksel ortamdaki (kablo, fiber-optik, radyo dalgasi vs.) sinyali alip
kuvvetlendirip bir diger fiziksel ortama vermektir. Aglarin fiziksel buyUklik sinirlarini daha da
genigletmek amaci ile kullanilan bu cihazlar ile kuramsal olarak bir bilgisayar agi sonsuza kadar
genisletilebilir. Ancak c¢esitli bilgisayar aglarindaki tasarim sinirlamalari nedeni ile gercekte bu
genisleme belli sinirlar i¢cinde kalmaktadir. Asagida tekrarlayicilarin bir ag Uzerinde nasil
kullanildiklarini géstermektedir.

Ethemet Eegment 1

Ethemet Ecgment 3

Bir tekrarlayici uygulamasi

Temelde bir agin genigletiimesi amaci ile kullanilan tekrarlayicilar gok kolay kurulmalari, ok az
bakim gerektirmeleri ve fiyatlarinin ucuz olmasi sebepleri ile gok populer cihazlardir.



Kopra (Bridge )

Modern, protokol-seffaf kdpruler agsagidaki sekilde goruldagu gibi OSI referans modelinin veri iletim

(data link) katmaninda caligirlar

7 Tyrgnlama Katsan 7 Tygulama Fatman
4 $1monm Katoiaay ¢ Snanm Katman

& Otornm Katean: . Otnmm Katmam

4 Tagrma Katmam L. 4 Taguma Ratoiam

Ripri

3 A Katmiam 3 Ag Katman

z Van llebion Katmam er Hetion Katoam I Wer Detim Katman
1 Fimikeal Fatihan Fizikeal Katthan 1 Fimikeal Fatrnan

Koprid ve OSI modeli

Kopru cihazlari temelde bagimsiz iki agin (farkli ag teknolojilerini kullanabilirler-Ethernet ve Token-
Ring gibi) birbirine baglantisi icin kullanilirlar. Asagidaki sekilde iki Ethernet ve bir Token-Ring
aginin birbirlerine kopruler vasitasi ile yapilan baglantisi gosterilmektedir. Bir kdpra bagladig: alt
adlar Ustundeki tim trafigi yarttir. Her paketi okur, paketin nereden geldigini ve nereye gittigini
gormek icin MAC (Media Access Control)-katman kaynadini ve yerlesim (destination) adresini
inceler. Bu slizme yetenegi mesajlari yayinlamak ya da yerel veri trafiginin diger ag Uzerine
gecmesini engellemek igin etkili bir yol saglar. Bazi kopruler adres stuzmenin ve protokol tipine
bagli stizgecin de 6tesine gider.

Ethemet ¥ erel Al

Tolea-Ring

Ethemet Terel Agr2 o
Bir Koépru

uygulamasi

Bir kopru, DECnet, TCP/IP, XNS gibi farkli iletisim protokollerini kullanarak, protokol uyumlulugunu
g0z 6nlne almadan aglar arasinda fiziksel baglanti saglayabilse de, bu uygulamalar arasinda
igletilebilirligini garanti etmemektedir. Bu, OSI referans modelinin yuksek katmanlarinda isleyen ve
farkli igletim ortamlari arasinda ¢evrim yapabilen standalone protokol geviricilerini gerektirmektedir.
Koprull adlar, protokol ¢cevrimlerinin olmadigi, glvenlik gereksinimlerinin en az oldugu ve gereken
tek seyin basit yonlendirme oldugu durumlarda basarilidir.

Yonlendirici (Router)

Yonlendiriciler agagidaki sekilde goruldugu gibi OSI referans modelinin ag (network) katmaninda
caligirlar.



T Uygulama Katsan T hygnlama Katmam
f L1mnnn Katoaaa 6 ononm Katman

5 Otomnm Katmam 5 Otomoe Katmaa

8 olea diciod

4 Tagrma Katmam 4 Tagima Katmam

3 (A Katosam 3 |Ad Kateam 3 |Aj Katoam

2 [eq Detios Katomo 2 [Ven Detion Katewann | 2 |Ved Dstiss Katewam
1 |Figied Ketman 1 |Fizikeal Kutmen 1 |Fizivel Katman

Yonlendirici ve OSI modeli

Bir kopru sadece paketlerin kaynagini ve gittigi yerin adresini kontrol ederken bir yonlendirici gok
daha fazlasini yapar. Bir yonlendirici agin tim haritasini tutar ve paketin gittigi yere en iyi yolu
belirleyebilmek i¢in tim yollarin durumunu inceler.

Yonlendirici farkl fiziksel yapida olan ve farkli protokolleri calistiran yerel ya da genis alan aglarinin
birbirleri ile olan baglantisinda basari ile kullanilabilir.

Bir yonlendirici, OSI referans modelinin ag katmaninda genel olarak tanimlanan protokollerle, yerel
bolge aglarini genis bolge algarina baglar. Bu 6zellikleri sayesinde 6rnegin yonlendirici TCP/IP
kullanarak bir Ethernet aginin X.25 paket agina baglamasini saglar. Eski yonlendiriciler protokol
bagimh olduklarindan, kuruluglarin ag isletim ihtiyaclarini karsilamak igin birden fazla yonlendirici
gerekebilir. Yeni yonlendiriciler ise, birden fazla ve degisik protokoli ayni anda idare
edebilmektedirler.

Bihernst Teqal Ag1-1

" imlerddirici Token-Ring

" imleradirici
Eiraljk Hat

S NV

Bihero st Vexsl Aja-2 Bihean st Yezel Ag2-3

Bir yonlendirici uygulamasi

Yonlendiriciler paketleri iki istasyon arasindaki en iyi yolu gdsteren yonlendirme tablosuna gore
ilerleterek ag Uzerindeki yollari en iyi sekilde kullanirlar. Y&nlendiriciler kendi ydnlendirme
tablolarini olusturduklarindan, ag trafigindeki degisikliklere hemen ayak uydururlar ve boylelikle veri
yukinU dengelerler. Ayni zamanda, yonlendiriciler agdaki degisiklikleri tespit ederler ve agiri yukla
ve islemeyen baglantilar énlerler.

Gecityollari (Gateway)

Gegityollari kopru ve yonlendiricilerin yeteneklerinin de oGtesine gecgerler. Asagidaki sekilden de
gorulebilecegi gibi OSI referans modelinin Ust katmanlarinda islerler.



Gecitualuy

7 |Uygulara Eatman) T |Oygularma Eamard | 7 [Ougularma EKammar)
I3 Sumurn Eatroan) [ Sumire Ealyrani) [ Sumirn Eatrnamip

5 |Otunan Edrnam 3 | O Eaman 3 O Earman

T o —— ¢ [Tapma Eamman ¢ [Tapa Eatman)
3[4 Kamam 3 |AbEamar 3 [an Eawam

2 [Geri it Eatma 2 [Werifetim Eatnaw | 2 [Veri Tletim Eamman)
(I crrrsr—— 1 [Fizksel Eatrran 1 [Fizksel Eatman

Gegityolu ve OSI modeli

Gegityollari sadece farkli noktalardaki aglar1 baglamakla kalmaz ayni zamanda bir agdan tasinan
verinin diger aglarla uyumlu olmasini da garanti ederler. Bu bir serverda, minibilgisayarda ya da
ana bilgisayarda bulunan protokol gevirim yazilimiyla yapilir. internet protokolleri farkli aglar
arasindaki veri iletimini, gecityollariyla bagli altaglardan olusmus otonom sistem (Autonomous
System, AS) gruplarini birbirine baglayarak yapar. Yani Internet, her biri merkezi olarak yonetilen
ag ya da altaglar serisi olan AS serisinden olusmaktadir. Her AS diger AS'lere baglanti saglayan
gegcityolu sunar. Gegityollari tum farkli aglar birlikte tutan bir yapistiricidir. Internet protokolleri
altaglarin nasil birbirine bagli oldugunu ve baglanti araglarinin nasil ¢aligtigini tanimlar.



ENDUSTRIYEL iLETiSiM PROTOKOLLERINE GIRIS

Otomasyon sisteminde sensor, aktuator, valf, role vb. elemanlar, PLC ve bilgisayarlarla
haberlesmektedir. Boylece bilgi akisi saglanarak veri toplama (data acquisition), veri igleme, veri
analizi islemleri gerceklestirimektedir

Veri iletigimi
Dijital Sinyal

Elektronikte tim veri haberlesme standardi temel olarak “1” ve “0” rakamlarindan olusmaktadir. Bu
sistem ile olusturulabilen anlamli en kiicik veri yigini BIT (ikili Deger) olarak adlandirilir. BIT
sistemi ile herhangi bir anahtarlama elemaninin ACIK (1) veya KAPALI (2) konumlari tanimlanarak
ornegin pndmatik bir valfi kumanda eden réle elemaninin durumu belirlenebilir.

PLC tarafindan kumanda edilen bir pndmatik valf grubunun a¢gma/kapama bilgileri de “1” ve “0”
rakamlarindan olusan bilgiler olarak transfer edilir. Bir valfin agilip kapanmasi ayni zamanda o
valfe gerekli enerjinin gdnderilmesi veya voltajin kesilmesi anlamini da tasir. Eger valf 24V DC
voltaj ile caligiyorsa “0” konumu “0 V’ veya dusik (LOW) sinyal, “1” konumu “24 V"’ veya yiuksek
(HIGH) sinyal olarak degerlendirilir.

Tum elektronik haberlesme sistemi elbette ki sadece agik/kapali kombinasyonundan
olusmamaktadrr. icerik olarak sadece iki olasiliktan daha baska bilgilerin kullanildi§i durumlarda
“0” ve “1” rakamlarinin gegitli kombinasyonlarindan olusan veri yiginlari olusturulur. 8 BIT ile
olusturulan BYTE ve iki BYTE ile olusturulan WORD veri yiginlari bunlara érnektir.

Sadece “1” ve “0” rakamlarindan olusan 8 pargalik veri yigini (8 BIT = 1 BYTE) 0-255 araliginda bir
deger icerebilmektedir. Bu rakam, 8 parcalik veri paketi ile ifade edilebilecek bilginin alt ve Ust
sinrlarni ve verinin ¢dzunarligund belirler. Ornegin 0..6 bar aralijinda basing regilasyonu
yapabilen elektropndématik oransal basing kontrol valfimizin 8 BIT kontrol sistemi oldugunu kabul
edelim. Regulatérimuzin 2.59 bar basing Uretebilmesi icin; Pset degeri “255x2,59/6,0 = 110"
olarak sisteme gonderilmelidir. Ancak oncelikle onluk dizendeki bu deger ikili dizene ¢evriimeli ve
8 basamakli bir say olan “0110 1110” rakam1 olarak cihaza gonderilmelidir.

Analog Sinyal

Dogrudan elektriksel olmayan basing, sicaklik veya pozisyon gibi degiskenleri ¢esitli algilama
elemanlari ile olcerken elde edilen veriler genellikle akim veya voltaj cinsinden analog degerler
olarak olculir. Analog veri, belirli bir deger araliginda sureklidir ve teorik olarak sonsuz sayida
deger alabilir. Dijital veri ise analog verinin aksine ayni 6lgcme araligi icinde sadece belli degerleri
alabilir ve kesintili 6lctimler verir. Kullandigimiz kontrol sisteminin ve élcim cihazinin BT degeri,
Olcimi yapilan degerin ¢ozunarligunu ve dolayisiyla 6lgim yapabilecegimiz minimum deger
araligini tayin eder.

Veri aktarim ortamlari

Elektronik sistemlerde veri kablolar Gzerinden aktarilir. Kablolar sinyal iletimi igin gerekli iletigim
ortamini saglar. Haberlesme amaciyla kullanilacak kablo segilirken agagidaki kriterler esas alinir.

* Aktarilacak verinin miktari (aktarim hizi)
» Aktarim yontemi (voltaj seviyesi)

» Aktarim mesafesi (kablo uzunlugu)

* Elektromanyetik gurtlti (EMC glvenligi)
* Mekanik tasarim kriterleri

Elektronik veriler fiziksel olarak yukarida belirtilen ortamlar Gizerinden taginir. Ancak taginan verinin
aktarim yontemi farkli olabilir. Sinyallerin asimetrik veya simetrik olarak kablolar tizerinden voltaj



degeri cinsinden iletildigi durumlarda sinyal iletim mesafesi olduk¢a sinirlidir. Optik haberlesme ve
fiber-optik kablo kullanimi durumunda sinyal mesafesi oldukca artacaktir

Veri aktarimi yontemleri

Veri aktarimi temel olarak iki alternatif yontemle gergeklestirilir. Gonderilecek sinyaller paralel veya
seri olarak tasinir. Bu ayrim yapilirken tasinacak verinin ka¢ adet kablo ile yapilacagi ile ilgili
herhangi bir siniflandirma yapimaz.

Paralel haberlesme

Verici ve alici taraflarinda 8 adet baglanti noktasi bulunmaktadir. Bu tir bir baglanti ile 8 BIT / 1
BYTE buyuklugunde bir veri aktarimi yapilabilir. Sinyal aktarildiktan belli bir stre sonra kesilerek
bir bagka sinyal moduna gegilmesi mimkuindur.

Verici boluma, herhangi bir PLC Unitesinin 8 adet ¢ikis verebilen ¢ikis modulidir. Bu 8 adet
vericinin  kargiliginda 8 adet alici mevcuttur. Konvansiyonel paralel kablolama olarak
adlandirilabilecek olan bu yontemde PLC Unitesinin her bir ¢ikis noktasi ayri bir selenoid valfi
kumanda eden réle kontaklarini kumanda eder. Bu durum, 6zellikle ¢cikis sayisi arttikga problem
teskil etmeye baslar. Herhangi bir verici ucunda sinyal oldugunda 24V DC enerji kumanda edilen
valfi calistirarak belirli bir iglevi yerine getirecektir. TUm bobinlerin ortak bir geri donus ( -) hatt
mevcuttur. Tium c¢ikiglar PLC tarafindan her cevrim sonunda tekrar degerlendirilerek gerektigi
taktirde degistirilecektir. Valflerin enerjide kalma suresi yapilan programin icerigine ve gonderilen
sinyalin tipine ve siresine baglidir.

Seri haberlesme

Seri veri aktarimi durumunda da esasinda bilgi paralel veri yongalari (BIT) olarak uretilir. Ancak bu
bilgi tek bir veri hattina indirgenerek iletilecektir. Bu amagla iletmek istedigimiz bilgi kodlanarak tek
bir hat Uzerinden iletilebilecek sekle getiriimelidir. Bu isleme paralel-seri data dontisUmu adi verilir.
Bu déntsim ve iletim isleminin hizi (BIT/s = BAUD) ayni zamanda veri aktarim hizini belirler.

Seri haberlesme yonteminde sadece kontrol bilgilerinin yanisira start/stop bilgileri, kontrol verileri
ve bazi 0zel uygulamalarda guvenlik bilgileri de ayni hat tzerinden tasinir. Bdylece birden fazla
kablo kullaniminin 6niine gegilir. Ancak tek bir veri hatti Gzerinden taginabilecek verinin miktari ve
hizi sinirli seri haberlesme kaba bir ifadeyle KODLAMA ve KOD COZME esaslyla verici ve alici
konumundaki cihazlarin ayni ortak dili konusarak anlagmasidir. Verinin kodlanmasi, génderilmesi,
cozilmesi ve kontrol islevinin yerine getiriimesi belirli bir sire gerektirir. Ik bakigta bu
dezavantajdan dolayi seri haberlesme, paralel haberlesmeye gore yavas gibi gorinebilir.

Ancak stz konusu gecikme, kodlama -kod ¢ézme islemleri kullanilan BUS sisteminin mimarisine
ve kullanicilarin sayisina bagli olmakla birlikte milisaniye mertebesinde (0.1-2ms) oldugu icin pratik
olarak ihmal edilebilir.

Haberlesme standartlari

Tum dinyada kabul edilen ve uluslararasi standart haline gelmis bazi haberlesme ara yuzleri
vardir. BUtln dreticiler bu standartlar Uzerinden haberlesme yaparak farkli marka Urinlerin
birbirleriyle haberlesmelerine olanak tanir. RS , “Recommended Standard” yani tavsiye edilen
standart kelimelerinin kisaltmasidir.



RS232 standardi

RS232 genellikle iki nokta arasinda asimetrik haberlesme yapildidi durumlarda kullaniimaktadir.
+3/+15V araligi yuksek (HIGH) sinyal, -3/-15V araligi dusuk(LOW) sinyal olarak kabul edilir. Bu
standart genellikle kisisel bilgisayarlarda kullaniimaktadir.

RS485 standardi

RS485 simetrik ve ¢ok noktali baglantiya ihtiyag duyulan uygulamalarda kullanilir. Simetrik
haberlesmede iki veri hatti arasindaki diferansiyel gerilim olgulir. Sinyal aktarimi yapilan bir
noktadan gelen voltaj farki negatif oldugunda sinyal yiksek (HIGH), pozitif oldugunda dusuik
(LOW) olarak kabul edilir. RS485 ile teknik olarak 32 alt sisteme baglanti yapilabilir. Bundan daha
fazla noktaya baglanti yapiimasi tavsiye edilmemektedir.

Otomasyonun karmagiklagsmasiyla birlikte kullanilan tahrik/kontrol ve algilama elemanlarinin sayisi
artmis ve buna bagli olarak konvansiyonel terminal kablo baglantili projeler hem is¢ilik bakimindan
yuksek maliyetli, hem de operasyon esnasinda hata bulma / giderme agisindan verimsiz olmaya
baglamistir. Daha az kablo ile daha fazla veri tagiyabilen ve veriyi sadece iletmekle kalmayip
durum/konum bilgisini de ayni hat Gzerinden génderebilen seri haberlesme protokolleri bu ihtiyaca
cevap olarak karsimiza gikmaktadir.

Haberlegsme protokolleri

Verici ve alicl arasinda hizli, glivenli ve anlagilabilir veri iletisimi gergeklestirilebilmesi icin kullanilan
yazilim ve donanima gore bazi unsurlarin belirlenmesi gerekir. Haberlesme ile ilgili kurallarin
belirlenmesi ile haberlesme protokolii belirlenmis olur. Herhangi bir protokolde bilgi aktarimi ve
kontrolu ile ilgili tim detaylar belirlenmis ve sabitlenmistir. Alici ve verici cihazlarin belirli bir
protokol tizerinden haberlesecek sekilde Uretilmis olmasi gerekmektedir.

Protokol, kontrol edilen sistemin tim elemanlarinin haberlestigi ve birbiriyle anlastiyi ortak
konusma dili olarak degerlendirilebilir. Ornegin PLC belirli bir iglevi yerine getirmek Uzere
olusturdugu ¢ikis bilgilerini kodlayarak kullanilan protokol tzerinden diger ¢evre birimi aygitlarina
gonderir. Kullanilan protokole ve kodlamaya uygun elektronik donanimi bulunan valf grubu
gonderilen kodlanm g veriyi ¢c6ztumledikten sonra igerigine gore bazi silindirleri hareket ettirir. Daha
sonra silindirler veya pozisyon dlcer cihazlardan gelen konum bilgileri ayni mantik ile kodlanarak
geri gonderilir ve PLC bu geri besleme bilgilerini ¢c6zilp isleyerek kontrol igslemlerini devam ettirir.

Fieldbus (Alansal Veriyolu) sahada yani fabrika i¢ci ve digindaki alanlarda kullanilan tim
protokollerin genel adidir.

Fieldbus protokolu diinyadaki otomasyon sistemlerinde yaklas ik % 80 'lik bir pazara sahip olan 140
sirketin biraraya gelmesi ile olusturulan “Fieldbus Foundation” tarafinan desteklenmektedir.
Ozellikle dagitimis proses kontrol uygulamalari icin tasarlanmistir. Teknolojisi fiziksel katman,
haberlesme catisi ve kullanici katmanindan meydan gelmektedir.

Haberlesme protokolleri a¢ ik va kapali sistem olmak tzere ikiye ayrimaktadir.

Acik sistem haberlesme protokoli: Markaya bagli olmaksizin ayni amac¢ icin Uretiimis tim
cihazlarin birbiriylr haberlesebilmesidir. Bu tirde, Omron firmasinin profibus Grlnleri ile Phonix
firmasinin profibus Urtnleri birbiriyle sorunsuz haberlesebilir.

Kapali Agik sistem haberlesme protokoli: Her dreticinin sadece kendi Urlnleri arasinda
haberlesme saglayacak sekilde geligtirdigi haberlesmedir. Mitsubishi Melsec, Omron Phoenix
Contact Interbus-S Compobus gibi.

Acik sistem haberlegsme protokollerine genel bakig

Interbus-S Protokolu: Interbus-S protokolu, Phoenix Contact tarafindan gelistirilen ve 6zellikle
Almanya'da ¢ok yaygin olan ag¢ik mimarili ve DIN normlarina gére standartlagtirimis bir BUS
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sistemidir. Sistem kapali halka topolojisi ile haberlegir. Veri iletisimi ¢ift yonlu olarak gergeklestirilir
ve asil haberlesme hatti alt seviye gruplara ayrilarak dl¢ceklenebilir.

Profibus Protokolu: Profibus genis kapsamli Uretim ve proses otomasyonu icin tasarlanmis
ureticiden bagimsiz agik saha hat protokoludur. Uretici bagimsiz olusu ve agikhd uluslararasi
standartlar olan EN 50170, EN 50254 ve IEC 61158 uzerine kurulmustur. 650'ye yakin uyesi
bulunan ve birgcok arastirma enstitlist tarafindan desteklenen Profibus, farkli Ureticilerin cihazlari
arasinda haberlesme saglayan ve bunu yaparken herhangi 6zel bir arabirime ihtiyaci olmayan bir
veri yolu olmakla birlikte, yiksek hizli kritik uygulamalar veya kompleks haberlesme islemleri gibi
kullanim alanlarinda yaygin olarak uygulanan bir veri yolu sistemidir.

Modbus Protokolu: Modbus seri iletisim protokoll, master/slave iligkisine sahip bir protokolddir.
Sadece bir master digumu (ayni zamanda olmak kosulu ile) ve maksimum 247 olmak Gzere ¢esitli
sayillarda slave dugumu ayni bus (yol) Uzerinde baglanabilir. Modbus haberlesmesi her zaman
master tarafindan bagslatilir. Slave digumler Master digum tarafindan bir istek emri almadigi
slrece asla veri iletimi yapmaz. Slave dugumler kendi aralarinda higbir sekilde haberlesemezler.
Master digum ayni zaman i¢erisinde sadece tek bir Modbus iletisimi kurabilir.

CANBus Protokolu: Bosch firmasi tarafindan geligtirilen (seri) veri yolu sistemi olan Controller
Area Network protokolu, 6zellikle otomotiv sektoriine yonelik akilli ag, sensor ve aktuatorler igin
tasarlanmis ve kisa bir zamanda bu ¢alismalarda standart hale gelmistir. Multimaster yani bitin
CAN noktalarinin data iletebildigi ve birkaginin da es zamanl olarak istekte bulunabildigi veri yolu
sistemi olan CANBus hicbir abone ya da kullanici igin herhangi bir adreslemeye sahip olmamakla
birlikte oncelikli mesajin iletilmesi seklinde veri iletir. Bu veri iletisim protokolu en sik Otomotiv ve
Medikal endistrisinde kullanim alani bulmaktadir.

DeviceNet Protokolu: Allen-Bradley tarafindan gelistirilen akilli sensor ve aktiatorler igin
tasarlanmis endistriyel iletisim protokolu olan DeviceNet "Open DeviceNet Vendors Association”
adi verilen Uretici bagmsiz bir kurulug tarafindan giiniimuzde gelisimini sirdirmektedir. DeviceNet
ile limit anahtar, fotoelektrik sensor, barkod okuyucu ve motor starterleri gibi disuk seviyel
aygitlara baglanilabilir ve PC veya PLC gibi daha Ust seviyeli aygitlaria haberlesme saglanabilir.

AS-i Araylzi: AS-i (Akthator -Sensor Araylizi) olarak adlandirilan sistem en alt seviye otomasyon
diizeyinde oldukga basit bir altyapiyla tahrik ve algilama elemanlari Gzerinde uygulanmaktadir.
Paralel kablolamaya gore en basit alternatif olan sistem 11 farkli firma tarafindan finanse edilen bir
arastrma grubu tarafindan geligtirilmistir. Henliz tam anlamiyla standartlagsmaya gidilememis
olmakla beraber bu konudaki galigmalar devam etmektedir. Yeni gelistirilen Grinlerle AS-i Bus
Uzerinden analog veri haberlesmesi de yapilmaya baglanmistir AS-i son derece basit, ucuz ve ayni
derecede guvenli bir sistemdir. Sistem merkezi kontrolér (master) ve buna bagli maksimum 31 alt
diizey kontrol sistemi baglanabilir. AS-1 denetleyicisi dogrudan ana otomasyon sistemine
baglanabildigi gibi bir bagka sistemin alt sistemi olan mantiksal komponent grubu olarak ta
bulunabilir. Ozel veri dénustiriclleri ile Profibus DP sinyalleri AS-i formatina cevrilerek
kullanilabilir. AS-i sisteminde temel olarak algilayicilardan gelen sinyaller islenir ve aktiatorleri
kumanda eden valfler kontrol edilir. Bu amaca hizmet eden standart giris/¢ikis modulleri vardir.
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ENDUSTRIYEL AGLAR

Bilindigi gibi aglar temel olarak kaynaklarin ortak kullanimi fikrinden ortaya ¢ikmistir.
Endustriyel Aglarda da ayni sekilde kaynaklari ortak kullanabilir ve c¢esitli Uniteler
arasinda gerekli haberlesmeyi saglayabiliriz. Gunimuzde Endustriyel Aglar Gzerinde
kullaniimak Uzere bir ¢ok protokoller gelistiriimistir. Bunlardan en popller olarak
kullanilanlarindan bazilarini Modbus, Profibus, DeviceNet i sayabiliriz.

Genellikle  endustriyel aglarin  kurulumunda seri haberlesme standatlar
kullaniimaktadir.c Bu standartlardan en yaygin olarak kullanilanlar RS232 standardi ve
RS485 standardidir. Bu standartlar ile ilgili kisa ag klamalar asagdaki gibidir.

RS-232

Seri iletisim gerceklestiren cihazlar arasinda bu tir asenkron iletisimi saglamak
amaclyla gelistirilen bir haberlesme standartidir. RS-232 standarti ilk olarak 1962
yilinda ¢ kmistir. Daha sonra 1969 yilinda RS-232c standarti ortaya ¢ikmistir. RS-232D
standarti ise 1987 yilinda RS-232C standartinin gelistirimesiyle ortaya ¢ikmistir. Ayni
zamanda bu standart EIA-232-D olarakda adlandirimaktadir.

RS-232C standartinda en ¢ok kullanilan konektér DB25 ve 25 pinlidir konektor idi,
ancak gu,nimuzde 9 pinli DB 9 yaygin olarak kullaniimaktadir.
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RS-232 EIA (Electronic Industries Association) tarafindan gelistiriimis bir standarttir. +15V ve -
15V arasinda iki woltaj seviyesi kullanarak 15 metreye kadar haberlesme igin gelistiriimistir.
Modem, klawe ya da terminal gibi kisa mesafelerdeki birimlere sayisal veri aktarmak igin
kullanilir.

Veri genelde 8 bitlik karakterler halinde iletilir (ASCII karakterlerinin 8 bit tanimlanmasi
nedeniyle). Ancak tercihe badli olarak 7 ve 5 e kadar daha dusik bitler halinde de iletilebilir.
letim seri yapilir (bitler ardigil génderilir). lletim standartta hem senkron hem asenkron olacak
sekilde farkli farkh tanimlanmistir. Asenkron (asynchronous) olmasi halinde goénderici ve
alicinin koordine olmasi gerekmez.

Gonderici  belli bir formatta hazirlanan veriyi hatta aktanr. Alici ise devamli olarak hatti
dinlemektedir, verinin gelisini bildiren isareti aldiktan sonra gelen veriyi toplar ve karakterleri

olusturur.

RS-232'de, eksi woltaj seviyesi “1”, arti voltaj seviyesi “0” anlamindadir. Hattin bos oldugu eksi
voltaj seviyesi ile ifade edilir. Veri gonderilecegi voltajin arti degere ¢ekilmesi (0, baslangig biti)
ile ifade edilir ve ardindan karakter serisi génderilir. Her bit i¢cin voltaj (1 i¢in -3,-25 V ; 0 igin
+3,+25 V arasi) belli bir stire ayni seviyede tutulur. Génderici ve alici birimler bu stireye gore
ayarlanmistir. Her karakterin sonuna bir bitis biti “1” eklenir.
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RS-485

RS-485 yine bir seri haberlesme standartidir. Sadece iki kablo ile haberlesme imkani
saglar. Bu kablolardan biri Tx ucuna digeride Rx ucuna baglanmalidir. RS485 arayiizu
Uzerinden cesitli protokoller 6rnegin Modbus profibus gibi ile haberlestirme yapabiliriz..
Rx ve Tx Uzerindeki gerilimler arasindaki farka bakilarak sinyal durumlar
hesaplandigindan ve gurtltl bu iki adet kabloya ayni miktarda bineceginden guraltuli
sinyal ile normal sinyal arasinda tasididi bilgi agisindan bir fark olmamaktadir. ancak
RS-232'de referans gnd (ground yani bildigimiz sifir voltaj temel referans) oldugundan
gurdltt kabloya bindiginde sinyalin de@erini artirip azalttiginda sinyalin tasidigi bilgi
degisim gosterebilmektedir.

Bu sayede RS-485 ile daha uzun mesafelerde guvenli haberlesme imkani saglanm gtir.
Yine RS-485 ile ilgili ayrintili bilgi Bilgisayar Kontrol dersi modllerinde verilmistir.

RS485 EIA tarafindan tanimlanmis ¢ok yonli bir seri haberlesme standartidir. Birden
fazla cihazin birbirleriyle haberlesmesi gereken veri isleme, ve kontrol uygulamalarinda
yogun bir sekilde kullanilir.

RS232 nin en temel problemi sinyal hatti Uzerindeki gurtltiden kolay etkilenir
olmasidir. RS232 protokolu alici ve verici aras indaki data ve handshake line voltajlarini
ortak bir toprak hatti kullanarak karsilastirir. Toprak hattindaki herhangi bir voltaj artimi
felaket sonuclar doguracaktrr. Bu yluzden RS232 tetikleme seviyesi +/-3volta
ayarlanmistir. Bu nedenle mesafe arttiginda gurdltd hizla artar. RS485 standartinda ise
sinyal referansi icin ortak sifir kullaniimaz. Bu sebeple RS485 alici ve verici Unite
arasindaki voltaj seviye farki bir problem olusturmaz. RS485 sinyalleri degiskendir ve
herbir sinyal Sig+ ve Sig-hatlari Gzerinde iletilir. RS485 alicisi sinyal hatti Gzerindeki
kesin voltaj seviyesi yerine iki hat arasindaki voltaj farkini karsilastirir. Bu sayede bir
¢ok haberlesme sorunun temeli olan toprak dongust énlenmis olur.

RS485 in network yapisi data igleme ve kontrol uygulamalarinda yodun bir sekilde
kullanilmasinin ana nedenidir. 12 kohm giris direnci ile networke 32 cihaza kadar
baglanti yapilabilir. Daha yuksek giris direnciyle bu sayl 256 ya kadar c¢ikarilabilir.
RS485 tekrarlayicilari ile baglanabilecek cihaz sayisi birkag bine, haberlesme
mesafeside birka¢ kilometreye ¢ikabilir. RS485 bunun i¢in ayrica bir donanim istemez
yazilim kismida RS232 den zor degildir.

diigiim 1 diugim M

L _ | .- ..l

AV .. AV

* dlibgin T * diagim N-1

Yukaridaki resim RS485 network yapisini gostermektedir. N kadar digim ¢ok noktali
RS485 networkiine baglanmistir. Hattin iki ucundaki R direngleri 100 ohm segilerek
yansima 6nlenmis olur boylece daha yuksek hiz ve daha uzun mesafeye erigilmis olur.

RS485 in belli bagli teknik 6zellikleri
Maksimum surucu sayisi : 32

Maksimum alici sayisi : 32

Calisma sekli : Half Duplex

Network Yapisi : Cok noktali baglanti
Maksimum Calisma Mesafesi : 1200 metre
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12 m kablo uzunlugunda maksimum hiz : 35 Mbps

1200 m kablo uzunlugunda maksimum hiz : 100 kbps

Alici girig direnci : 12 kohm

Alici girig duyarliligi :+/-200 mvolt

Alici girig araligi : -7...12 volt

Maksimum surlcu ¢ikig voltaji : -7...12 volt

Minimum surdcu ¢ikis voltaji ( yik bagl durumda ) : +/-1.5 volt

Endistride Yaygin olarak Kullanilan Endustriyel Bus Protokolleri.

Endustride kullanilan Bus protokollerinden bazilarini Modbus, Profibus, DeviceNet,
Canbus olarak sayabiliriz. Biz bu Modilimizde kullanimi tamamen agik olan ve
herhangi bir Ucrete tabi olmayan Modbus in RTU protokoliint anlatacagiz.

MODBUS

Modbus 1979 yilinda Modicon firmasi tarafindan gelistiriimis, sunucu istemci tabanli
olarak endustride kullanilan akilli cihaz olarak tabir edilen aygitlarin haberlesmesi igin
gelistiriimis bir protokoldur. Modbus protokoli tamamen agik ve ginimuzde birgok
endustri kuruluslarindaki yapida kullanilan bir protokolddr. Farkh yapilardaki cihazlar
Modbus ile haberlesebilmektedir.

Bazi verilere gore ginumuzde dunya ¢apinda 7 Milyon endustri kurulusu sistemleri
icerisinde Modbus 1 kullanmaktadirlar.

Modbus ¢oklu sahip/kdle (master/slave) sistemlerini izlemek ve aygitlari programlamak
icin, akilli cihazlar1 (PLC, inverter vb.), algillayicilar ve diger aygitlari birbirleri ile
haberlestirmek icin veya alan icerisindeki cihazlari uzaktan bilgisayar yada insan
makine ara ylzleri ile kontrol edebilmek igin kullanilabilir. Modbus cihazlardan verilerin
alindig1 ve bu verilerin bir merkezde toplanabildigi bir endustriyel ag sistemidir.

Standart bir Modbus aginda bir adet sahip (Master) ile birlikte 247 adet Kéle (Slave)
cihaz bulunabilir. Bir 6nceki ciimleden de anlasilabilecegi Uzere kble cihazlar 247 adet
olabilip adresleri de 1 ile 247 arasinda verilebilir. Modbus aginda sahip cihaz diger kéle
cihazdan aldig verilere gore yine kole cihazlar kontrol ettirebilir, diger bir degisle kole
cihazlar igerisinden veri alip bunlara veri yazimasini saglayabilir.

Modbus agik bir protokoldir. Bunun anlam farkli Greticiler bu protokole uygun cihazlari
herhangi bir tcret 6demeksizin Uretebilir ve bu protokoli kullanabilirler. Bu nedenle
gunimuzde endustride yaygin olarak kullaniimaktadr.

Modbus In esnekligi yuksektir. Sadece akilli cihazlarla (PLC, Mikrobilgisayar) degil de
gelismis sensorlere de direkt olarak uygulanabilmektedir.

Modbusin Caligmasi :

Modbus seri haberlesme standardini kullanir. Orijinal olarak Modbus RS232 seri
haberlesme standardini kullanmaktadir. Ancak bu sadece kisa mesafeler igin
gegerlidir. Uzun mesafeler icin de RS485 seri haberlesme standardini da
kullanabilmektedir.

Modbus da veriler birler ve sifilardan olusan seriler halinde tasinmaktadir. Her bir bit
bir voltaj seviyesi olarak aktarilir. Bu voltaj seviyeleri yani bitler ¢ok hizli bir sekilde
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cihazlar arasinda iletilr. Bu hiz BAUD olarak adlandirilir. Ornegin 9600 baud
(bit/saniye).

ModBus Komutlari

Bobin Durumu Oku (Fonksiyon Kodu : 01)
Bu komut verilen adresteki kole (Slave ) aygittaki bagimsiz her bir bobin durumunu
okumak icin kullanilir. Kullanim geklini agagidaki drnekte inceleyelim.

Ornek :
Bu oOrnekte 17 nolu adrese sahip cihazdan 17 inci bobinden itibaren 16 adet bobinin
durumunu sorgulayan komutu Modbus RTU formatinda yazalim. Burada CRC program
tarafindan otomatik olarak hesaplanarak komut sonuna eklenmelidir.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)

11 01 0011 000F CRC

Istek Yapilan Aygit | Bobin Okunmasi istenen ilk Durumu Okunacak donussel artiklik
Adresi Oku bobinin Data Adresi ( Bobin Adedi (F denetim
(11Hex= 17 Adres | komut 11Hex=17. Bobin) Hex= 16 Adet

Nolu Aygit) Kodu Bobin)

Yanit : (Slave cihazdan alinan yanit)

11 01 02 CD6B CRC
Istek Yapilan Aygit | Bobin Oku Kodu (16 Bobin /8 Bit= CD:17ile 24 donussel artiklik
Adresi 2 byte Arasi Bobinlerin denetim
Durumu
6B :25ile 32 Nolu
Bobinlerin durumu

Bobinlerin Durumu :

Bobin 32 |31 |30 (29 |28 (27 | 26 | 25 (24 | 23 (22 |21 |20 (19 | 18 | 17

Durum 0 1 1 0 1 0 1 1 1 1 0 0 1 1 0 1
BIN

HEX 6 B C D

Gelen Yanit bilgisinde "CD6B” Hexadecimal olarak okundugunda 17 inci ¢ikis bobini
“1", 22 inci bobin ise “0” olarak gortlmektedir.

1. Girig Durumu Oku (Fonksiyon Kodu : 02)
Bu fonksiyon her bir ayri ayri girislerin durumlarint ON/OFF okumak icin kullanilir. Girig
adresleri Modbus i¢in #10001 den baglar. Asagidaki ornekte #10197 nolu adresten
baslayarak 22 bitlik giris durumu okutulmaktadir.

Ornek :

Bu ornekte ise 196 nolu girigten itibaren 22 adet girigin durumunu istek yapiyoruz.
Okunmasi istenen ilk girisin data adresi hexadecimal olarak “00C4” olarak belirtiimisg,
bunun onluk karsiidi 196 dir, ancak Modbus igin girisler 10001 den baglamaktadir.
istek bilgisi génderilirken bu adres bilgisi 10001+196=10197 olarak génderilecektir.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)
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11 02 00C4 0016 CRC

Istek Yapilan Aygit | Giris Oku | Okunmasiistenen ilk girsin | Durumu Okunacak donussel artiklik
Adresi komut Data Adresi (C4Hex=196. | Giris Adedi (16 denetim
(11Hex= 17 Adres | Kodu giris =>#10197 ) Hex= 22 Adet Girig)

Nolu Aygit)

10197 den 10218 a
kadar

Yanit : (Slave cihazdan alinan yanit)

11 02 03 ACDB35 CRC
Istek Yapilan Bobin Oku Kodu (22 Girig /8 Bit= AC 10197 ile donussel artiklik
Aygit Adresi 3 byte 10204 Arasi denetim

Giris Durumu

DB :10205 ile

10212 Nolu Girig
durumu
35:10213ile
10218 Nolu Girig
Durumu

Bobinlerin Durumu :

AC: Ayrik Girigler 10197 — 10204 (1010 1100)
DB: Ayrik Girigler 10205 — 10212 (1101 1011)
35: Ayrik Girigler 10213 — 10218 (0011 0101)

Tabloya gore bu durumda 10197 nolu giris “0” yani off durumdadir, 10204 nolu giris ise
“1” yani on durumdadir. Tabloya bakildiginda degeri 35 olan giriglerde ise 6 bitin
kullanildi§1 gorilmektedir, bu alti bitin geriye kalan iki biti ise “0” olarak geri donecektir.

2. Tutucu Registerleri Oku (Fonksiyon Kodu : 03)

Bu komut istek yapilan cihazin analog ¢ikis tutucu registerlerindeki verileri istek
yapmak i¢in kullanilir. Modbus igin tutucu registerler adresleri #40001 den baglar.

Ornek: yine 17 nolu slave cihazin 107 nolu yani Modbus igin #40108 nolu
registerinden itibaren U¢ adet registerini istek yapan Modbus RTU komutunu yazalim.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)

11

03 006B

0003

CRC

Istek Yapilan Aygit
Adresi

(11Hex= 17 Adres
Nolu Aygit)

Tutucu
Register
oku
komutu

Okunmasi istenen ilk
register Adresi ( 6B Hex=
107. nolu register=>
#40108)

Durumu Okunacak
registerAdedi (3
Hex= 3 Adet
register) 40108 den
40110 a kadar

donussel artikhk
denetim

Yanit : (Slave cihazdan alinan yanit)

11

03

06

AEA1 5652 4340

CRC

Istek Yapilan Aygit
Adresi

Tutucu register oku
komutu

Veri byte
larinin sayis1 3
register => 3 x
2 byte=6
byte)

AE41 : 40108 Nolu
registerin igerigi
5652 :40109 Nolu
registerin icerigi
4340 :40110 Nolu
registerin icerigi.

donussel artiklik
denetim

3. Girig Registerleri Oku (Fonksiyon Kodu : 04)
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Bu komut ile giris registerlerin durmuu istek yaptirabiliriz. Modbus icin giris register
adresleri # 30001 den baglar.

Ornek: yine 17 nolu slave cihazin 8 nolu yani Modbus igin #30009 nolu registerin
durumunu istek yapan Modbus RTU komutunu yazalim.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)

11 04 0008 0001 CRC
Istek Yapilan Aygit | Giris Okunmasi istenen ilk Durumu Okunacak donussel artiklik
Adresi Register register Adresi (8 Hex=8 registerAdedi (1 denetim
(11Hex=17 Adres | oku nolu register=> #30009) Hex=1 Adet
Nolu Aygit) komutu register) sadece

3009 nolu register

Yanit : (Slave cihazdan alinan yanit)

11 04 02 000A CRC
Istek Yapilan Aygit | Giris registeri oku Veri byte 30009 nolu registerin donussel artiklik
Adresi komutu larinin sayisi 1 | icindeki bilgi. denetim
register =>1 x
2 byte=2
byte)

4. Sadece Bir bobin durumu degistir (Fonksiyon Kodu : 05)

Bu komut ile ayrik bir bobinin durumunu degistirebilirsiniz. Modbus igin bobinler #1 den
baslar.

Ornek: 17 nolu slave tnitenin 173 nolu bobinin ON yapmak icin gerekli Modbus
RTU komutunu yazalim.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)

11 05 00AC FFOO CRC
Istek Yapilan Aygit | Bobin Bobinin data adresi (AC FFOO nun anlami donussel artiklik
Adresi icerigi hex=172 => 173 Modbus bobini ON konuma denetim
(11Hex= 17 Adres | degistir icin) getir. OFF konum
Nolu Aygit) fonksiyon icin bu bilgi 0000

kodu. olmalidir.

Yanit : (Slave cihazdan alinan yantt)

11 05 00AC FFOO CRC
Istek Yapilan Aygit | Bobin icerigi Durumu Durumu FFO0 yani ON [ dénissel artiklik
Adresi degistir fonksiyon degistirilen olarak degistirildi denetim

kodu bobin adresi mesajl

5. Sadece Bir Register durumunu degistir (Fonksiyon Kodu : 06)
Bu komut ile bir registerin durumunu degistirebilirsiniz. Modbus igin bobinler #40001
den baslar.
Ornek: 17 nolu slave Unitenin 40002 nolu register icerigini 0003 yapmak igin gerekli
Modbus RTU komutunu yazalm.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)
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11 06 0001 0003 CRC

Istek Yapilan Aygit | Register 1 hex=1 dec 40002 nolu donussel artiklik
Adresi icerigi (40001+1=40002 nolu registerin igerigini denetim
(11Hex=17 Adres | degistir regiser) 0003 hex yap.

Nolu Aygit) komutu

Yanit : (Slave cihazdan alinan yantt) register igerigi yazildiktan sonra agagidaki yanit
alnir.

11 06 0001 0003 CRC
Istek Yapilan Aygit | Register icerigi Durumu 40002 nolu register donussel artiklik
Adresi degistir fonksiyon degistirilen icerigi 0003 yapildi. denetim
kodu register adresi
40002

6. Birden fazla Bobin igerigi degistir (Fonksiyon Kodu : 15=0F hex)

Bu komut ile birden fazla bobinin durumunu degistirebilirsiniz. Modbus i¢in bobinler #1
den baglar.
Ornek: 17 nolu slave Unitenin 20 nolu bobin den itibaren 10 adet degerini

degistirmek icin gerekli Modbus RTU komutunu yazalim.

istek : (Modbus Master Tarafindan génderilen)

11 OF 0013 000A 02 CDO01 CRC
Istek Yapilan | 15 nolu 13 Hex =20 A hex=10 10 adet CD :20den | donUssel
Aygit Adresi Fonksiyon nolu bobinden | Dec 10 adet | bobin =>10 | 27 ye kadar | artikhk
(11Hex=17 Bobinlerin itibaren. bobin datas1 | bobin/8 =2 bobinlere denetim
Adres Nolu icerigi degisecek. byte 01:27 den
Aygit) degistir degisecek. 29 a kadar

komutu bobinlerin

durumu

Yanit : (Slave cihazdan alinan yanit bobin icerigi yazildiktan sonra asagidaki yanit
alinir.

11 OF 0013 000A CRC
Istek Yapilan Aygit | Bobinlerin igergini [ Baslangi¢ A hex : 10 adet bobin | donussel  artiklik
Adresi degistir fonksiyonu | bobin adresi durumu degisti. denetim

kodu.

Yukaridaki yanit geldiginde;
CD : 20 -27 arasi bobinler (1100 1101) binary olarak degistirilir.
01 : 27-29 aras| bobinler (0000 0001) binary olarak degistirilir.

7. Birden fazla Register’e Deger atamak (Fonksiyon Kodu : 16=10 hex)

Bu komut ile birden fazla registere deger atayabiliriz. Modbus i¢in registerle #40001
den baslar.

Ornek: 17 nolu slave Unitenin nolu bobinin igerigini degistirmek icin gerekli Modbus
RTU komutunu yazalim.

Istek : (Modbus Master Tarafindan gonderilen)
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11 10 0001 0002 04 000A 0102 CRC
Istek Yapilan Fonksiyon | llk register | 2 adet 2 adet Register Register | donussel
Aygit Adresi kodu adresi register register=>2x2= | 40002 ye 40003 e | artiklik
(11Hex=17 (40002) degisecek 4 byte toplam yazlacak yazlaca | denetim
Adres Nolu deger k deger.

Aygit)

Yanit : (Slave cihazdan alinan yant) register igerigine yazildiktan sonra asagidaki

yanit alinir.
11 10 0001 0002 CRC
Istek Yapilan Aygit | Foksiyon Kodu Baslangic 2 adetregister degern donussel artiklik

Adresi

register adresi

degisti.

denetim
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Modbus ile Modbus uyumlu Cihaz Haberlesmesi:

Modbus komutlarini ve yapisini 0grendik. Bu komutlari ve uygulamalari kuracagimiz
farkll sistemlerde uygulayalim. Oncelikle Modbus ile Bilgisayar ve dider modbus
uyumlu cihazlari haberlestirelim.

Modbus ile inverter haberlesmesi:

Bu uygulamada asagidaki sistemi kuracagiz.

-

Oncelikle baglantilari yapacagdiz. Bilindi§i (izere Modbus baglantilarinda RS485
Baglantis1 kullanarak ¢cok daha uzun mesafelerde baglanti yapilabilir. Bu amag ile
bilgisayardan USB/RS485 donusturict moduli kullanacagiz.

RS5485

Sekil USB/RS485 déniistiiriicii

RS485 baglanti uglarindan D+ ve D-Uglarini kullaniyoruz. Bu kablonun diger ucunu ise
inverterin yine D+ ve D-Uglarina caprazlayarak baglamaliyiz. Yani USB/RS485
donustlirtcunin D+ ucunu inverterin D-baglanti noktasina D-ucunu da inverterin D+
ucuna ¢aprazlayarak baglyoruz.

USB/RS485 donlistirict
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inverter Parametreleri:

Bu uygulamada kullanacagimiz inverterin Delta VFD-S1 modeli. Modbus haberlesmesi
yapilacak inverterin Modbus adresinin ve dider parametrelerinin ayarlamasini
Uzerindeki panelden yapacagiz. Kullanici klavuzunda bu ayarlamalar ve menu
kullanim 1 verilmistir.

I!TC":') mave dewn ta the previous display

1
=NE =N~ EEE =N~
Success to Input data errar
=& & =& et PaTrRtAT.
S —
ﬁ-@ maove up bo the previous display

Delta Ac Motor Suriicu Parametre Ayarlama Mentsunun kullanimi

Simdi Modbus ayarapilmasini adim adim inceleyelim:

Chapter 5 Parameters | VFD-5 Series

Pr. Explanation Settings Fsa;:?nr; L\IDTE
w800 | Gommunication d1 to d254 d1
. d0: Baud Rate 4800 bps
#5901 | Transmission Speed d1: Baud Rate 9600 bps d1
L d2: Baud Rate 19200 bps
#8901 | Transmission Speed d3: Baud Rate 38400 bps d1
d0: Wam and Keep Operating
Transmission Fault d1: Wam and Ramp to Stop
~8-02 d0
Treatment d2: Wam and Coast to Stop
d3: Keep Operating without Warning
d0; Disable
#9-03 | Time-out Detection d1to d20: time setting (1 sec do
increment)

d0: 7N.2 (Modbus, ASCIl)
d1: 7,E,1 (Modbus, ASCII)
d2: 7,0,1 (Modbus, ASCII)
_— d3: 8,N,2 (Modbus, ASCII)
904 | Sommunication d4: 8,1 (Modbus, ASCII) do
d5: 8,0,1 (Modbus, ASCII)
d6: 8,N,2 (Modbus, RTU)
d7: 8,1 (Modbus, RTU}
d8: 8,0,1 (Modbus, RTU)

9 Nolu parametrenin alt parametreleri ve anlamalarn Klavuzdan alinti

duagmesine bir kere bastiktan sonra yon tuslariile 9 nolu parametreyi
bulalim. 9 nolu parametre igerisinde baglanti ayarlarini yapabiliriz.

RUN

Delta Ac Motor Surtici Modbus Parametreleri
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2. Adim: Aygit adresi verme
Prog/data diugmesine tekrara basarak 9 nolu parametrenin alt parametrelerini
ayarlayalim. Klavuzda belirtildigi Gzere 9.00 parametresi ile cihaza bir d1 ile d2543
arasinda bir aygit adresi verebiliriz. Biz bu segenekte aygitimiza d3 parametresini
ayarlayacagiz. 9.00 ifadesini gordiikten sonra tekrar “prog/data” dugmesine basiyoruz.
Ve karsimiza gelen gostergede aygit numarasini d3 olarak ok tusu ile ayarliyoruz.

Delta Ac aygit adresi verme

Adres verme islemini de prog/data tusu ile onayliyoruz.

3. Adim : Baud hizinin ayarlanmasi

Delta Ac Motor stricl baglantt boud hizinin set edilmesi 9.01 nolu parametre.

Ok tuslar ile 9.01 nolu parametreyi segerek yine prog/data tusuna basiyoruz.
Elimizdeki klavuzda ki verilere gére bu parametre asagidaki degerlere karsilik gelen
baud hizinda haberlesmektedir. Biz bu baud hizlarindan 38400 Baud rate yani d3

segecegiz.

Veri Deger (Boud Rate)
do 4800
dl 9600
dz2 19200
d3 38400
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Delta Ac Motor striict boud hizi d3 yani 38400 olarak secildi.

Secimi kabul etmek i¢in yine prog/data digmesine basiyoruz.
4. Adim: lletigsim Protokolindn segimi.
Bu iglem icin menude 9.04 nolu parametreyi bulup prog/data ile bu parametreyi

ayarliyoruz.

Delta Ac Motor iletisim protokolu ayarlama 9.04 nolu parametre.

Klavuzdan baktigimizda bu parametreyi d7 yaptigimizda Modbus RTU modunda
<8,E,1> 8 bit ¢ift parite 1 stop biti seklinde ayarlamis oluyoruz.

Delta Ac Motor iletisim protokoll ayarlama 9.04 nolu parametre.

Bu parametre ayarini sonlandirmak i¢cinde yine prog/data digmesine basiyoruz. Ve son
olarak da Mode diigmesine basarak ana menlye doénls yapiyoruz.

Parametre ayarlarini yaptigimiz inverteri kontrol etmek amaci ile bilgisayarimizda
visual basic 6.0 kullanarak bir program yazacag@iz. Bu program1 diger uygulamalarda da

kullanacagiz.
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Visual Basic ile Modbus Master Programi yapimi:

Herhangi bir Modbus uyumlu cihaza Modbus rtu komut yapisi kullanmak amaci ile
Visual Basic 6.0 kullanarak bir araytz ve kodlarini olusturalim. Oncelikle agsagidaki

formu olusturalim. Seri iletisimde MsComm nesnesini kullanacagz.

Text2

Combol

|Co mmandl
|C0 mmand2

Text3

Textd

Textb

Gonder

Modbus icin hazirlanan arayiiz

Form Uzerindeki MsComm nesnesinin 6zellikleri sunlardir.

Properties - MSComml =]
{MSCommi1 MSComm =]

Alphabetic |Categ0rized I

(About) | _I
[Customm)

(Mame) M3 Comml

CommPork 1

DTREnable True
ECFEnable Falze
Handshaking 0 - comMone
InBufferSize |0

Index

InputLen u]

Inputiode 0 - comInputModeTexk
Left 4200

MullDiscard False
OukBufferSize | 1024
ParitvReplace 7
RThreshold 1

RTSEnable True
Settings 38400,8,5,1
SThreshald 1

- _

Mscomm31 Nesnesinin Ozellikleri

MsComml

|Co mmand3

Textl
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Form Load Olayi :

Bu bélimde Form yiklendigi anda butonlarin durumlari ve ekranda bulunan combo kutusunun
elemanlari belirlenmektedir.

Private Sub Form_Load()

Command2.Enabled = False
Combol.Addltem 2
Combol.Addltem 3
Combol.Addltem 4

End Sub

Command1 Click Olayi :

Commandl nesnesi Uzerinde baglan yazisi gorilmektedir. Bu diigmeye bakildiginda asagidaki
kodda belirlenen ve diger nesnelerden gelen port numarasi ve Boud hizina gore seri iletisim

kurulmaktadir.

Private Sub Command1_Click()

MSComm1.CommPort =Val(Combol.Text)
MSComm1.Settings = Text2.Text +" e, 8, 1"
MSComm1.PortOpen = True
Command1l.Enabled = False
Command2.Enabled = True

End Sub

Command2 Click Olayi

Command2 diagmesi Uzerinde “baglantlyl kes” yazmaktadir. Bu digmeye basildijinda seri
iletisim baglantisi kesilecektir.

Private Sub Command2_Click()
Command2.Enabled = flase
Commandl.Enabled = True
MSComm1.PortOpen = False
End Sub

Command3 Click Olayi:
Bu kisimda da “génder” digmesine basildiginda yapilimasi istenenler kodlanmistir. Buna gore

girilen hexadecimal parametreler birbirine eklenerek Modbus komut satiri olusturulmaktadir.
Ayrica Bu kisimda girilen komuta gére otomatik olarak CRC hesaplanmasi da yapiimistir.
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MsComm1 OnComm olayi :

MsComm OnComm olay bilgisayarin seri portuna herhangi bir bilgi geldiginde aktif olacaktir.
Bu bélumde gelen bilgi text6 kutusuna hexadecimal olarak yazdirilacaktir.
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For i=

End
Next

End Select
End Sub

Private Sub MSComm1_OnComm()
Dim i As Integer
Dim ResStrLen As Integer
Dim ResStr As String
Select Case MSComm1.CommEvent
Case comEvReceive:
ResStr = MSComm1.Input
ResStrLen = Len(ResStr)

1 To ResStrLen

If Len(Hex(AscB(Mid(ResStr, i, 2)))) <2 Then
Text6.Text = Text6.Text & ",0" & Hex(AscB(Mid(ResStr, i, 2)))

Else

Text6.Text = Text6.Text & "," & Hex(AscB(Mid(ResStr, i, 2)))

If

Modbus RTU protokolu ile Inverter parametrelerini degistirme:
Sistem kurulumu ve programlar hazirlandiktan sonra simdi de inverterin sirasi ile frekans

bilgisini degistirerek motorun ileri geri ve durdurma islemlerini komutlar ile saglayalim.

A .Frekans param

etresini degistirme :

Kullandigimiz Delta inverterin kullanim kilavuzunda hangi register alanina hangi bilgiyi
gonderdigimizde ne tiir degisiklikler olacagr belirtiimistir. Ornek olarak éncelikle Frekans bilgisini
degistirelim. Kilavuzda ileri geri ve durdurma iglemleri icin degistirilecek register adresi 2000H
Frekans degisiklikleri icinde 2001H adresli registeri degistirmek yeterli
olacaktir. Register adresleri ve hangi bilgide ne degisiklikler olacagi kilavuzda bulunan
asagidaki tabloda verilmistir.

olarak verilmistir.

Chapter 5 Parameters | VFD-S Series

Content Address Functions
Command 2000H Bit 0-1 00: No function
01: Stop
10: Run
11: Jog + Run
Bit 2-3 Not used
00: No function
. 01: FWD
Bit 4-5 10: REV
11: Change direction
Bit 6-15 Not used
2001H Freq. command
2002H Bit O 1: EF (external fault) on
Bit 1 1: Reset
Bit 2-15 Not used

Sekil inverter 2000H ile 2002H nolu registerlerin deger listesi

ik olarak frekans registerini degistirelim. Bunun i¢in Modbusun 10 nolu komutunu kullanalim.
Komut diizeni agagidaki gibi olacaktr.
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Bilgi Aciklama

03 Komut gonderilen cihazin Hexadecimal olarak adresi

10 Birden fazla registere birden deger atamak icin kullanilan Hexadecimal
komut. Decimal karsihg! 16

2001 Register adresi (Bu adresi Kullanici klavuzundan elde ettik)

0001 Bir adet Register degisecek

02 1 adet register toplam byte olarak (2 byte)

ODAC Registere yazacagimiz verinin Hexadecimal karsiligi (ODAC Hex= 3500
Decimal)

9BCE CRC bilgisi. Bu veri otomatik olarak programimiz tarafindan
hesaplanarak invertere génderildi.

Simdide baglantilari yaptiktan sonra visual basic de hazirdadigimiz programi ¢alistirarak komutu
gonderelim.

[.Form1 =T
Part Boudrate
Com|4 v[ [z8400
B aglan | Baglantiyi Kes |

Adres Komut  Parametreler

W |1 0 |2nn1 0001 0200AC

J03.10,20,01.,00,01 54,28

CRC  famcE

Inverter 2001H adresine ODACHex=3500 yani 35 herz bilgisi gdonderme

Hatirlayacaginiz lGzere 10Hex (16 Dec) komutu coklu olarak register icerisine bilgi
yazdirabildigimiz komuttu. Yukaridaki érnegimizde bir dnceki bélimde adres bilgisi olarak 03
seklinde ayarladigimiz inverterin kullanici kilavuzundaki listeden aldigimiz tzere 2001 nolu
registerine hexadecimal olarak “ODAC” yani 3500 Herz bilgisini yazdik. Simdide asagidaki
tabloda gelen yaniti inceleyelim.

Bilgi Aciklama

03 Adres

10 Komut

2001 Register adresi hexadecimal
0001 1 Byte Degigtirildi

5A2B CRC Kontrol Bilgisi Hexadecimal

Gorildugi Uzere gonderilen komut karsiliginda istenilen yanit ulastl. Simdide inverterin
gostergesine baktigimizda frekans bilgisini okuyalim.
B. inverterin RUN konuma alinmasi

Kilavuzdan Register adres listesine bakildiginda 2000H registerindeki datalar ile inverterin

RUN, STOP, JOG + RUN Moduna alinabildigini ayrica FWD “ileri”, REV “geri” seklinde motoru
sirebilecegini gorebiliriz.
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2000H | BitO-1 00: Fonksiyonu Yok
01 :Dur

10 : Run

11: Jog+ Run

Bit 2-3 Kullaniimaz

Bit 4-5 00: Fonksiyonu Yok
01: lleri

10: Geri

11:Yon Degistir

Bit 6-15 Kullaniimaz

Simdiki éregimizde inverteri Motoru ileri yénde RUN konumuna aldiralim. Bunun i¢in 1 nolu biti
ve 4 nolu biti 1 yapmamiz yeterli olacaktir. Asagidaki tabloda bit dizenini v Hexadecimal
olarak degerini gorelim.

Bit Numarasi 15[ 141312111098 7]6[5]4[3][2[1]0
Deger Binary 0 0 0 0 0 0 ofojJojJofoj1]0]lO0f2]0O
Deger 0012 Hex

Hexadecimal

Simdide Modbus komutunu hazirlayalim.

Bilgi Aciklama

03 Komut gonderilen cihazin Hexadecimal olarak adresi

06 Sadece hir registeri degistirecegdiz

2000 Register adresi (Bu adresi Kullanici klavuzundan elde ettik)
0012 Registerin degeri 12H olacak.

03E5 CRC Hazrrladigimiz program tarafindan hesaplanacak.

Programimizi kullanarak inverterdeki registeri degistirelim.

s Formt ~-1Bl x|

Part Boudrate

Eﬂm|4 v| |3a4nn

Baglan | Baglantivi K.es |

Adres Fomut  Parametreler
|n3 |ns |2nnnnn12

J3,06,20,00,00,12,03.E5

CRC IER

30



Gonder Tusuna basildiginda inverterin FWD ileri ve RUN konumuna gectigini
goreceksiniz.

C. inverter Frekans Bilgisinin Okunmasi :

Modbus Protokolinu kullanarak inverterin frekans bilgilerini ve RUN konuma
gegcisini kontrol edebildigimiz gibi o anda set edilen frekans bilgilerini ve ayrica Akim
gerilim gibi bilgileri de okuyabiliriz. Kilavuzdan faydalanarak bu bilgilerin hangi register
adresinde oldugunu gorebiliriz. Bi sonraki érnegimizde inverterdan daha 6nceden set
edilmis frekans degerini okutalim. Frekans bilgisi uygulamada kullandigimiz inverterin
2102H nolu adresinde tutulmaktadir. Simdi uygun Modbus komutunu hazirlayalim.

Bilgi Aciklama

03 Aygit Adresi

03 Komut Yalniz bir register oku

2103 Hexadecimal olarak okumak istenilen
register adresi

0001 Ka¢ adet registenn okunacagi

7TFD4 CRC

Simdi de hazirladigimiz veriyi programim izi kullanarak invertere génderelim ve
cevabi inceleyelim.

T =
Port Boudrate
Comfs ~| |35400
Blaglan | B aglantivi K.es |

Adres kKomuot Parametreler

|03 |03 |21 030001

[03,03,02,0D AC CH 63

CRC [rFos

Sekil: Frekans Bilgisinin inverterden okunmasi.

Bilgi Aciklama

03 Aygit Adresi

03 Komut

02 Inverterden gelen bilgi uzunlugu 2 byte (1
register)

ODAC Register icerigi. (ODACH=3500)

C569 CRC
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Yukaridaki ornekten de anlasilabilecedi gibi inverterde o anda set edilen frekans
bilgisinin 3500 yani 35 Hertz oldugunu okumus olduk. Bu veriler isiginda ekrana
programlama Uzerinde degisiklik yaparak gelen bilgiyi hexadecimal olarak degil de
hertz bilgisi olarak da yazmak mumkin olabilecektir.

Goruldugu Uzere Modbus Uzerinden Modbus uyumlu inverter cihazi ile haberlesmis
olduk. Bu uygulamada ornekleri arttrmak da mimkindir. inverterdeki registerlerin
degerlerini degistirerek motoru ileri veya geri yonde istenilen hizlarda hareket
ettirebilecegimiz gibi o anki hareket yoninua hizini ve motor tarafindan ¢ekilen akimi da
ekranda gosterebiliriz. Bu sayede bir Scada sistemi de tasarlamamiz muimkin
olacaktrr.

Modbus ile PLC haberlesmesi:
Bu uygulamamizda asagidaki sistemi kuracagiz.

Bu uygulamamizda yine bilgisayari Modbus Master olarak Modbus uyumlu NAIS PLC
ile haberlestirecegiz. Yine visual basicte inverter ile haberlesmek amaci ile
olusturdugumuz vbasic programini  kullanacagiz. Bu haberlesmede de yine
USB/RS485 donusturtclyu kullanacagiz.

PLC lzerinde de RS485 baglanti modull kullanacagiz.

— — —_— ———

NAIS PLC RS485 arayiiziu

Bilgisayarmizin USB ucuna bagladigimiz USB/RS485 donusturicunun RS485
clkisindaki D+ ucunu PLC RS485 ara yuziundeki S+ ucuna bagliyoruz, D-ucunu ise
yine PLC RS485 ara yuzinin S-ucuna bagliyoruz.Ara yizu PLC ye baghyoruz ve PLC
katalogundaki bilgiler 1s1ginda PLC gug baglantilarini da yapiyoruz.
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PLC RS485 araylizu baglantisi

Baglanti hazirlandiktan sonra artik PLC nin Modbus ile ilgili ayarlarini yapacagiz. NAIS
PLC vyi programlamak igin kullandidimiz FPwin pro programini bilgisayarimiza
kuruyoruz. Ayrica PLC ile bilgisayarimizi USB kablosu ile bagliyoruz. Bu kablo PLC

icerisine program yazmak ve konfiglirasyon yapmak igin verilen kablodur.

PLC Konfiglrasyonu

PLC nin Modbus haberlesmesi yapabilmesi icin 6ncelikle bazi konfiglirasyonlarin

yapillmasi gerekiyor. Bunun i¢in dnce FPwin programini baslatalim.

Creates a new or opens an existing projeck

rroject1.pro - Control FPWIN Pro - The I
Project  Object  Edb Toos  Oniingg® T
SB[ A

e |

I

@ {~ Opens a project from the PLC

i {~ Restores a backed-up project

D {~ Opens an existing project

X

Search additional project
E:programlarimodbus egitim_seti'

E:\programlarimodbus_egitin_setiveqi ti.pra
E:“programlarmodbus_egitim_setiyProject2. pro
E:\programlarimodbus_egitim_setivegitim seti\Project] 2.pro
E:\pragramlarimodbus_egitin_setivegitim setivegitim seti.pro
E:“programlarmodbus_egitim_setitProject]. pro )
E:\programlarimodbus_egitim_setivegitim setivegitim set CIFT MODBUSLU. pro
E:\programlarmodbus_egitim_setivegitim setivProject] 1.pro
E:“programlarsmodbus_egitim_setivegitim setisProject] 0.pro
E:\programlarimodbus_egitim_setivegitim seti\Projectd.pra
E:\programlarmodbus_egitim_setivegitim setitProjects.pro
E:“programlarsmodbus_egitim_setivegitim setisProject? pro
E:\programlarimodbus_egitim_setivegitim seti\ProjectB.pra
E:“programlarmodbus_egitim_setivegitim setihProjects.pro
E:‘\programlarimodbus_egitim_setivegitim seti\Projectd.pro

pouis {1 entry)
a pogeid (G

ak. LCancel

Karsimiza gelen pencereden yeni bir proje segenegini secgiyoruz.
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Wizard - Create a new project 1'
E|Projectlpro - Control FPWIN Pro - The I8 Broject File:
Profect Object Edf Took Orine Mok IE:\programlar\modbus_egitim_seti\F'roiec:t4. pro Select Project ... |
= H - D& S| A PLC Type:
=3 £ IF=IVETH Change PLC Type ... |
LR e LD efine one EIEEIP-
s entries? Mame:
T S les (=
| ok var! |
?: :”,uwr?,:% " IF'rogram_‘I Help
ag peogeatn L R
Language:
Function Block Diagram [FED]
| nstruction List (1L
Sequential Function Chart [SFC)
Structured Text [ST)

LT I Create Project I

PLC tipini secerek Create Project digmesine basiyoruz. Kars imiza gelen proje tasarim
ekraninda sag taraftaki Project gezgin penceresinden sistem registeri secerek Com
port ayarlarina geliyoruz ve parametreleri asagidaki sekildeki gibi yapiyoruz.

fif|Project4.pro - Control FPWIN Pro - The IEC 61131-

/ﬁ Project  Object Edit  Tools ©Online  Monitor  De

[~ Advanced Dialog Create Empty Praject | LCancel |

=H - Eha a -
Projectd,pro OR  Proge:
@ Project [E:\prugramlar\mndhus_egii Mo |
=152 PLC (FP-%,32k) 417
-8 System Registers 410
)ﬂ Mernary Size (0} 415
- /B Hold Onjoff (5-8, 10-14) 413

e JB At on Errar (4, 20, 23, 26) | || 413
o B Time-Cuk (31, 32, 34) :ig
- M8 PLC Link (40-47, 50-55, 57) | | | 413
4B High-Speed Counter, Pulse-d | | 414

- B Tool Port (410, 412, 413, 41 | | 417

- i Park I:41|:|'41';':| 412

-8 Program Code 412
E]"'% Libraries e
E]---J:Zg Tasks :ié
..... % DUTs 414
------ *"k Global Yariables 414
= POUs s
L O3 Program_1 (PRE) 414

414

418

419

41z
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"3 Program_i JP COMPart (410-419) |

To | Ttem Mame | Data | Dime... |Range | additiona
41z COM pork 1 communication mode Modbus RTU MasteriSlave "MEWTOCOL-... TThe PLC
310 COM pork 1 unit number 1 1 ko939 Statian r
415 COM pork 1 baud rate 38400 baud  T115200 Specifies
413 COM port 1 sending data length a bits "3 bits Selects th
413 COM port 1 sending parity check With-Even "None Selects th
413 COM port 1 sending stop bit 1 kit "1 bit Specifies
413 COM port 1 sending header Mo-5TH "No-5T% Selects th
413 COM port 1 sending terminatorfreception d... | CR "R Selects th
416 COM port 1 data reqgister starting address ... 0 0 ko 32762 Specifies
17 COM pork 1 receive buffer capacity 0 0 ko 2048 Specifies
41z COM port 1 rodem conneckion Disable " Disable Specifies
412 COM pork 2 port selection Internal USE pork " Inkernal USE ..

412 COM port 2 communication mode MEMWTOCOL-COM Slave [L.. "MEWTOCOL-.., | The MEMW
311 COM park 2 unit nuriber 1 1 ko 93 Statian r
$15 COM port 2 baud rate 9600 baud  T115200 specifies
414 COM port 2 sending data length & bits "5 bits Selects th
414 COM port 2 sending parity check With-0dd "None Selects th
414 COM port 2 sending skop bit 1 bit "1 bit specifies
414 COM port 2 sending header Mio-STH "No-5TE Selects th
414 COM port 2 sending terminator/reception d... | CR "R Selects th
418 COM pork 2 data register starting address ... | 2048 0to 32762 specifies
419 COM pork 2 receive buffer capacity 0 1 ko 2045 specifizs
1z COM pork & modem conneckion [ Disable "Disable specifies

Goruldugu Uzere haberlesme turinid Modbus RTU mod sectik ve adresini 1 olarak
verdik. Com Baud hizini da 38400 olarak verdik. 8 bitlik cift pariteyi sectikten sonra
artik bu konfigtirasyonu PLC ye yazabiliriz. Baglantida da herhangi bir problemimiz yok

ise PLC ile online moda gegis yapabiliriz.

mProjectd.pru - Control FPWIN Pro - The IEC 61131-3 Programming System - [COM Pork (410-419)]

/ﬁ Project  Object Edit Tools Online  Monitor Debug  Extras  Window Help

=E&-ERke s
SO GLPR e EREED [

B2 Program_i )ﬁ COM Port (410-419) |

M 3%

Prajectd.pra

Y IGEAE S R -

Online Mode (Shift+Esc)

E‘-ﬂ Proiect [E:\programlarmodbus egil

INn

| Tham Mames

[ mata

Online moda gegtigimize gore artik konfiglirasyonu PLC ye yazdirabiliriz. Bunun icin
Download progrzm code digmesini kullaniyoruz.

mPruject-l.prn - Control FPWIN Pro - The IEC 61131-3 Progranniin

/ﬁ Project  Object Edit Tools ©nline  Monitor Debug  Extras
= a0k e a
=2 &0 RETP W o BEBEE|

Diowenload Program Code and PLC Configuration
T.proaramiar Lo

B rojec

- | & Bx B

Pragram_1

JB

us edi e

| Thern Marne:

Program yazimi iglemi bittikten sonra PLC ile Modbus haberlesme yapmaya haziriz

demektir.

Programile Test Etme

Programi PLC ye yazdiktan ve baglantilari yaptiktan sonra artik PLC ile Bilgisayarimzi
Modbus RTU Protokoll ile haberlestirebiliriz. Bu amacla éncelikle visual basic te daha
once hazirladigim iz programi baslatiyoruz. Ve asagdidaki komut dizesini génderiyoruz.



T -iBix

Part Boudrate
Lomfy ~| {38400
Baglan | B aglantiyi Kes |

Adies Komut  Parametreler
|D1 |02 |uunuuuus

01.02.01.0021.C6

CRC  [7acc

Komut dizesini ¢ézimleyelim

01: Adres Bilgisi

02 : Giris Oku komutu

0000 : Okunacak ilk giris adresi

0008 : 8 Hex = 8 Decimal adet girisi oku

79CC : CRC (programimiz tarafindan otomatik olusturuldu)

Simdide cevap bilgisini yorumlayalim

01: Adres Bilgisi

02 : Komut Bilgisi

01: 01 Hex = 1 Decimal yani 1 byte lik bilgi gonderildi
00 : Giriglerin hepsi sifir (0000 0000)

Al1C6: Cihaz tarafindan uretilen CRC

Simdide PLC uzerideki YO ve Y1 bobinlerini aktif edelim, yani ON konumuna

getirelim.Bunun icin Modbus Iin 15 nolu komutunu yani OF hex nolu komutunu
kullanacagz.
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w.Formt -lolx|

Fort Boudrate
Com |4 v[ [=&a00
Blaalan | B aglantiyi Kes |

Adrez  Komut  Parametreler

|m_ IElf |Duunuunam 03

[01,0F 00,00,00,08,54,00

CRC |BEE|4

Komut Dizesi

01 :Aygit adresi

OF : Modbusun birden fazla bobin konumu degistir komutu

0000 : Bobin baslangi¢ adresi

0008 : 0008 Hex yani 8 decimal adet bobini degisecek

01 : 1 bytle lik veri gondeirlecek

03 : Gonderilen bilgi (0000 0011) YO ve Y1 Bobinlerine 1 gdnderiliyor.
BE94 : Program tarafindan hesaplanan CRC

Cihazdan gelen yanit

01: Aygit adresi

Of : Komut

0000 :baslangi¢ bobin adresi

0008 : 8 adet bobin durumu degistirildi.
540D : Aygit tarafindan gonderilen CRC

PLC uzerindeki bobinlerin durumunu gosteren LED ler baktigimizda YO ve Y1
Bobinlerinin aktif oldugunu goreceksiniz.

e

LA A A

Bu bolimde basit olarak Modbus haberlegsme ile ilgili bilgileri aldik ve komutlar ile
birlikte gesitli cihazlari bilgisayar ile haberlestirdik. Bu komutlari gok daha farkli cihazlar
da haberlestirmek mumkundur. Modbus haberlestirmede sadece bir bilgisayari master
olarak kullanabilecegimiz gibi Modbus fonksiyonlarina sahip PLC gibi akilli cihazlari da
kullanabiliriz. Bir sonraki 6grenme faaliyetinde bunun tzerinde drnekler yapacagiz.
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Modbus Master Olarak PLC kullanimi :

Bu uygulamamizda farkli olarak bilgisayar yerine bu defa akilli cihazimiz olan PLC vyi
Modbus master olarak kullanacagiz.

inyérter

RS485
Badlantist

Daha 6nceki bélimde anlatildidi gibi PLc ve inverter ayarlarini aynen koruyoruz.
Ayarlar asagidaki gibi olacak.

inverter icin ;

Modbus Adres : 03

Haberlesme Hizi : 38400 (baudrate)
Parite : Even

Stop bit :1 Bit

Data Uzunlugu : 8 Bit

PLC igin:

Modbus Adres :01

Haberlesme Hizi: 38400 (baudrate)
Parite : Even

Stop bit : 1 Bit

Data uzunlugu : 8 Bit

PLC Program :
PLC yi programlamak i¢in daha 6nceden de anlatildigi gibi Panasonic NAIS firmasinin

PLC programlama araytzi olan FpWinPro yu kullaniyoruz.
Yeni bir Proje olusturalim .
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Creates a new or opens an existing project 5[

& Project1.pro - Control FPWIN Pro - The I

Profect  Object Edt Took Onine Mo e {+ Creates a new project

= ol - |6 & A Find
@ (™ Opens a project from the PLC
u

E  Restores a backed-up project

d P .
B  Opens an existing project

LM ule odbusprog 2 L a
C:ADocurents and Settingstbulent\DesktoptplcM odbusprogimbuspamad. pro
CADocuments and Settings\bulent\Desktop'plet odbusprog'Froject. pro
E:\programlarmodbus_egitim_zetiegitim zeti.pro
E:‘programlarmodbus_egitim_zeti\Projectd. pro
E:\programlarsmodbus_egitin_setiegitim setivProjectd.pra
E:\programlarmodbus_egitim_zetiProject3.pro
| Ly} . |E:Mprogramlarymodbus_egitim_setiyProject2.pro
| S :‘3‘,*:;,“_\ {pRiz, ST | E:programlarmodbus_egitim_zetiegitim setitProject1 2. pra
| - l E:\programlarsmodbus_egitin_setivegitim setivegitinn seti.pro
E:\programlarmodbus_egitim_zetiProject . pro .
E:programlarmodbus_egitim_zetitegitim setiegitim zeti CIFT MODBUSLU . pro
E:‘programlarmodbus_egitim_zetitegitim setitProject11.pra
E:\programlarsmodbus_egitin_setivegitim setivProject] 0.pra
E:\programlarsmodbus_egitim_zetiegitim eetiProjectd.pro

ak. I Cancel

Yeni bir proje olusturma penceresi
Bi sonraki pencerede PLC tipini segiyoruz.
x|

Project File:
Select Project ... I
Change PLC Type ... |

ElProject1,pro - Control FPWIN Pro - The 1§

— Define ane Program [PRG]:

Mame:

Pragram_1 Help |

Language:

Function Block Diagram [FED)
Instuction Lisk [IL

Seqguential Function Chart [SFC)
Structured Text [ST)

[~ Advanced Dialog < | Create Project I Create Empty Praject | Cancel I

Create Project dugmesi ile projeyi baslatiyoruz. Ardindan seri haberlesme portunun
ayarlarini yapiyoruz.
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il immbuz_yazma.pro - Control FPWIN F

Project ©hject Edit Tools Online T
TE Program_1 M COMPort (410-419) |
& ’
[== @ - E. % ﬁ Mo | Ttem Mame | Data | Dime.
COM port 1 communication mode Modbus RTU MasterfSlave
i ItllJ_ _¥azZma.pro COM pork 1 unit number 1
415 COM port 1 baud rate 35400 baud
Project [C:Documents and Settings +13 COM part 1 sending data length £ bits
413 COM port 1 sending parity check ‘With-Even
L_“ % PLC {FP x 32k 47 steps} 413 COM port 1 sending stop bit 1 bit
El% System Registers 13 COM port 1 sending header Mo-5Tx
______ ﬁ Mermnory Size I:D:I 413 COM port 1 sending terminatorreception d... | CR
416 COM port 1 data register starting address ... | 0
------ ﬁ Hold OnfoFf (5-8, 10-14) 417 COM part 1 receive buffer capacity i]
412 COM part 1 radam connection Disable
""" ﬁ Act on Error HJ 20, 23, 26) 4z COM port 2 port selection Internal USE port
...... ﬁ Time-0uk {31, 32, 34) 112 COM port 2 comrmunication mode MEMWTOCOL-COM Slave [,
411 COM port 2 unit number 1
""" 4B PLC Link {40-47, 50-55, 577415 COM port 7 baud rate 9600 baud
...... ﬁ Hll;Ih SDEBEI Counter, Pulse- 114 COM port 2 sending data length 3 bits
414 COM port 2 sending parity check ‘Wwith-0dd
""" /9 TUD' Port (41':' 412, 413, 4 4114 COM part 2 sending stop bit 1 bit
...... ) 314 COM port 2 sending header Mo-5T%
. 414 COM port 2 sending Eerminatorfreception d... | CR
e F'ru:ugram CDEIB ':4? 5t|3|:'5:I 418 COM port 2 data register starking address ... | 2048
- A 419 COM port 2 receive buffer capacity 0
- % Libraries 4z COM port 2 modem connection | Disable
- Tasks
=

Ayarlari Tamamladiktan sonra Ladder diyagramiile PLC igin gerekli programi yazalim.

PLC Ladder Program :

Programmizda PLC Uzerindeki X0 girisi aktif edildiginde inverterdeki frekans
parametresi 35 Herz olacak X1 aktif edildiginde ise 40 Herz olacak sekilde Modbus
Uzerinden bu bilgileri PLC ile invertere génderecegiz.

I}

FD W ‘
ENO|—-

3500 — ,—-DTEDD

¥ FD W ‘ :
ENO F
3500_ ,—-DTEDD

S F145_MODBUS WRITE_DATA
[— EN ENO
AE# 0030001 —— s1_ControlData

- DTE00 — =2_MasterStartAddr

- - DTD—— d_SlaveStartAddiType
1682001 — d_SlaveStanAddrOffs

Simdi satir satir Ladder diyagramini inceleyerek elemanlari nasil ekledigimizi
anlayalim.

ECEN ¢ B O|iHgmuEm) § e
\g | \B
1

PLC ladder Programlama i¢in yukaridakrsekildeki ara¢ kutusunu kullanacagiz.
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Arac¢ Kutusundaki kullanacagim iz araclar ve iglevleri agagidaki gibidir :

1 .Ladder icerisine fonksiyon eklemek istedigimizde kullaniriz.
2. Ladder igerisine giris eklemek igin kullanilir.

3. Ladder igerisine ¢ikis eklemek igin kullanilir.

4. Ladder icerisine baglanti hatti eklemek igin kullanilir.

| | EN _ENO|—- .........
----------- ¥0— s 4 D00 - -

Ik satrmizda X0 girisini ve FO_MV fonksiyonunu ekliyoruz. Buradaki FO_MV
fonksiyonu s ucuna verilen 1 word luk bilgiyi DT500 registerine aktariyor. Buradaki
3500 Bilgisi inverterimiz igin Herz bilgisi olacaktir.

Simdi adim adim FO_MV fonksiyonunu nas Il ekledigimizi gorelim .

4 CECE N & EB{ 140 meOeRE | § e

7steps) OIS Program_1 |

[P FUNIFE Selection (Shift+F21 |

Arac kutusundan fonksiyon eklemeyi seciyoruz.
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OF/FUN,FB Selection o ] 1

Libraries OR/FUNAFE
: FO_bs
;ETEIEF:,}P ETLENADDR_TO_STRING =]
; ETLAMADDR_TO_STRING_MO_LEADING_ZEROS

FF Tool Llhrar_l,l_ Esp

|IEC Standard Library EwPT
F1_Diky
F2_MvN J
F3 Db
FA_BTH
FE_DGT
F7_hiw

o 1 »lreomv2

Recently uzed F0_BKMY

- F10_BEMY_NUMBER
F150_READ | [F10_BkMY_NUMBER_OFFSET

F145 MODBUS_w | |F10_BKMY_OFFSET
ME_RTU_RD_Cmd | |F11_CoOPY
RTUCommandlFRe F12_EFRD

FO_py F15_%CH
0R-2 F16_DXCH
F145_MODBUS_RE |F17_SwiP
MOD F18 ECH
F20_ADD
F21_DADD

<1 |F22s002 .
CO2 mAnMmD
1 _>|_I 4| | _’l_l

— Tupes [~ Mirimize dialog

o & Types

" Operators | Insert I
" Functions : .

¢ Function Blocks Izert PHnstichion |
Mumber of pinz |2_ Cloze | Help L

ikinci adimda Karsimiza ¢ikan fonksiyon secim penceresinden FO_MV vyi bulup
inser ile
ladderimize ekliyoruz.

Mouse ile fonksiyonumuzu istenilen yere tiklayarak ekliyoruz. Daha sonra
parametrelerini degistiriyoruz.

FO_MY |-
. .7 EM ENO - - - . .
3500— & d —DT500 -

Klavye ile parametreleri belirtilen sekilde yapiyoruz.

Daha sonraki adimda da X0 girisini ekliyoruz ve kalem ile baglantilari yapiyoruz.

J J| EN_ENO|—' ..........
........... /00— d oTsno - - - . .

Benzer adimlari tekrarlayarak diger FO_MV fonksiyonlu satiri olugturuyoruz.
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J JI EM  ENO - - - o oo
..... 3500 — g d —DOTs00 T
F 1 I s
2
%1 FO_My
1} EN  ENQ —
4000 — s d (—DTs00

OP,/FUN/FB Selection
Libraries OF/FUNAFB
F145 MODBUS WRITE_DATA
¢Project>
FP Library H ﬁ_lTDHHNFS N
FF Tool Library Flds MODBUS ‘wh
IEC Standard Library - e MODELS_AEAD_DATA
F147_PR T
F148 ERR
F149 MSG
F180_READ
F151_wRT
F157_aDD_DTECD_TIMEBCD
1 ; F158 SUB_DTECD_TIMEBCD
[ 3 | T
Recently uzed ,E:II E‘ID_E'ISHQCE J
FO_My F166_HC15
F150_READ F1E7_HC1R
F145 MODEBUS ' F171_SPOH
MB_RTU_RD_Cmd F172_PLSH
RTUCommandIFRe F173_PwitiH
OR-2 F174_SPOH
F146_MODBUS_R F175_SPSH_LIMNEAR
W00 F183 DSTH
F190_MY3
F191_Dhw3
| |F215_DaND -
CMc NN
I - _>|_I < I _'|_I
~Types——— [ Minimize dialog
(* Al Types | I
(" Dperators Invsert
7~ Functions : ;
¢ Function Blocks |mzert F-instruction |
Murnber of pinz |2 Close | Help |/

Fonksiyon se¢me penceresinden F145 MODBUS_WRITE_DATA fonksiyonunu
secerek ekle dugmesine bastik. Fonksiyonu program arayizinde secilen yere
ekleyerek parametrelerini asagidaki sekilde ayarlayalim.

F145 MODBUS WRITE_DATA,
EN END
AE#10030001 — 51 _ControlData

- DTa00 — 22 MasterStartAddr
- DT0—— d_SlaveStatAddiType
16#2001 — d_SlaveStartAddrOffs

Fonksiyondaki parametrelerin agiklamalarini ¢aligtirma isleminden sonra anlatilacaktir.
Fonksiyonu EN ucuna ise X0 ve X1 giriglerini sekildeki gibi baglayalim.
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A - B8 MODBUE WRITE_DATA

| = EN ENO
: .JMJJ - 1B#0030001 — =1_ControlData

- DT80 —— 52 MasterStartAddr
- D0 — d_SlaveStatAddrType
1642001 —— d SlaveStanAddrOfs

Simdi Programimizi PL ye yiikleyelim. ilk olarak online moda gegelim.

'!;T]Prujecm.pru - Control FPWIN Pro - The IEC 61131-3 Programming System - [COM Port (410-419)]

/9 Project  Object Edit  Tools Online  Monitor Debug  Extras  Window Help
sHa-ERhe n smeloo|®uuH
M & 0 RE DY e R [

Online Mode (Shift+Esc)

Projectd.prao

O3 Program_L /9 COM Port (410-419) |

B Proiect [E\programlarmodbus eqil |[Tn [ Therm Mame [ mata

ikinci basamakta ise programimizi PLC ye yiiklilyoruz.

mPrujecH.pru - Control FPWIN Pro - The IEC 61131-3 Progranmmiin

/@ Project Object Edit Tools ©Online  Monitor Debug  Extras

=W e Bk ER=Y
Ezqe: | &0 U PO e BEBEE|

Prograrn_1 /ﬁ C
Download Program Code and PLC Configuration
%l Proiect IE.poroaramlar.modbus  ear T | Them Mame

Programin Test Edilmesi :

Oncelikle PLC uizerindeki X0 a 24 Volt vererek aktif hale getiriyoruz. Inverter tizerindeki
frekans gostergesi 35.0 oluyor.

e

FYYYYY

COoM3

3 |
0000002

Daha sonra X1 e 24 volt veriyoruz goruldigu tzere inverter Uzerindeki frekans bilgisi
40.0 oluyor.
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DEVICENET

DeviceNet Nedir?

DeviceNet; tek bir ag ile limit anahtarlari, fotoelektrik sensorleri, vana manifoltlari, motor
starterleri, stre¢ sensoérleri, panel gostergeleri, operator arabirimleri gibi endistriyel
aygitlari kontrol etmek, bu aygtlarin kurulum maliyetlerini ve kurulum icin harcanan
zamani azaltmak icin CAN (Controller Area Ag (network)) mimarisi Uzerine inga
edilerek gelistiriimis ac¢lk, dusik maliyetli dijital, multidrop bir ag (network)
teknolojisidir.

DeviceNet, endistriyel ortamlarda givenilirlik ve performans gerekliliklerini karsilamak
icin tasarlanmistir. Kararli bir yapiya sahiptir ve kendini ispatlamig bir ag (network)
teknolojisidir.

DeviceNet'e Genel Bakig

DeviceNet kendi veri bagi katmani icin CAN (Controller Area Network) ve (st ag
(network) katmanlari icin CIP (Common Industrial Protocol) kullanir. DeviceNet ODVA
tarafindan yonetilen agik ag (network) standardidir ve dinya capinda uluslararasi
standartlar birligi tarafindan kabul edilmigtir. DeviceNet diger CIP tabanli aglar
(network) (EtherNet/IP ve ControlNet) ile dikigsiz kdprileme ve yonlendirme 6zelligine
de sabhiptir.

DeviceNet tim dinyada bir¢ok Uretici tarafindan desteklenmektedir. 700'Un Uzerinde
uretici kimligi ODVA (Open Devicenet Vendors Association) (Agik Devicenet Saglayici
Birligi) tarafindan yayinlanmistir. Gercek sudur ki birgcok Uretici dunya Uzerindeki en
iyi sinif trdnleri kullanicilarina sunmak igin DeviceNet'i kendi Urlnlerinde uygulamak
icin secmistir ve bu Ureticiler en uygun Urin destegi icin cografi kapsam ve uygulama
alanindaki uzmanhgi temel almiglardir.

ODVAnin yetkili test servis saglayicilarinin birinden uygunluk testinden gegen ve
ODVA'dan resmi uygunluk bildirisi alan uygunluk testi yapiimis DeviceNet Urtnleri agik
ve ¢oklu Uretici sistemine ve spesifikasyona uyulmasi icin ODVA tarafindan
sertifikalandirilir.

DeviceNet endustriyel kontrolorlerle /O aygitlarini birbirine baglayan ve bu aygitlar
arasinda iletisim agi olarak hizmet veren dijital, multidrop bir agdir. Her aygt ve
kontrolor agda bir dugumdur. DeviceNet c¢ok yonli iletisim hiyerargisini ve mesaj
siralama onceligini destekleyen Uretici-tiketici agdir. DeviceNet sistemleri master-slave
ya da esler aras| (pear to pear) iletisimi kullanan dagitik kontrol mimarisi ¢alistirabilecek
sekilde duzenlenebilir. DeviceNet sistemleri /O ve aglk mesajlasmay! destekleyerek
ayarlama ve kontrol icin tek noktali baglanti sunar. DeviceNet ayni zamanda agdan
guc elde etme gibi essiz bir 6zellige sahiptir. Bu, aygitlarin sinirli gtic gereksinimlerini
direk olarak agdan almalarini saglayarak baglanti noktasi ve fiziksel boyutun
azalmasini mimkin kilar. Bunun sonucunda badlanti sayisinin  artmasindan
kaynaklanan yiilksek kablolama maliyetini ve kablolama hatalarini giderir. Farkli
Ureticilerin  Urettigi  bilesenlerin guvenilir bir gsekilde birbiriyle degistirilebilmesini
saglarken, ayni zamanda kablolama ve endustriyel otomasyon aygitlarinin kurulumu
icin harcanan zamani ve maliyeti azaltir. Farkli Ureticilerin Urettigi bilesenlerin guvenilir
bir sekilde birbiriyle degistirilebilmesini saglarken, direk baglanabilirlik aygitlar arasinda
gelistiriimis iletisim saglar. Cok 6nemli olan aygit seviyesi hata teshis ve tespitlerini,
kolaylikla erigilemez yerlerde ve kati kablolama yapilmig /O arabirimler arasinda bile
muUmkun kilar.
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DeviceNet teknolojisi genis oOlcide Amerika Birlesik Devletleri, Avustralya, Yeni
Zelanda, Japonya ve Cin’de kullanilmaktadir. Avrupa’da da hizli bir sekilde kullanimi
yayginlagsmaktadir.

DeviceNet otomotiv sektort agi icin ISO standardi olan ve tarim, medikal, inga kontrol,
denizcilik sektori, uzay sanayi gibi hemen hemen tim endustrilerde kullanilan
Controller Area Network (CAN) olarak bilinen standardi temel almistir.

DeviceNet hiyerarsik dogaya sahip ag (network) iletisimleri (communications) icin ISO
standardi olan OSI (Open Systems Interconnection) modelini takip eder. Bu modeli
takip eden calisma aglarn fiziksel uygulamalardan protokollere, yonetimden iletim
kontroline ve calisma aglar boyunca akan bilgi verilerine kadar gerekli tim
fonksiyonlari tanimlarlar.

Gilinimuzde DeviceNet resmi GENELEC standardidir (EN50325).

AJ (network) Boyutu 64 Dugume Kadar

Secilebilir Ugtan Uca AJ (network) Uzakhgi Hiz
Degisimi

AJ (network) Uzunlugu 125 Kpbs: 500 m
250 Kpbs: 250 m
500 Kpbs: 100 m

Veri Paketleri 0-8 byte

Cizgisel (trunk hatti/drop hatti); giic ve sinyaller

Veri Yolu Topolojisi ani kablo Gzerinde tasinir.

Multicast (tekten ¢okluya) ile peer to peer;
Multimaster (¢coklu efendi) ve Master/Slave

Veri Yolu Adresleme  |(Efendi/Kéle) 6zel durumlarda;

Polled ve Change of State (durum degisimi) istisna
durumlarda;

Sistem Ozellikleri Gl altinda aygit ekleyip ¢cikarma

Tablo 1: DeviceNet'in Ozellikleri ve Fonksiyonlari

DeviceNet'in temel teknolojisi Allen-Bradley tarafindan gelistiriimis ve Mart 1994'te
tanitilmistir. Daha sonra Nisan 1995'te teknoloji ODVAya (Open DeviceNet Vendor
Assaciation) aktariimistir.

DeviceNet’in OSI Modeline Gére incelenmesi

1. Fiziksel Katman
DeviceNet sinyal ve gucl tasimak igin trunk-hatti/drop-hatti topolojisini ve bu topoloji
icinde ayri ¢ift burgulu iletim yolunu kullanir. Bu topolojinin mimkin olan varyantlari
Sekil 1 ve Sekil 2'de gosterilmigtir. Trunk hatti veya drop hatlarinin herhangi biri igin
kalin ya da ince kablo kullanilabilir. Aglar icin ugtan uca degisik uzunluklar ile kablo
kalinligi ve veri iletim hizi1 tablo 1'de gosterilmigtir.

DeviceNet drop hatti boyunca dugumler arasi dal ve papatya zinciri modeli kullanir.
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Trunk Uzerindeki dagimler arasi uzaklik maksimum 6 metre olmalidir ve repeater
(tekrarlayicilar) ile bu uzunluk 4 km'ye ¢ikarilabilir. Her DeviceNet aginda en fazla 64
dugum olabilir. Fakat efendi tarayici (master scanner) birinci digum numarasi kullanir
ve 63. dugum ise varsayllan digum numarasidir. Sonug olarak diger aygtlar icin 62
digum numarasi mevcuttur.

Torminator Tap Terminator
Trunk Line !
MNaode
e , N
By R
Zero Drop Short Drops

Sekil 1: Kalin ve ince Kablolar Trunk ve Drop Hatlariigin Kullanilabilirler

Dal & Papatya Zinciri
(Branching & Daisy-Chain)

Gl¢ (24Vdc, 8A) & Sinyal tum
cihazlara tek kablo ile iletilir

Drop uzunlugu: 0 - 6 metre
Sekil 2: Hem Sinyal Hem de Gii¢ Tek Bir Kablo ile iletilir

VERI ORANLARI 125 KBPS 250 KBPS [500 KBP
Kalin Trunk Uzunlugu 500m 250m 100m
(1.640 ft) (820 ft) (328 ft)

ince Trunk Uzunlugu 100m 100m 100m
g (328 ft) (328 ft) (328 ft)

380m 200m 75m
Yassi Trunk Kablo (1250 f) (656 f) (246 f)

. o 6m 6m 6m
Maksimum Nokta Uzakhgi (20 fo) (20 ft) (20 ft)
A - 156 m 78 m 39m
Kiamulatif Nokta Uzakligi (512 fi) (256 ft) (128 ft)

Tablo 2: Kablo Kalinliklari ve Veri iletim Hizlari

DeviceNet aygit duzeyine yerlestiriimis bir ag (network) teknolojisidir (Sekil 3).
DeviceNet kullanilan aygitlarin izole edilmis ve edilmemis fiziksel katman tasarimlarinin
ikisini de destekler. Opto-izole tasarim secgenegi disaridan gic beslemeli aygitlarin (AC
surlculer, starterler ve selenoid valfler) ayni veri yolu kablosunu paylasmalarina izin
verir. DeviceNet spesifikasyonu gerekli parcalar, kablo problemlerinden korunma ve
ornekler ile ilgili ek bilgiler icermektedir.
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Sekil 3: DeviceNet Aygit Duzeyine Yerlesgtirilmistir

Farkh cesit konektor tipleri DeviceNet Uzerinde kullanilabilir. (Sekil 4) Muharla ve
Muhidrstz konektorlerin ikisi de kullanilabilir. Buyik (mini) ve kiguk (mikro) boy
takilabilir muhadrld  konektorlerde kullanilabilir.  Muhurlt  konektorler gerektirmeyen
artnler icin acik tip konektorler kullanilabilir. Eger takilip cikartilabilir baglanti gerekli
degil ise direk kabloya Vidali ya da kiskacli baglanti uygulanabilir.

T g §

Unsealed Sealed Sealed
Screw Unsealed Mini-Style Micro-Style
Connector Hard Wired annector Connector

Sekil 4: DeviceNet Acik ve Mihirli Tip Konektérleri Kullanilabilir

Tee Taps
| ‘D NN ; I ) WO T
Yerine kurulur = Trunk hatti segmentleri
trunk hatti -Sekillendirlimis mini konektérler =T =T
konektdrleri % =l T \
Drop hatlarn Multiport (Coklu) Taps

- Sekillendirilmis konektérler
-0-20ft. (0-6,1m.)
- mini yada mikro aygitlarda

Sekil 5: DeviceNet Mihirli Tip Baglanti Konektérler
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Trunk
ey
[00000]

00000
[eXeXeXeXo]|

\
00000

/- 10000 )

00000

S 00@ 8@ T~ Drophatti (0-6 m)
Gegici Terminal

Drophatti
destegiile Zero

K"‘m

OO 000

Coaoaal T

[0CooOl
drop Taps panellere takilabilir yada “junction

@0 a @ a
box” lara kablo tutturuculariyla baglanabilir

=

:

Sekil 6: DeviceNet Acik Tip Baglanti Konektorleri

Duagumler guc kesilmeden aga monte edilip cikartilabilir. DeviceNet'in essiz
Ozelliklerinden biride ag (network) Uzerinde herhangi bir noktaya gug¢ Unitesi
eklenebilme yetenegidir. Bu 6zellik fazla gu¢ kaynadi eklenmesini mumkun kilar. Trunk
hattinin akim bayuklaga 8 amperdir.

IDC: Insulation Displacement Connectors

i Butin montajl yapmak icin ¥ S
IDC Modill Tap  dort adet yuva Ustten Goriiniis

& YaSS| Kablo (sadece ikisi gdsterilmistir)

“Shap-on”
(Sikistirmal)
baglanti

Kablodan gececek bicaklari
sikistirmak igin iki adet sizdirmaz vida

Mekanik olarak kilittenmis
4-telli yassi kablo

Sekil 7: izolasyon Degistirme Modiillii Yassi Medya

2. Veri Bagi Katmani

DeviceNet veri bagi katmani CAN spesifikasyonlari ve CAN kontrol cipleri kullanilarak
tanimlanir. CAN spesifikasyonu dominant (lojik 0) ve resesif (lojik 1) olarak
adlandirilan iki veri durumu ile tanimlanir. Herhangi bir verici veri yolunu dominant
duruma gegirebilir. Veri yolu, hi¢ bir vericinin dominant durumda olmadigi zaman
sadece resesif olabilir. Bu olgu CAN tarafindan calistirilan veri yolu arabulucu plani ile
caligir duruma gelir.

CAN tarafindan tanimlanan bazi ¢erceve tirleri:

e Verigergevesi
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o Asiri yuk cercevesi
e Uzak gergeve (remote frame)
e Hata cercevesi

Veriler DeviceNet Uzerinde veri cercevesini kullanarak hareket ettirilirler. Diger
cercevelerin herhangi biri DeviceNet Uzerinde kullanilmaz ya da istisna durumlar icin
kullanilirlar. DeviceNet veri gcergeve formati asagidaki sekillerde gosterilmistir.

Isterframe | 4 no
Space '

Sekil 8: DeviceNet Veri Cercevesi 1
Veri Cergevesi

=
S Message

| Ildentifier

Control DATA (0-8 bytes) CRC

Ack

Tanimlayici ile O ile 8 byte arasi veri yayini
Sekil 9: DeviceNet Veri Cercevesi 2

CAN tastyici duyarli bir ag (network)tur. Ve dugum diger dugumler iletim yapmadigi
zaman mesaj géndermeye calisabilir. Bu 6zellik peer to peer baglantilarina has olan bir
yetenedi mumkun kilar. Eger

iki ya da daha fazla CAN diigimii es zamanli olarak ag (network)’a erismeyi denerse
zararll olmayan (non-destructive) akilli veri (bit-wise) arabulucu mekanizmasi
potansiyel cakigsma problemini veri ya da bant genigliginde bir kayip olmadan ¢tzer.

Non-Destructive Arbitration (Zararli Olmayan C6zim)

e Ethernet'e ¢ok benzer, her digim ag (network) bos iken iletim icin
denemeler yapar.

e Ethernetten farklidir, carpisma (collision) yoktur. Kazanan dugim kendi
mesajl tamamlanana kadar iletime devam eder.

e Bu mekanizma bilgi ve zaman kaybinin olmayacagini garanti eder.
Tanimlayicinin dederi ¢c6zum (arbitration) boyunca 6ncelik sirasini belirler.

e Sistemde hi¢bir tanimlayici birbirine benzemez.
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Diigiim 1 iletir:

E
0| 10110110100 | 0 | 0 | O |1 00000001 XXXX 01{ O
F
Diigiim 2 iletir:
/ Diigiim 2 arbitration’| kaybetti _
ve iletimi durdurdu! 01
0| 10110111
Diigiim 2 hala ACKmesaijl
gonderiyor.
Kablo lizerinde oldugu gibi:
E
0| 10110110100 | 0 (0 | O | 1 00000001 xxxx ;011 O
F
Arbitration
Alani

Sekil 10: Non-Destructive Arbitration (Zararh Olmayan C6zim)

CAN ag (network) tzerindeki tim alicilar baglangic cerceve biti ile resesiften dominanta
kadar ifade edilmis gecisleri senkronize ederler. Tanimlayici ve RTR (Remote
Transmission Request -DeviceNet tarafindan kullaniimayan) biti ile birlikte hakem
(arabulucu) alanini olustururlar. Hakem alani ortam erigsim sirasini kolaylagtirmak icin
kullanilir. Aygit iletim yaptigi zaman, ayni zamanda her gonderdigi biti ayni olup
olmadiginda emin olmak i¢in monitdrler (tekrar geri alr). Bu sistem es zamanli
iletimlerin tespit edilmesine izin verir. Eger bir digum hakem alanini gonderirken
resesif bit iletip dominant bit alirsa, iletim yapmayi durdurur. E$ zamanli iletim yapan
tim dugumler arasindaki uzlasmanin galibi en distuk numarali 11-bit tanimlayic ile
tektir. CAN ayni zamanda DeviceNet tarafindan kullaniimayan 29-bit tanimlayici alan
ile veri ¢cerceve formatini belirler.

Kontrol alani 4-bit uzunluk alani ve iki sabit bit icerir. Bu uzunluk veri cercevesi
icinde bayt sayisini gosteren O'dan 8'e kadar bir sayi olabilir. 0-8 byte uzunludu, sik¢a
degisen kucguk miktarlarda /O verisi ile ¢alisan dusik seviyeli aygitlar (low-end) igin
idealdir. Sekiz byte basit aygitlarda tani (teshis) verisi gobndermek ya da hiz referansi
ve siricunin hizlanma oranini gdndermek icin yeterlidir. DeviceNet ayni zamanda
duguimlere en az protokol kullanimi ile daha fazla miktarda iletim yolu saglayan
parcalama protokoluni de tanimlar.

CRC (Cylic Redundancy Check) dongusel artiklik kontroli anlamina gelir. CRC alani
CAN kontrolorleri tarafindan gergeve hatalarini saptamak i¢in kullanilir. CRC kendinden
once gelen bitlerden hesaplanir. ACK slot igindeki dominant bit ileticiden baska en az
bir alicinin iletimi duydugu anlamina gelir. CAN cesitli hata belirleme ve CRC’ vyi
iceren, otomatik tekrar deneme yapan hata sinirlama metotlari igleterek ¢ok gtc¢lu bir
hata kontrolu saglar. Bu genellikle uygulamaya agik metotlar hatali dugimlerin ag
(network)u bozmalarini engeller.

3. Ag ve Ulasim Katmanlari
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- Veri +

Bilgi Diizeyi Network

Otomasyon & Kontrol Diizeyi Network -

= P
= , )
o /O Kontrol Peer-to-Peer E
o D
> wn
21 Aygit Diizeyi Network =
s =
o

[TH Ayrik ‘ Proses

Sensor

Actuator -

- Maliyet +

Sekil 11: Ag Katmani Yerlegimi

DeviceNet aygitlar ile baglantinin ilk olarak bilgi degisimi amaciyla kurulmus olmasini
gerektirir. Baglanti kurmak icin her DeviceNet Urini herhangi bir Baglanmamis Mesaj
Yoneticisi (Unconnected Message Manager (UCMM)) ya da baglanmamis grup 2 portu
kullanacaktir. Bu iki durumda baz kullanilabilir CAN tanimlayicilarini rezerve ederek
fonksiyonlarini gergeklestirirler. Herhangi bir UCMM ya da baglanmamis grup 2 portu
acik mesajlasma baglantis1 kurmak icin kullanilir. Bu baglanti daha sonra bilgileri bir
diagumden digerine tasimak icin ya da ek /O baglantisi kurmak igin kullanilir. Bir kez
/O baglantisi kurulduktan sonra /O verileri ag (network) Uzerindeki aygitlar arasinda
taginabilir. Bu noktada tim DeviceNet protokolleri /O mesajlann 11-bit CAN
tanimlayicisii¢erisinde bulunur. Geriye kalan her sey veridir.

- Veri +

EtherNet/IP

i ControlNet
5 Foundation Fieldbus H2 =
c Profibus-DP Profibus-FMS L
S Interbus-S Data Highway+ E
ug_ DeviceNet | Fieldbus H1 %

Diger CAN | Profibus-PA

SDs Modbus

HART

riplex,

=

ASi, Se

- Maliyet +
Sekil 12: Ag (network) Yerlegimi

11-bit CAN tanimlayicisi baglanti kimligi (ID) tanimlamasi i¢cin kullanilir. Tek olmayan

baglanti kimlikleri (ID) cok siki bir sekilde, dretici — tiketici uyumlulugunda gerekli

olan tam avantaji saglamak kontrol edilir DeviceNet 11-bit CAN tanimlayicisini doért
farkl gruba bdler. Tanimlana ilk tg grup iki alan igerir; ilk 6 bitlik alan MAC kimligi (ID)
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ve digeri de mesaj kimligi (ID) icindir. Birlesmis (kombine) alanlar baglanti kimligini (ID)
tanimlar. Dort mesaj offline iletisim icin kullanilir.

Aygttlar, istemci, sunucu ya da ikisi birden olabilirler. istemci ve sunucular Uretici,
tiketici ya da ikisi birden olabilirler. Tipik istemci (aygiti) ve baglantisi istek Uretir,
cevap alir. Tipik sunucu (aygitl) ve baglantisi istek alir, cevap uretir. DeviceNet bu
model Gzerinde ¢esitli varyasyonlari sadlar.

Bazi baglantilarda istemci veya sunuculardan herhangi biri sadece mesaj alabilir. Bu
baglantilar dongusel ve durum degisimi mesajlari icin varig yeri olabilir. Benzer sekilde
bazi baglantilar da, istemci veya sunucudan herhangi biri sadece mesaj Uretebilir. Bu
baglantilar dongiisel ve durum degisimi mesajlari igin kaynak olabilir.

Dongusel ya da durum degisimi baglantilari bant genigligi ihtiyacini buyuk 6lcide
azaltabilirler. DeviceNet sitemi igindeki dugumler kendi tanimlayicilarini yonetmekten
sorumlu olacak sekilde tasarlanirlar. Bu tanimlayicilar tim mesafe boyunca dagttilirlar.
TUm dagumler ortam giris kodu kimligine (Media Access Code ID (MAC ID)) ragmen
kendilerini gecgerli kilan tam mesafe mesaj Onceligine sahiptirler. Kopyalanmis
(dublicate) MAC ID algoritmasi sayesinde CAN tanimlayicilarinin merkezi bir aygita
ihtiya¢ duyulmadan ya da her ag (network) kayit edilmeden egsizligi garantilenir. Sekil
13'te 11-bit CAN tanimlayicisi icindeki DeviceNet paylarini gostermektedir.

— :.Ii‘\jl_i.L.iIId_E-i:.l.‘-i J HEN IDENTITY
1a I“‘ n‘[f- -‘=I"I-’1‘]3I rl:. BN UBAGH

% —— WA I -3 Y wsor Oipoun
".|.'---__|'|' e LA ] I g Ly ||||

(=}

i . wop 2
A | \ietsape g {1 |
L aporm |
1 " I b | | - T ] i
11111 o 1 [ i
1 i 1 1 1 PR X] X X} "0-TH lowvahid CAN bdemiliers
e8| 7l E|4]3]2]1] 0

Sekil 13: DeviceNet Igindeki 11-bit CAN Tanimlayicisi

Buradaki 6nemli konu kopyalanmisg digumlerin bulunmasidir. Cinki DeviceNet CAN
tanimlama alani icinde aygit adresini kullanir. Bu sistem kopyalanmis adresli digumleri
bulmak i¢cin bir mekanizma sunar. Kopyalanmis adreslerin olusmasini engellemek
onlarin geceklestikten sonra yerini bulmaktan daha iyidir (Diger CAN tabanli ag
(network)larda bazi seyler hesap icine alinmaz.) DUgum yonetimi konusunda diger
anahtar faydalardan biri de kullanicinin herhangi bir zamanda, sistemin kurulumu
hakkinda hicbir bilgiye sahip olmadan digim ekleyip silebilmesi ve var olan dugumler
arasinda fazladan peer to peer mesajlari ekleyebilmesidir. Merkezilestirilmis kayit
sistemi takimamal ya da yapimamalidir. Dugumler hangi kimliklerin (ID’lerin) hala
kullanimda oldugunu bilinceye kadar ara¢ basitce iki aygt arasinda /O baglantisi
ekleme, oncelik dizeyini belirleme, veri yolu (sinif, durum, 6zellik) ve Uretim (tetikleme)
baslatma icin (dongusel, poll (anket) durum degisimi) istekte bulunmalidir.

4. Ust Katmanlar: Genel  Endustri  Protokoli (Common
Industrial Protocol (CIP))

DeviceNet daha Ust katmanlar igin CIP diye adlandirilan Genel Endustri Protokolt'ni

54



(Common Industrial Protocol) kullanir. CIP kesinlikle nesne yonelimlidir. Her nesne
Ozelliklere (veri), servislere (emirler) ve davraniglara (olaylara tepki) sahiptir. Iki farkl
nesne CIP sipesifikasyonu igine tanimlanmistir: iletisim nesneleri ve uygulama 6zgul
nesneleri. Ayni zamanda dretici Urinde 0zgul nesneleri spesifiksayon degil
fonksiyonellik gerektiren durumlar igin tanimlayabilir (Sekil 14). Verilen Grin tipleri igin
minimum genel nesne takimi yeterli olacaktir. Aygt tipleri ve uUretici farkliliklarina
ragmen aygitlar arasi iglerlik kullanici yararinadir. CIP tabanli ag (network)lar genel
uygulama katmani tzerine yapilandigindan beri hangi ag (network) aygita ev sahipligi
yaparsa yapsin uygulama verileri ayni kalmaktadir. Uygulama programlarinin sisteme
hangi ag (network) aygtinin baglandigini bilmelerine gerek yoktur. Sekil 15te CIP
icerisinde OSI modeli ve DeviceNet tanimlamalari gésterilmistir.

AC Suruct Profili (Ornek)

Uretici A Uretici B Uretici C
start/stop start/stop start/stop
Spe‘_-:ilf_lkaﬁyon fwd/rev fwd/rev fwd/rev
icinde accel/decel accel/decel accel/decel
yayinlanmis power calc. power calc. power calc.
Uretici A Uretici B Uretici C
other eng. units foreign lang. (none)
. . t . calc.
Uretici Eklemeleri R e

Sekil 14: Spesifikasyon Ornegi

The CIP object model
User device SIS
profiles LTI WS Robots Other

CIP application layer
application object library

Application

CIP data management services

(Presentation) explicit messages, /O messages

CIP message routing, conmection managerment

(Session) .
S
Jonser itk
Tml'ISPﬂﬂ |a:.'Er5
2 “ ControlNet
Metwork o Future?
e Ethernet CSMA/CD .:.T.I'::i.usa.

CAN CSMA/NBA frewall.€tC

Data link ph:'lslcﬂl layer

DE“ CE“E‘ h:" r Edlf" et
i p sltalwf

Here is CIP within the context of DeviceMet and the 051 model.

Physical

Sekil 15: CIP Nesne Modeli

CIP ayni zamanda farkli tip aygitlar icin nesne takimlarini minimum ayar
(yapilandirma) seceneklerine ve /O veri formatlarini belirleyen aygtt profillerini de
tanimlar. Standart profillerden birini takip eden aygitlar ayni /O verisine ve

55



yapillandirma seceneklerine sahip olacaklar, ayni emirlerin hepsine cevap verecekler
ve ayni profili izleyen diger aygitlar gibi ayni davranislara sahip olacaklardir. Tablo
2'de gosterilen alttakim aygit profilleri CIP ve DeviceNet tarafindan desteklenmektedir.

Device Profile Device Type No.
AC Drives 02hex
Communications Adapter 0 hex
Contactor Iipex
DC Drives e
DC Power Generator 1Fhey
General Purpose Discrete /O OThex
Generic Device 00hex
Human-Machine Interface 18hex
Inductive Proximity Switch 05pex
Limit Switch Mpex
Mass Flow Controller LApex
Motor Overload 03hex
Maotor Starter ey
Photoelectric Sensor 06 hex
Prneumatic Valve(s) 1Bpex
Position Controller 10hex
Process Control Valve IDpex
Residual Gas Analyzer 1Ehex
Resolver 09

Tablo 3: DeviceNet Tarafindan Desteklenen Aygitlar

DeviceNet ayni zamanda minimum nesne gerekliligi icin Ureticilerin Grtnlerine ek olarak
kendi ozelliklerini eklemeleri igin standart mekanizmalara sahiptir. Bununla birlikte bu
ek oOzellikler DeviceNet tanimlamalarinda tavsiye edilen bi¢cim ile kesin uyumlu bir
sekilde uygulanmis olmalidir.

Diger onemli bir 0Ozellikte CIP tabanhi ag (network)larin diger ag (network)
mimarilerine ayarlanabilmesidir. Bu DeviceNet gibi CIP tabanli ad (network)lar
uzerinde mesaj olusturulmasi, daha sonra da bu mesajin, uygulama katmaninda sunus
olmayan EtherNet/IP gibi CIP tabanli diger bir ag (network)a gecme kabiliyetidir. Bu
dikissiz kopruleme ve yonlendirme kabiliyeti DeviceNet'i diger fieldbus ag (network)lar
ile calismasini saglar. Bunun anlami spesifikasyonun icerdigi nesne takimlari,
koprileme aygitlarinin  bir ag (network)tan digerine mesaj iceriginde oynama
yapmadan mesajl iletmek icin gerekli olan mekanizmayl tanimlar. Bu nesneleri
destekleyen koprileme aygiti kullanildigiz zaman, kullanici sadece mesajin takip
etmesi gereken yolu tanimlamakla sorumludur. CIP, yonetilen aj (network)lardan
bagimsiz bir sekilde mesajin dogru olarak ele alinacagini garanti eder.

4.1. Uretici/Tuketici iletigim Modeli

CIP geleneksel kaynak/hedef modelinden ziyade Uretici/tiketici tabanli bir modeldir.
Uretici-tiketici tabanli aglar bant genigligi kullaniminda daha fazla etkinlik saglarlar.
Mesaj ag (network) tzerinde uretilir, ulagim adresi ile degil fakat baglanti kimligi (ID) ile
tanimlanir. Coklu daguimler daha sonra bagvurulan baglanti kimligi ile veriyi alabilirler.
Bu dinamik baglanti yaklasiminin sonucu olarak ag (network) etkinliginde iki 6nemli
fayda saglanr.

Egder dugum veri almak isterse, herhangi bir zamanda Uretilen veriyi almak igin sadece
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bir kez sormasi gerekir.

Eger ikinci (UgUncl, dordinct vb.) digum ayni veriyi isterse, diger digumler ile ayni
veriyi eszamanl almak igin tim ihtiyac 1 baglanti kimligini bilmektir.

4.1.1. Uretici/Tuketici Ve Kaynak/Hedef iletigim
Modellerinin Karsilastirilmasi

[Kaynak/Hedef iletisim modeli (Noktadan noktaya)

0 Veriler her dugume farkli zamanlarda ulastigindan senkronizasyonu saglamak
¢ok zordur.

0 Sadece hedef farkh oldugu zaman bile mesaj bircok kez génderileceginden
bant genigligi bosa harcanir.

src | dst data crc

Sekil 16: Kaynak/Hedef lletisim Modeli
(Uretici/Tuketici iletisim modeli (veri tanimhdir)
0 Birgok digum tek bir Ureticiden gelen ayni veriyi alabilir.
0 Dugumler rahatlikla senkronize olabilir.

0 Bant genisligi daha verimli kullanilr.

identifier data crec

Sekil 17: Uretici/Tuketici lletisim Modeli

Kaynak/Hedef Modelinin Sinirlamalari

[JAyniI mesaijl bircok aygita teslim etmek icin bircok paket gerektirir.

[ \Veriler farkli hedeflere farkli zamanlarda varacaklardir.

UAJ (network) bant genisligi zerine baski yapacaktr.

[JAglarda Mesaj ve kritik zaman /O’ lari icin farkli sonuclar ortaya ¢ikacaktir.

Uretici/Tuketici Modelinin Yararlari

[JProgramlamayi basitlestirir. (Kontrolsiiz fonksiyonlarda veri yonetimi icin
kontrolore gerek yoktur)

[Throughput'u arttirir. (Ag eski veriler ile doldurulmaz (6rnek: sensor durumlar))

[[Zamana daha uygun cevaplar saglar. (Veri sadece ihtiya¢ oldugunda bir kez
gonderilir (hata azaltimi))
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LEk kablo gerektirmez. (Ayni ag Uzerinde kontrol, programlama ve tani yapilir)
(Uretkenligi arttirir. (Tasarim, kurulum, yénetim, v.b. kolaylagtirir)

Uretici/Tliketici modeli polling (oylama), cyclic (déngusel), change-of-state (cos) (durum
degisimi), master/slave (efendi/kble), multimaster (coklu efendi), peer-to-peer (esler
arasl1), one-to-one (bire bir), multicast (coklu), broadcast (yayin) gibi bircok iletisim
protokoli tarafindan desteklenir.

4.2. On Tanimh Master/Slave Baglanti Seti

Temelde DeviceNet Peer to Peer mesajlasma modelini kullanir. Ancak ayni zamanda
DeviceNet master/slave iligkisi Gzerine tanimli basitlestirilmis iletisim planini destekler.
Bu 6n tanimh baglanti plani 6n tanimli master/slave iletisim seti olarak bilinir. Bu
baglanti metodu, kontrol uygulamalarinda cok sik kullanlan VO mesajlarinin
hareketlerini basitlestirir.

Bircok sensor ve aktuator bazi ©On tanimli fonksiyonlari gergeklestirmek icin
tasarlanmiglardir. Bu fonksiyonlarin gergeklesmesi icin aygta gug verildiginde aygitin
verecegi ve alacagi veri miktari ve veri tipi bilinmelidir.

On tanimli master/slave baglanti seti aygita giic verildigi anda baglanti nesnelerinin
neredeyse tamamen ayarlanmis olmasini sadlar. Aga guc verildikten sonra kalan tek
gerekli adim master aygitinin (aygitinin) 6n tanimh baglanti seti icinde slavelerden
mulkiyet talep etmesi icin veri akigina baglamasidir. Slave aygttlar bir ya da daha fazla
takip eden mesaj tipini kullanarak veri Uretebilirler.

Tip islem Tanimi

Master’in tarama istesinde tanimlanan siraya gore polled /O
mesajl icin yapilandiriimig slaveler, master aygittan “output (¢ikig)”
Polled (oylama) |verisi alacaklardir. Masterin oylama (polling) hizi tarama listesindeki
digum sayisi ile belirlenir. DeviceNet'in baud hizi, master tarafindan
Uretilen mesajlarin boyutu, tarama listesindeki dagimlerin sayisi ve
master aygitinin icsel zamanlayicisi ile belirlenir. Verilen sistem
konfiglrasyonu igin, bu mesajlasma metodubelirleyicilik

sadlavacaktir. Polled 1/O “cikis” verisi unicast vada multicast olabilir.
Dongusel /O mesaji tretmek icin yapilandiriimis aygit verilerini

kesin tanimlanmig araliklarla tGretecektir. Bu tip /O mesajlari

Cyclic uygulama igin uygun olan oranda veri tretimi i¢in kullaniciya sistemi
(dongusel) yapillandirma imkani saglar. Uygulamaya bagli olarak bu sistem
kablo Gzerindeki trafik miktarini azaltabilir ve daha etkin bant genigligi
kullanim int mimkun kilar.

Durum degisimi mesaji Uretmek igin yapilandirilmig aygt, her
degisimde veri Uretecektir ya da kalp atig1 oranini temel alacaktir. Bu
Change of state |@yarlanabilir kalp atis1 orani tiketici aygitlarinin Greticinin hala hayatta
(durum degisimi)ve aktif oldugunu bilmesini saglayan bir yoldur. DeviceNet
dagumlerin genisliginde tagsmaya yol agmalarini engellemek igin
durum degisimi mesaiji Uretim sikligini sinirlandiran kullanici ayarli
Uretim sinirlama zamanini da tanimlar. Kullanicilar verilen uygulama

senaryosu icinde bu parametreleri, optimum bant genisligi kullanimi
Tablo 4: Master/Slave Baglanti Setinde Slave /0 Mesaj Tipleri

4. DeviceNet'in Yararlari
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Kablolamay1 azaltir ve kolaylastirir.
e  Kablolama ve kurulum maliyetini azaltir.
Baslama zamanini (sistemi ¢aligir duruma getirmek icin gereken zamani)
azaltrr.
e Aksaklik suresini (sorunlarin ¢ézulmesi igin gereken sureyi) azaltir.
Gucu kesmeden ag (network) tzerinden aygtlarin ¢ikariimasi, eklenmesi
yerine baglanmasini mumkun kilar.
Farkli Greticilerin Urettigi aygitlarin birbiriyle degistiriimesini olanakl kilar.
Suratli hata bulmay1 saglar.
Hizli ve verimli iletisim saglar.
AJ (network) Gzerinde aygtlarin yapilandiriimasini kolaylastirir. (hem
kurulumda hem de ¢aligma zamaninda konfigtre edilebilir.)

5. DeviceNet’'in Uygulama Alanlari

Otomotiv sektdrt (otomotiv transfer hatlari, boyama ve isleme hatlari)
Yiyecek ve icecek sektoru (igsleme ve paketleme)

Malzeme igleme

Paketleme

Yuksek hizli montaj

Odun hamuru & kagit

Yariiletken Gretimi

Hizli cevap gerektiren uygulamalarda

Guvenlik gerektiren yerlerde (otomatikler vs.)

Sistemi uzaktan monitdrlemek gerektiginde

6. ODVA (Open DeviceNet Vendor Association)

ODVA DeviceNet spesifikasyonlarini yoneten ve DeviceNet'e dunya c¢apinda
destek veren badimsiz bir organizasyondur. ODVA Ureticiler ile caligir, gelistirici
araclari, gelistirici egitimleri uyum testleri ve satig aktiviteleri hakkinda destek saglar.
ODVA DeviceNet Urin spesifikasyonlarini yaymnlar ve spesifik (6zel) drin sinfflari igin
aygit profillerini gelistiriren Uretici Ozel ligi Gruplar’ni (Special Interes Groups (SIG))
destekler. Herhangi bir uretici ODVA'ya uye olabilir ve Ozel ilgi Grup’larina (Special
Interest Group (SIG)) katilabilir. SIG’ler DeviceNet spesifikasyonlarinin gelismesine
katkida bulunurlar. Blylk ve kiguk sirketler esit s6z hakkina sahiptirler. ODVA
kanunlarla DeviceNet spesifikasyonlari Uzerinde bozulmayan bir koruma saglar

ODVA Amerika tabanl bir kurulustur. Fakat Warwick Manifacturing Group, CAN

Lab Avrupa ve ASTEM RI Kyoto (Advanced Software and Mechatronics Reserch
Institute of Kyoto) Japonya ile tslerini genigletmistir.
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Test Lab

Test _Lab 1 of Warwick Test Lab
Uof 1ch1gan DeviceNet e ASTEM
' UK “PmODVA  gng, Japan

Europe I ODVA

-~ Japan

ha ODVA
China

ODV A
Austraia

ODV A New

Zealand

Sekil 18: ODVA'nin Diinya Uzerindeki Dagiimi

6.1. ODVA'nIn Gorevleri

DeviceNet teknolojisini yonetir.

Spesifikasyonlari yayinlar.

Test yazilimlarini yayinlar, test merkezlerini caligtirir.

DeviceNet teknoloji ve Urilinlerinin gelecegini yonetmek icin forum saglar.
Kullanicllar ve sistem kuruculari i¢in servisler ve DeviceNet araglari
saglar.

Uluslar arasi standardizasyonu takip eder.

Uretici pazara sunum hizini(Time-to-Market) azaltir.

DeviceNet'in tanitimini yapar.

Grup uyelerinin genel satig eforlarini ydnetir.

6.2. ODVA'nIn Hizmetleri

Uretici ID (kimlik) kaytlarini korur.

Bagimsiz test laboratuarlarini isletir.

Kurucular ve gelistiriciler i¢in egitim saglar.

Bilgi kaynagiudir. (Literatir olusturur, telefonla uzmanlara yodnlendirme
yapar)

Coklu dretici uyum problemlerini ¢ézer ve benzeri olmayan konularda
karar verir.

Web sitesi destegi: www.odva.org

Dr. DeviceNet (Ucretsiz teknik destek)

6.3. ODVA'nIn Sagladigr Araglar

ODVA sistem gelistiricilere veya kurulum teknisyenlerine DeviceNet icin cesitli
araglar saglar. Bunlar DeviceNet ag (network) monitori ve DeviceNet asistanidir.

6.3.1.

DeviceNet Ag (network) Monitori

DeviceNet ag (network) monitorti ag Gzerindeki kisa devreleri tespit eder, gerilim
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seviyelerini monitorleyerek yuksek ve algak gerilim seviyelerini gosterir. Ayrica otomatik
olarak veri yolu hizini tespit ederek 125, 250 ve 500 KBPS hizlarini gosterir. Veri yolu
trafigini izleyerek trafik hakkinda bilgiler verir. DeviceNet ag (network) monitéri ayni
zamanda hatall gergevelerin tespitinde de kullanilir.

vervons oo

Line Bus
Condition Activity

Polanity 125K Grozp 1
-

L)

Voltage . Group 2
-

Greap 3

ERROR Grosp 4

www odva.org

VA

Marstatared b LA by Dnartwrs oy e

Sekil 19: DeviceNet Ag (network) Monitori

6.3.2. DeviceNet Asistani

DeviceNet asistani sistem dizaynina yardimci olmak i¢in tasarlanmigtir. Bu ara¢ gug
ve uzaklik limit kontrollerini yaparak kablo bilesenlerini secger. Gerekli olan tim
bilesenleri listesini otomatik olarak olusturur.

["7 Untitled - DeviceNet Assistant

File Metwork Tools View Help

]2 N e N Y e s A

Untitled
Power Supply @ 0 meters
1.0m 2.0m 6.0m
g . . .
BarCodeR
131

Max Comm Rate:  S00kbps Total Drop Line Length:  8m Cable Distance:  11m
Current Usage / Max:  1.360/8.0004 | Voltage Drop / Max:  0.063/4.650V Trunk Length:  6m

[ []] 16% ] 1% Trunk Type: KwikLink
Ready =] SCRL

Sekil 20: DeviceNet Asistani
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Bu yardimci araglar diginda Dr. DeviceNet, www.odva.org ve DeviceNet Universitesi
ODVAnIn diger hizmetleridir. ODVA {run kataloglari (Yazili, CD-ROM, Web),
spesifikasyonlar (Yazili ve CD-ROM), haber klipleri, DeviceNet haber mektuplari
(gazeteleri) gibi yayinlari da kullanicilara sunmaktadir.

7. DeviceNet Kullanan Mevcut Uriinler

Sensorler
Vanalar

Motor koruyucu/kontrolérleri
AC/DC suruculer
I/O’lar

PLC'ler

PC arabirimleri
S/W drinleri

HMI

Gelistirici araclar
Ve daha birgoklari

8. DeviceNet Uygunluk (Conformance) Testi

ODVA uygunluk testi drinlerin fiziksel katmandan uygulama katmanmna kadar
spesifikasyondaki ilgili konular bakimindan uygunlugunu onaylamak i¢in tasarlanmigtir.
ODVAnIn yetkili test servis saglayicilarinin birinden asagidaki tim testlerden gecen
aygitlar ODVA'nin DeviceNet uygunluk (conformance) testinden gegmis olur.

8.1. Control ve Bilgi Protokolii (Control and Information Protocol (CIP)) Testi

Kontrol ve bilgi protokolu testi trinin CIP, mesaj ve DeviceNet i¢cin gereken
servislerin gerekKliliklerini karsiladiklarini dogrular. Uygulama katmanindaki aygit
profilinin uygunlugunu test eder.

8.2. DeviceNet Elektronik Veri Tablosu (Electronic Data Sheet (EDS) Testi

DeviceNet elektronik veri tablosu testi Urinin Electronic Data Sheet'inin (ASCII metin
dosyas! Uretici tarafindan saglanir) dogru grameri ve aygit kimligi, desteklenen mesaj
tipleri, yapilandirma parametreleri, parametre listesi dahil gereken tum drun bilgilerini
icerdigini dogrular. Bu dosya ag (network) yapilandirma yazilim araglari tarafindan ag
(network) tGizerine aygitlarin kurulumuna yardim etmek icin kullanilir.

8.3. DeviceNet Fiziksel Katman Testi

DeviceNet fiziksel katman testi Urlinlerin fiziksel katmaninin tasarimmnin uygunlugunu
ve dizgin bir sekilde isledigini dogrular. Ornek olarak, bu test operasyon boyunca
geriim ve akim seviyelerinin izin verilen aralk icinde kaldidini, konektorlerin ve
belirleyicilerin (indicators) ODVA spesifikasyonlarini karsiladigini dogrular.

8.4. DeviceNet Sistem Testi

DeviceNet sistem testi Grtndin ¢oklu dreticili DeviceNet sistemi iginde ¢alistigini onaylar.
Urin 64 diigumltcoklu treticili ortama urulur (takilir) ve 6zellikle potansiyel ¢oklu islerligi
ve sistem problemlerini tanmlamak igin tasarlanmis ¢esitli durumlarda calistirihr. Urlinler
sisteme gic vermek icin baglatlan farkli iglem zincirleri (power-up sequences)
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slresince acik ve /O baglantilarini basarili bir sekilde kurmalidir ve Urlnler diger
dagumler eklendiginde ve ¢ikarildiginda ¢evrimici kalmalidir. Test ani zamanda aygitin
farkli Ureticilerden gelen tarayicilar ile agir ag (network) trafigi altinda caligacagini ve
Electronic Data Sheet dosyasinin aygiti yapilandirmak igin kullanilabilecegini dogrular.

8.5. DeviceNet Gl¢ Kaynagi Testi (EK test)

DeviceNet glc kaynagi testi gu¢c kaynaklarinin gerekli olan gerilim ve akim
degerlerini sagladiklarini ve cesitli yik kosullarinda spesifikasyon gerekliliklerini yerine
getirdiklerini dogrular.

8.6. Yariiletken Testi (Ek Test)

Yariiletken testi yariiletken Uretim araglari Gzerinde kullanilan DeviceNet Urtnleri icin
farkll seviye bir testtir. Yariletken 0Ozel testlerine kabul edilecek drlnler ilk 6nce
standart testlerden gec¢melidirler. Bu ek seviye test, CE ve SEMI S2 gerekliliklerini
saglayan yariiletken Uretim araclari Uzerinde kullanilan DeviceNet aygitlari icin ODVA
spesifikasyonuna ilave edilmis arabirim rehberi ile konektorlerin, belirleyicilerin
(indicators), anahtarlarin, izolasyonun, gicin ve nesne davranislarinin uygunlugunu
dogrular.

9. DeviceNet Spesifikasyon Markasi

Urtin bir kere uygun (conformance) uygunluk testlerinden gegctiginde, ODVA (ireticiye
uygunluk markasini kullanmasina izin verir. Uygunluk testinden gecen Uurdnlerin
Ureticilerinin listesi ayn1 zamanda ODVA web sitesinde mevcuttur. Kullanicllar sadece
spesifik bir Grtinin uygunluk markas1 alip almadigini internet sitesinden bulabilirler veya
aygit izerindeki Uriin markasindan anlayabilirler.

DeviceNet

CONFORMANCE TESTED

Sekil 21: DeviceNet Uygunluk Markasi

ARen-Bradiey GLI, nw 2

AT, NO. | SERIES  REV. GPAS
:?n"uuﬁusauzs MJ‘I @“‘ S Gove
: T34

123453?3:&1;1 uno ono ATA
EXTERNAL SUPPLY 9VDC, 1ARA MADE IN SHEET FOR
POWER CONSUMPTIONBSD128456 MM/YY U.S.A. | INSTAL. INFO.

Sekil 22: DeviceNet Uygunluk Markasi Almig Uriin Etiketi

DeviceNet. ve CIP ODVANIn tescilli markasidir. DeviceNet CONFORMANCE
TESTED ODVAnIn kayitl sertifikasyon markasidir. EtherNET/IP ODVA tarafindan
lisans altinda kullanilan tescilli markadir. ControlNet ControlNet INternational'in tescilli
markasidir.

10. ODVA Uyeleri

Diinya Uzerinde 700°'Un Gzerinde ODVA (iyesi Uretici vardir. Bunlardan bazilari: ABB,
Allen-Bradley, ASCO/Joucomatic, Banner, Beldon, Cutler-Hammer, Festo, Fischer-
Rosemount, Hitachi, Mitsubishi, Nematron, Omron, Parker Hannifin, Pepperl+Fuchs,
Reliance, Schneider Electric, SMC, SST,Toshiba, Turck, Wonderware, Alvey, Jervis B.
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Webb, KR Automation, Rapistan Demag, ...

11. DeviceNet Kullanan Onemli Firmalardan Bazilari
Anheuser-Busch, Applied Materials, Baxter Healthcare, Caterpillar, DuPont, General

Motors, Giddings & Lewis, Heineken, Hershey Foods, John Deere, LaFarge Cement,
Motorola, Nestle, Pepsi, Proctor & Gamble, Philip Morris, Quaker Oats, Ralston-Purina.
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DEVICENET UYGULAMALARI

F@Jleff}’rgj’j:t SCXeintegraton=liNetworlalDevice Net)-Net {000

ZsFile Edit Wiew Insert MNebwork Component Tools Windows Help

b & A 5 #, [0 <]
8, 38 E i) Ry .
x|
= % NewProject
= ﬁ’i Devicehlet =3 = ’
= Metwork[DeviceNe
#00 #01 vz
14 DRME CJ1u-ORME 1 GRTI-DRT
l Jlﬂann 1@#00
[

Master plc no numarasi 0, slave plc nod numarasi 1. Smart slice cihazinin nod
numarasi 2.

Master plc Gzerinden devicenet agi transfer edilemiyor. Slave plc Uzerinden ag transfer
ediliyor. Cok 6bnemli bir problem ¢6zemedik

Smart slice in iginde agagidaki alt tniteler var.Edit digmesine basildiginda ilgili alt
birimle ilgili parametre au,yarlari yapilir.

EdiDEViCEParaMELETS LE

| General 140 Mode |

Configuration
Slot | Product Name ‘

0”2 GRTI-ODAT
03 GRTHD4
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Vice

2=

General | 1,0 Module |

Caomment

Metwork Power Voltage

Unit Conduction Time

| My 11.0-50¢)
I 2 Hours [0 - 423496723 Houwrs |

Last Maintenance Date

I 2omooAm - l

Upload Download | Compare | Reset |

General Analog Input 0 |Ana\og Input 1 |

|

170 Camment : I

Last Maintenance Date : | 2010/001/01 - Adjustment...

- Function Chai

[~ Moving Average [ Peak/Battom
I~ Scaling I~ Topivalley

Fange/Data Allocation |

[~ Comparator I~ Rate of Changs
™ Cumulated Count

Parameter Name |

Walue [

0000 Input Range:
0001 Analog Datal Alocation
0002 Analog Data2 Allocation

- Help

-1

RawValue

Select Analog Data that you would
like to allocate to Yalue Attribute.

Default : Raw Value

Default Setting

Network menusiinden transfer pc to network segilir. Ag transfer edilir.

Tamam iptal
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X|

Slave Function ]
140 AllocationN] |

EdifDeVicerParametens
Communication Cycle Time ] Meszzage Timer ]
General 140 AllocalionidUT) |

Unregister Device List
# | Product Name

| Out Size | Ih Size |

hid V¥ fwto allocation as is registered.

Register Device List

#t | Produ.. [ OutSize | OutCh [Insize [ Inch C
a0 CHW. 2Byt 3200BM00  ZBpte 330000
£P802 GRTL. 1Byte  3201BM00  TBpte  3301:EN0

Advanced Setup... Register/Unregisterd

Yukarida nodO master plc nin adres tablosu gortltyor. 3200 nod1 slave plc nin ¢ikis
adresi, 3300 de giris adresidir. 2 byte buyukluge sahiptir. Nod2 smartsliceninin out
kanali 3201, in kanali da 3301 dir. BUNLAR MASTER PLC TARAFI ADRESLERI.
SIMDIi DE SLAVE LERDE BUNLARA KARSILIK ADRESLER VAR.

Asagida I/O allocation out sekmesi gortndyor.

EditbeviceFarameters E
Communication Cycle Time ] Message Timer ] Slave Function ]
General 170 Allocation[OUT) l 120 Allocation(IM] ]
# | Product ... | Size | Ch | © | Auta
£un CiwD.. 2Bpte 3200:Bit00
&0z GRTID.. 1Bpte 3201:Bit00 Delete
Edi...
Infarmation
temory Elock 1 Memory Block 2
Ch Product Na... Ch | Product Na... |
W 3200:Bit00 #HO1 CTw-.. =50 W 3400:Bit00 ]
W G200:BR05  HO1 CUTw-. W 3400:Bit0S
W 3201Bit00 HOZ GRT1-.. W 3401:Bit00
W 3201:Bit05 W 3401:Bit03
W 3202:Bit00 W 3402:Bit00
W 3202:Bit08 W 3402:Bit03
W 320300 W 3403:Ei00
W 3203:Bit08 W 3403:Bit03
W 3204:Bit00 W 3404:Bit00
W 3204:Bit05 W 3404:Bit03
[ R Wl 2405 BN
Tamam | iptal |

I/O allocation in sekmesi asagida goruliyor. Burada da master plc adresleri gorilebilir.

Edit digmesine tiklanarak bu ar,dresler degisebilir.




|
bditiDevice Parameters

||

Communication Cycle Time ] Meszage Timer ] Slave Function ]
General ] 1/0 Allocation[OUT) 140 Allacation(IN)
# | Product ... [ Size | ch lc| Ao
@ Ol CITw-D.. 2Bute 3300:Bit00
£ H02  GRT1-D.. 7Byte 3301:Bit00 Delete
Edit...
Infarmaticn
Memary Black 1 Memary Block 2
Ch | Froduct Na... |D Ch | Product Na... |D
W 3200:B400  #01 CITw-.. == W 3500 Bit00 =
W 3300:Bit03  #01 CITW-.. W 3500:Bi03
W 3301:BI00 #02 GRT1-. W 3501800
W 3301:B02 HOZ2 GRTI-.. W 3501 Bid3
W 3302BR00 HOZ2 GRTI-.. W 3502 Bi00
W 3302BR05  HOZ2 GRTI-.. W 3502 Bi03
W 3303:BR00 HO2 GRTI-.. W 3503 Ei00
W 3303:B05 #O02 GRTI-.. W 3503 Bi03
W 3304:Bit00 #02 GRT1-. W 3504:Bi00
W 33046108 W 3504:Bi08
W 270F-RiN g W 2FNR RN g
Tamnarm | iptal

[
{a
==
L&
>
=)
L2

L

L

—_—

Block - w | Start'word: 3300

&llozated : |3300 & Low © High
Ocoupied: |2 Byte

Ok Cancel

T

Asagida slave plcnin (nod1) slave fonksiyonundaki adres tablosu gortintyor. 3370 out,

3270 de in olarak atanm gtir.

68



Talln 1 rl- - =i = -
Bt DeVICeParaimeLers \3
General | 140 Allocation[dUT] | 140 Allocationd] |
Communication Cycle Time | Message Timer Slave Function

f+ Auta Connection

ouT IN

Area: 170 Relay - Area: -
Allocated : |33 Allocated ; |320
Occupied : |2 Byte Occupied : |2 Byte

™ User Setup

Pol | BitStobe| COS | Cyeic |

[/0Reey <] || tea:  [UDRemy ]
o g
b g

Tarmanm | iptal

Outlar (Maste 3200-slave 3370)
In ler (Master 3300-slave 3270)

Master ve slave plc lerdeki outlar ve inler birebir haberlesirler. Ornegin 3200.0 adresi
lojik 1 yapildiginda 3370.0 adresi de lojik-1 olur. 3300

Master plc'ye asagidaki programi yazdim.

v o [Program Mame : NewProgram]

[Section Mame : Sectiont]

master out 3200
I 0.00 G100
|l

F200.00

B master in 3300

3300.00 G
|

2

Slave plc’ye de asagidaki programi yazdim.



U [Program Mame : MewProgram1]

1}
[Section Mame : Section1]
slave plc out 3370
337000 G 1.00
}
1 3 l slave plc in 3270
0.0z 107
f
3270.00

Master plc’de 0.0 girigi aktif edildiginde yukarida goruldugu gibi slave plc de 3370.0
tzerinden 1.0 ¢ikisi aktif ediliyor.

Slave plc’de 0.2 girigi aktif edildiginde master plc de 3300.0 Gzerinden 1.1 ¢ ki aktif
olur.

[Program Name : MewProgram1]
[Section Mame : Section]

master out 3200

I 0.00 g G 1.00

? ///////////////////// f 3200.00

W master in 3300

3300.00 G101
I
1T

SMART SLICE UYGULAMALARI
1) GRT1-AD2 analog giris modulinin kullaniinmasi

Analog giris moduline kanalO’'a 0-10V giris verildi. Smart slice nod numarasi 2.
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iUt R arametersi= =0 NG RINEALD E

General l.-’-‘«nalog Input D] Analog [nput 1 ]

Comment : |

Urit Conduction Time . 2 Hows [0- 429496723 Hours |

Drefault Connection Fath [ In]: |Analog Diata

L«f L

Default Correction Path [ Out ]: | Disable

Last Maintenance Date ;| 2010/01/01 -

Awvailable Channel : |2 -

| | |
Tarnam | iptal |

EditiUnit Parameters - #01 GRIfM-ADZ B]

General  Analag Input 0 ]Analog Irput 1 I

140 Comnment : ||

Last Maintenance Date : |2010/01/01 -

Function Choice

™ Moving &verage | Peak/Baottam ™ Comparatar I” Rate of Change
™ Scaling [ TopMvalley ™ Cumulated Court

Fange/D ata Allocation

Parameter Mame | Walue
0000 |nput Flange o-10v
0007 &nalog Datal Allocation Fiaw Walue
0002 Analog D ata2 Allocation Faw YWalue
Help
MOTE! Input Hange izn't enabled Default : 0 - By

only by changing this parameter.
RESET ar re-start iz required.

Default Setting

Tamam | iptal |

Yukarida goérulddugu gibi giris 2 kanal yapildi. Analog kanal 0 0-10V a ayarlandi.
Gerilim gigiri yapildi. Baglanti terminalleri AD2 modulug Gzerinde sol situnda yukaridan
2. ve 3. terminaller. INO + 2. terminal, INO — de 3. terminal.
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Edit Device Parameters B'

General | 1/0 Madule |

Comment :

Metwork, Power Yoltage :

Unit Conduction Time :

Last Maintenance Date :

20 10 250v)
2 Hours [ 0 - 429496729 Hours |

2mo/m/m hd

Tamarmn I iptal |

Network gerilimi 24V yapilmali.

Unregister Device List

EdiDeviceEarameLers BI
Communication Cycle Time ] Message Timer I Slave Function ]
Gereral | /D AlocationOUT) | 140 AllocationN) |

# | Product Name

| Out Size | In Size |

Fiegister Device List

* | ¥ suto allocation as s Tegistered.

# | Produ.. | Outsize [ OwCh  [inSize  [Inch [ |

£ H01 Clw. 2Epte
£ 402 GRT1. 1Epte

Advanced Setup...

3200:Bit.. 2 Byte 3300:Bit...
3201:Bit.. 7 Byte 33071:Bit

Register/Unregisterd

Tarnarn | iptal |

3201 out kanali, 3301 ise in kanalidir. PLC memory CIO alaninin asagidaki gibi

degistiriyoruz. Potu ceviriyoruz.

3302 adresinde 9,8V icin 1706 bilgisi tretildi.
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et 0]

[EREET

Start Address: 3300

Sefvalue |

+

[

+2

+3

| -

Clo3300

0000

|Doo4

CIO3310
ClO3320
ClO3330
ClO3340
ClO3350
CIO3360
ClO3370
CIO3350
ClO3330
ClIO3400
CIOEAN

aono
Qoo
Qoo
Qo000
Qono
Qoo
Qo000
aono
Qono
Qoo
nnnn

ao0o
aono
aono
0000
aono
aono
Qo000
ao0o
aono
aono
nnn

1706
aono
aano
aano
Q000
aano
aano
Q000
aono
aano
aano
nnnn

FFFF
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
nnnon

aonn
naon
aann
aann
aonn
aaonn
aann
aonn
naon
aaonn
aann
nnnn

Qo000
aono
Qoo
Qoo
Qo000
Qono
Qoo
Qo000
aono
Qono
Qoo
nnnn

=

St 0|0

Start Address: 3300

Setvalue

+l

+1

+2

|+7

|+8

CIO3300

0000

|ooe

ClO3310
CI03320
ClO3330
ClO3340
ClO3350
CIO3360
CIO3370
ClO3380
ClO3350
Clo3400
CICEA1N

Qo000
Qoo
Qo000
Qo0o
Qoo
Qo000
Qoo
Qo000
Qo0o
Qoo
nnnn

aooo
Qoo
Qo000
Qoo
Qoo
aooo
Qoo
Qo000
Qoo
Qoo
nnnn

aaono
naoo
aaono
Q000
0000
aaono
naoo
aaono
Q000
0000
aaono
nnnn

FFFF
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
nnon

aano
aaono
aano
Q000
aano
aano
aaono
aano
Q000
aano
aano
nnnn

aano
aono
aano
Q000
aano
aano
aono
aano
Q000
aano
aano
nnnn

aono
ao0o
aono
0000
aono
aono
ao0o
aono
0000
aono
aono
nnn

Qoo
Qo000
Qoo
Qo000
Qo0o
Qoo
Qo000
Qoo
Qo000
Qo0o
Qoo
nnnn

aono
Qoo
aono
Qooo
Qoo
aono
Qoo
aono
Qooo
Qoo
aono
nnnn

aooo
aooo
aooo
0o0oo
aooo
aooo
aooo
aooo
0o0oo
aooo
aooo
nnnn

0V icin yukaridaki gibi 0000 degeri elde edildi.

2) GRT1-AD2 analog girig modultntn kullaniinmasi —Kanal-1'e analog akim

cikish indiktif sensor baglanacak.
Kanall'in parametreleri 4-20mA yapildi.
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X

Generall Analog Input 0 Analog Input 1 |

140 Comment : I

Last Maintenance Date : |201DHEI1 A - I

Adjustment... |

~ Function Choice

[ Moving &verage [ Peak/Batom
[ Scaling I Topfvaley

[ Cormparatar
[~ Cumulated Count

R ange/D ata Allocation I

[ Rate of Change

Parameter Name Walug
0000 | nput Range
00071 Analog Datal Allocation FawYalue
0002 Analog Data2 Allocation Rawalue
—Help
MOTE! Input Range isn't enabled | Default; 0 -5
only by changing thiz parameter. —
RESET or re-start iz required. - |

Default Setting |

Tarnarn

iptal

CX integratérde nod2 nolu smarslice sag tiklandi. Download ile yeni parametre ayarlari

bu cihaza yuklendi.

g Wizard

£ Monitor ...

Edit...

Reset

&load..
#H Save

Maintenance information

4 pload

Register to another component

Export

Compare

& Cut

Copy

R Paste
Delete

Change MNode address
Change Component Comment., .
2 1/0 Comment

Start 3 dedicated ool

' Properties

Sonra sensor analogl’e baglandi. Kanal-1 3301 e bagli. Zaten yukarida 3301 adresine
0004 sayisi gorulayor.

3) OD4-1 Cikis modulindn kullaniimasi
PNP transistor ¢ikislarina sahip. 0, 1, 2, 3 diye gikiglari var.
Baglantilar agagida. Outpultlar 3201’e bagl!.
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0 1 HICBIR CIKIS YOK.
NC | NC
ZG g - [PLLC Memory - omron - Cl0
File Edit “iew Grid Cnli Window Hel
NC | NC - 2
2| 8le | mlal® = 51 sulfi] =] alalq)
iz
o el 58 o34 1
==
§ CIiM - CPULL o)
& CIO bart Address: 3201 |
oA | |
w1 ’ +D|+1|+2|+3|+4|+5|
i CI03200 [0000 [0000 JOOOD (0000 (0000 |0000
@ IR 7103210 |0O00 0000|0000 (0000 (0000|0000
TI03220 |0O00 (0000 (0000 (0000 (0000|0000
i DR CI03230 |0000 0000|0000 (0000 (0000|0000
W D TI03240 |0000 0000|0000 (0000 (0000|0000
oy TI03250 |0O00 (0000|0000 (0000 (0000|0000

1 DEGERI GIRILINCE UNITE UZERINDE 0.CIKIS AKTIF OLUYOR. 24V degeri
geliyor.

et [0

Start Addrezs: 3201

+ | +1 | +2 | +3 |
CIO3200 (0000 (0001|0000 {0000
Clo3210 (0000 0000|0000 (0000
CIO3220 (0000 0000 0000 (0000
CIO3230 (0000|0000 | 0000 (0000

2 degeri girilince sadece 1. ¢ikis aktif, 3 degeri girilince 0. ¢ikis ve 1. ¢ikis aktif oluyor.
4 girilince 2.¢kig, 8 girilince 3. ¢ikis aktif oluyor. 24 v'a ulagliyor.

4) ID4-1 girig modulinun kullaniimasi

PNP transistor girislerine sahip.Girig verilmesi igin +24V uygulanmasi gerekiyor. 0, 1, 2,
3 diye girigleri var.
Baglantilar agagida. .

0 1 Sinyal
V V +24V
G Gov

2 3

V V

G G

3 kablolu sensoére 24V ve 0V yukaridaki sirada baglanir. Sensor sinyali(24V) ilgili girise
uygulanir. Dogrudan sinyal uygulanacaksa limit anahtar gibi Anahtarin bir ucu 24V'a
diger ucu da ligili girise baglanir.

Ornek olarak giriglere dogrudan 24 V uygulayalim Memory alanini izleyelim.
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0. girise 24V verildi. 3304 nolu adreste 0001 gorulda.

St [0

Start Address: 3300 | | Sefvalue |
Chengelic | | | |

+0 | +1 | +2 | +3 | +4 | +5 | +6 | +T | +8 | +9 |
ClOF300  j0000 | DoO14 0000 (FFFF 0004 0000 0000 0000 0400 o000
Ci>3310 (0000 Q000 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 Q000 (0000|0000
CID3320 (0000 (0000 |Qo0d (0000 0000 004c 00od 0000 04co  |oood
CID33530 (0000 (0000 Q000 (0000 0000 00ac |o0ood  00od  0aco0 o000
CID3340 (0000 (0000 Q000 (0000 0000 00ac |o0ood 00od 0aco0 o000
CI>3350 (0000 Q000 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 Q000 (0000 (0000
CIZ3360 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 Q000 (0000 (0000
CIZ3370 (0000 Q000 (0000 (0000 Q000 (0000 (0000 Q000 (0000|0000
Ci>3380 (0000 Q000 (0000 (0000 (0000 (0000 (0000 Q000 (0000|0000
CID3390 (0000 (0000 |Qo0d (0000 0000 004c | 00od o 0000 04co  oood
Clo3400 (0000 Q000 |00 (0000 0000 004c 0000 0000 04c0  |ooo0
CIO34N  INNNn innnn- Innnn- innnne innnne innnne innnn. innnne innon - innnn

1. girise 24V verildi. 3304 nolu adreste 0002 goéruld.
2. girige 24V verildi. 3304 nolu adreste 0004 goruldd.
3. girise 24V verildi. 3304 nolu adreste 0008 gorulda.

Ornegin 0. ve 1. giriglere 24V verilseydi 0003 goriilecekti.

PROFIBUS

Profibus(Process Field Bus) genis kapsaml dretim ve proses otomasyonu igin
tasarlanmis Ureticiden bagmsiz ag¢lk saha bus standartidir. Profibus haberlesme
sistemi Siemens'inde icinde bulundugu bir cok PLC Uretici firma tarafindan gelistirilen
ve standart olarak kabul edilen bir ag sistemidir.Farkli amaclar igin geligtirilen
PROFIBUS sistemleri olmasina ragmen biz sadece PROFIBUS DP (merkezi olmayan
cevresel birimlerin) Gzerinde duracagiz.

PROFIBUS DP (dezentrale peripherie) otomasyon cihazi ile merkezi olmayan cihazlar
arsinda hizli bir sekilde ver alig verisimi saglayan bir haberlesme sistemidir. Ozellikle
PLC'nin merkezde, c¢evre birimlerinin (slave) ¢alisma sahasinda (isin yapildigi yerde)
oldugu durularda iletim hatlarinin  olusturulmasi c¢ok kolay bir gsekilde
gerceklestirimektedir.

Merkezdeki CPU (master) giris bilgilerini slave'lerden okur, bunlari igler ve c¢ikis
bilgilerini slave'lerin ¢ikislarina yazar.

Profibus Teknik Ozellikleri
Her bir bus bélimine 32, toplam 126 katilimci baglanabilir.
= Cevre birimleri (slave'ler ve saha elemanlari (sensor, motor) galisma esnasinda
takilip ¢ikarilabilir.

= Bu dagilimi “token-passing” sisteminin “master-slave” sisteminin ydnetimine
gore yapllr.
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= Veri transferi iki damarli blendajli kablo veya optik iletkenler ile yapilir.
= Veri iletim mesafesi elektrik kablolariile 12 km , optik kablolar ile 23.8 km kadar
olabilir

Modidler degistirme ve cihazlarin degistirilebilmesi mimkundur.

Her turli PROFIBUS-DP network sisteminde temel adimlar

Batun slave moddller bir master ile birlestirilir.

2 master kullanilarak network genigletilebilir.

Adres aralig1 her slave modil i¢cin 244 byte misaade eder.

Master konfigirasyonu tamamlandijinda network yapis 1 da belirlenir.

Profibus ayarlarini yapan kullanici, tim slave moddller i¢in tek bir ID numarasi
kullanmalidir. Ayni ID numarasi verildiginde sinyal cakismasi yasanacagindan
PLC hata moduna geger.

e Profibus sistemler PLC’ ye direk olarak bir kablo vas itasi ile baglanti saglarlar.

Remote I/O (Profibusli Valf Adasi)

PROFIBUS, kullanim alanina ve tipine goére , haberlesme protokolleri (DP-PA-FMS)
sunar .

Profibus DP (DP-Decentralized Periphery/Dagitimis Cevre anlamina gelmektedir) , en
cok kullanilan haberlesme tipidir. Hiz, etkinlik ve dusik baglanti maliyeti 6zellikleri
sebebiyle tercih edilir. Merkezi dagtimis cihazlarla haberlesme saglandigi gibi
(Siemens ET200) akilli saha cihazlari ile de haberlesme saglanabilir(Motor suruculeri,
debimetreler vs...)

Profibus-DP haberlesme fiziksel yapi olarak RS485 velveya fiber optik alt yapisini
kullanir.

FMS (FMS-Fieldbus MessageSpecification Saha veriyolu mesaj tanimlamasi anlamina
gelmektedir.) genel bir haberlesme tipidir. Akilli kontrol aygitlar arasindaki haberlesme
icin gelismis uygulama fonksiyonlarini sunar. TCP/IP' nin gelisiminin ve kullaniminin
hizla artmasi sonucu olarak, FMS gelecekte daha az rol alacaktir .

FMS’ de DP gibi fiziksel haberlesme yapisi olarak RS485 ve/veya fiber optik alt yapisini
kullanir.

Profibus-PA (PA-Process Automation), daha cok proses otomasyonunda kullanilan ve
mevcutta kullanilan haberlesme kablosu ile ekipmanin enerji beslemesi de saglanan
haberlesme tipidir. Profibus DP ile ayni master tzerinde ¢alisabilir.

Bilindigi gibi ISO/OSI Modelinde 7 katman vardir:

Katman 7 Uygulama Katmani
Katman 6 Sunum Katmani
Katman 5 Oturum Kammani
Katman 4 Tasima Katmani
Katman 3 Ag Katmani
Katman 2 Veri Bagi Katmani
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e Katman 1 Fiziksel Katman

Profibus, OSI referans modeline yonelik bir protokol mimarisidir. Etkili bir haberlesme
protokolti olan DP ,kullanici arabirimi olarak 1. ve 2. katmanlari kullanir 3 .ve 7 .Katman
kullaniimaz. Bu mimari, etkili ve hizli iletim saglar. Genel haberlesme protokolt olan
FMS' te 1. 2. ve 7. katmanlara farkli 6nemler atanmistir.Uygulama katmani olan 7
.katmanda, Saha Veriyolu Mesaj Tanimlamasi (FieldbusMessage Specification-FMS)
ve Dusik Katman Araylzi (Lower Layer Interface-LLI) vardir. FMS, ana birim-ana
birim ve ana birim-uydu haberlesmesi icin gerekenetkili haberlesme hizmetlerini
tanimlar. LLI 2. Katmanin veri iletimprotokoliinde FMS hizmetlerini tanimlar.

EthermetTCPIP | ITCP!IPfEthernet

DCs

E=I=1=]

PROFIBUS-DP

Profibuslh Fabrika Yapisi

ISO/OSI modelinde, katmanlardan 1. ve 2. Katman, DP ve FMS versiyonlari icin
ayndir. Diger bir deyisle, hem fiziksel iletim ekipmani (Ornegin RS-485
tanimlamalarina uygun hatlar, fiber optik iletkenler, fis baglantilari, ve parca baglantilari
icin tekrarlayicilar), hem de paket (telegram) veri iletim formati benzerdir Katman 3 ve 6
Profibus ' ta kullaniimaz. FMS versiyonu, uygulama katmaninda tanimlidir.
Uygulamanin verimliligi acgisindan, Profibus-DP versiyonunun 7. katmani bos
brrakimistir. Bu nedenle, DP versiyonu, katman 2'ye ait standart bir uygulama olarak
kabul edilebilir.

Profibus bus yapisinda, bir Master icin maksimum 32 adet slave cihaz takilabilir.
Maksimum 4 adet repeater takilmak suretiyle bu adet 126’e kadar ¢ikartilabilir.

Profibus-DP ile haberlesme hizi 9.6 kBd ile 12 MBd arasindadir. Profibus-PA da is
haberlesme hizi 31.25 kBd'dir.

PROFIBUS DP iki sekilde olusturulabilir:

* Mono master

* Multi master

Mono Master Sistemi
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'y
[ |
PLC|8|3|2
=] a =
) | PROFIBUSDP
e "
Calisma| |Sinyal ET 200
elemani| |eleman Merkezi Clmayan
{Motor) | |(Sensdr) Girig ve Cllaglar

Mono Master Sistemi

Tek merkezli kumanda seklidir. Merkezi kumanda birimi olarak PLC kullanilir ve
cevresel birimler (slave'ler PLC'e baglanirlar. Program belirlenen c¢evrim dahilinde
slave'lerden bilgileri alir ve onlari degerlendirir.

CAN-OPEN ILETISIMI

Bu sistemde birden fazla master bulunur. Bu masterlar birbirinden bagimsiz olarak, her
biri bir master ve ona ait slavelerden meydana gelen alt sistemleri olustururlar. Ana
sisteme ait farkli gorevleri yerine getiriler. llave gorsellestirme, ariza takip duzenedi
gibi.

Slavelere ait giris ¢ikis goruntileri butin masterlerden okunabilir. Cikiglara bir sey
yazilmasi ise sadece iligkilendirilmis master tarafindan gergeklestirilebilir. Masterler
birbirileri ile veri aligverisi yapabilirler. Multi master sisteminde ¢evrim suresi olduk¢a
uzundur. Bu sistemler “Token Passing” (bayrak yarigi) sistemine goére calisirlar, yani
bayraga sahip olan gonderme hakkina sahip olur. Bu hak master den mastere belli
zaman araliklarinda devredilir

Tumlegik slaveler. M-Uml siveler
5 Grmedgin, ET 200 M-IM153
OGmegin, ET 2008-16DI / 1600 0| e

modaillen
s A=
S 2
] &
v A =
Y 4
A

4

e

#-_[CPU ve Programlama cihazi
=)/ |arasindaki MPI direk badlani

1 8 |
¥ g 7
y, i N~ —_
f Vol < /| Master Cihaz:
L. ~ad . Omegin, CPU 315-2DP
= 1

Ikili Master Sistemi

79



Profibus Baglantisi Yapilmis PLC

SIEMENS S7313C-2DP’nin PROFIBUS BAGLANTISI

1. Yeni bir proje olusturunuz.

New Project |§|

User projects | Librariesl Multiproiectsl

Mame | Storage path ~
@ akka C:%Program Files\Siemens\Step?hs7proj
@Akka_melbus C:AProgram Files\Siemens\Step?s7projs
@Avlon}la C:%Program Files\SiemenshStepha7projys
@ bl C:AProgram Files\Siemens\Step?hs Fprojl—
@ frnz_profibus_mod_125  C:ADocuments and Settingsi\Administrator
@ 57_Prol C:AProgram Files\Siemens\Step? s 7proj\!
Bacy o0 P Drmmr e, Bl S Sham T4 Trrmit 1
< | >

I~ &dd to current multiproject

I ame:

Type:

IAkkaJ:'rnfihus

Storage location

IF'roiect Vl

I~ F Library

IE:\Program Files\SiemenshStep?ha?proj

Browse... |

Cancel | Help

Donanimi yapilandiralim.

2. SIMATIC 300 Station klaséruni seginiz.
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'5", Akka_Profibus -- C:\Program Files\Siemens\Step7\s7projiikka P_1
J=7] ke, Profal B Py

SIMATIC 400 Station

PLC SIMATIC 300 Station

Rename . SIMATIC H Station
Objert Properties... Alt+Return SIMATIC PC Station
e OUNER SN
SIMATIC 55
PGIPC
HP1
PROFIBLS

Industrial Ethernet
PTP

57 Program
7 Program

3. Kole ismini verelim.

'53", Akka Profibus -- C:\Program Files\Siemens\Stepf\s 7proj\ikka P 1

= Akka_Profibus H
K.ale

Hardware Uzerinde c¢ift tiklayalim. “HW Config” penceresi agilmigtir. PLC donanimi
tanimlanir. Bu 6rnekte CPU 313C-2DP PLCnin 6ES7 313-6CF03-0AB0 modelinin 2.6
modeli kullanilacaktir.

2lx
End | T

Frofie:  [Standard

+ 3¢ PROFIBUS DP ~
£ PROFIBUSPA D]
+ 38 PROFINET ID
= [ SIMATIC 300
w1 7
= (23 CP-300
= (23 CPU-300
= (13 CPU 312
@ (1] CPU 3121FM
-] CPU 3120
-1 CPU 313
(] CPU 3130
=] CPU 313C-2DP
[@ 5ES7 N136CE00-04B0
[8 sEST N136CE0T-04E0
= = [ BEST 136CF03-04B0
B ven
== 0w vzs
CPU 31302 PP

—|=|w|m|~|m

e =

£

< |

|

El

&

siot| [ Module Order .. | Fi. | M| 1. |0 |C w0 0 CFU 714

1 - CPU 314 1K

2 -] CPU 31402 0P =
3 -] CPU 31402 PP

d -0 CPU 315

4. Donanim eklendikten sonra DP Uzerinde c¢ift tiklanir.
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Properties - PROFIBUS interface DP (RO/S2.1) E

General  Parameters ]

Address: A~ If & subnet is selected,

the next available address is suggested.

Subnet:

Cancel Help

5. New digmesine bir fiske agkedin.

Properties - New subnet PROFIBUS

X

General I Metwork Settings]

Marne: |Cezzar_PROFIELIS|

57 subnet ID: 0046 - 0004

Project path |skka_Profibus

Storage location - - -~

of the project; |C:\P|ogram Files\Siemens\Step?s7projvikka_P_1
Authar: [

Date created: 1811.2009 131010

Lazt modified: 18.11.2009 131070

Comment:

Cancel Help

6. Birisim yazarak OK deyin.

Properties - PROFIBUS interface DP (RO/52.1)

General  Parameters l

Address: 2 - I & subnet iz selected,
the next available address iz suggested.
Highest address: 126

Trangmizzion rate: 1.5 Mbps

Subnet:

- ot networked --- Mew...
Cezzar PROFIEUS

Froperties...
Delete

QK Cancel Help

7. Adres alanini 3 yapin.



] Kole (Configuration) -- Akka_Profibus

[

Cezzar_PROFIBUS: DP master suster (1]

i

1

Z |[{ CPU 313C2 DP ml J

x2 DF

22 DiTE/0076
4

< il | =]

=0 R

Slot Module Order numb... | Fi.
1
Z_]E CPU 313C-2 DP, BES7 313-6C{V2.6[2
xr ] oF

22 avrenas
24 [[] G

3
4 |

=
f=]

Comment |

E3

[

8. DP alanini ¢ift tiklayn.

Properties - DP - (RDJS2.1)

Genersl | Addresses | Operating Mode | Configuation | Clock |

q ousmais Shart Diescription: DR
24 Count
3
4
5
6 Order No.:
7
H Name
Type PROFIBUS
Address: 3
= il Networked, Yes Propesties...
ﬂ:l 0 UR Comment:
Module | Order rum
CPU 313C-2 DP GES7 313
DE
DIEDNTE ok Cancel Hel
2= [ ok ] _Coeel | teb |

9. Operating Mode sekmesinde Mod olarak DP Slave'i isaretleyin.

Dea-¥ 1% & sl ()] B )

3

555
i

g
3
z

CCOCLEECEEEOnT
2393543
€

k]

10. Configuration sekmesine girerek New isaretlenir.
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Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Row 1

Length: 1 Comment:

Mode; [45 =] Masterslave configuration)

DP Partrer: Master Locak Slave
l—_| DF address l—
| Name P
[ = Addiess type: Input -
[ e R
| s —
[ =l Process imags EERE|
[ r

Unit: Buyte =~
Consistency: Uit =

(1] Apply

Cancel Help

11. Kolenin profibus giris ve ¢ikis adreslerini tanimlayacagiz.

Verilerin 1 bayt uzunlugunda olacagini kabul ederek address Type alaninda Input i¢in O

yazarak OK diyelim.

Properties - DP - (RD/S2.1)

General | Addresses | Operating Mode  Configuration WC\ock |

Row | Mode | Paitner DP a. Partner addr | Local addr

Mew. Edi. Delete

Length | Consiste

MS Master-slave configuration
Master:
Statior

Comment: |

0K

Cancel Help

12. Tekrar New diyelim. Bu sefer Output i¢in O verelim

Properties - DP - (RO/S2.1)

Gemeral] Addlesses} Operating Mode  Configuration IC\ock }

|Length |Consiste.. |

| Fiow | Mode | Partner DP a.. | Partrer addr | Local addr
1 [LE] —~ - ]

New, E dit Delete

1 Byte Lnit
1Byte Urit

M5 Master-slave configuration
Master:
Station:

Commert: |

oK

Cancel Help
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13. Yapilan ayarlari kaydedelim.

HW Config - Kole

Station  Edit  Insert PLC  Wiew Options window Help

D)3~ (G & =] doldl D] %8 K2
il Ka.ml -- Akka_Profibus

14. Donanim ayarlarini génderelim.

15.

Station Edit  Imsert PLC iew Options ‘window Help

0|22 8y & =2 daldal [ 38 w2
A Kole [Configuration) --

Programi Master PLCyi ekledikten sonra yazalim.

16. Projeye yeni bir PLC
yapalim.

ekleyerek Efendi ismini verelim. Harware

.
=3 CPU-300
(I3 cPu 312
(3 CPUAZIFM
{ZacrUzIC
([ crU3tE
{acPUata
(3 CPUINICZDP
[E] sES7 313-6CE00-04ED
[8 ce57 31360Em-Gam0
=] BEST 11 36CFO0AB0

] Efendi (Configuration) -- Akka_Profibus

[El=1[E3]

~

CPU313C2DP
Frisl

DITE/00T8

Count

S N“

R

|| [ |ne ra

[£3

T :
3 cPU

{2 CPU 3141FM
{1 CPU 314C2DP

<

&% w

Slat Moule

2 |[ElcPu3i3c-2pP
A FLa

DEDGE
Lot

(3 CPU 34C2ZPP
{1 CPU3IE

{Z] CPU 3152 DP

{3 CPU 3152 PN/DP
(3 CPU3ISF2DP
{Z11 CPU 315F-2 PNJDP
A cPUTE

(3 CPUINB2DP

{ZJ CRU 3172

{2 CPU 3172 PN/DP
{3 cPU A2

{Z3 CPU 317F-2 PN/DP
{ZJ CRU 3182

I Order number Firmware | MPI address | addiess | @ addiess | Co

EEST 313-6CF03-0AB0 V2.6 2

P

ayarlarini
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Ray Uzerine PLCyi koyar koymaz daha 6nce ayarlanan PROFIBUS agina dahil olup

olmayacagmiz sorulur. Secerek yola revan olalim. Gosterilen diyalog kutusunda
Onerilen adresleri uygulayiniz.

Properties - PROFIBUS interface DP (RO/S2.1)

General  Parameters l

Address: =

Highest address: 126

Transmission rate; 1.5 Mbps

Subnet:
——halhebmenag - M.
| FROFIELIS(T] 3
Froperties. ..
Delete
ot |t |
17. PLCnin DP alani Gzerinde cift tiklayalim.
Properties - DP - (RO/S2.1) X
General WAddlessEs] Operating Mode] Canliguration] Clock }
Short Description: DF
Order Nou:
Narne: DF)
Interface
Type: PROFIBUS
Address: 1
Metworked: Yee Froperties...
Comment:
Cancel Help

18. Goruldigu gibi PROFIBUS agina dahil oldu. Operating Mode sekmesi tiklanir.
DP Master isaretli olmasina 6zen gosterilir.

Properties - DP - (ROS2.1)

(%

General | Addiessns Opetating Mode | Conbigunation | Clock |

[
r

=3 o |

Onay verildikten sonra PLCye bagli bir kablo ¢izilir. Bu PROFIBUS hattidir. Simdi buna
Kole isimli PLCyi baglayalim.
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Ul Efendi [Configuration) -- Akka_Profibus

PROFIBUS[1Y DP master spestem [1]

hd
3] L]
P
Slot todule (Order number Firmware | MPI address | address | [ address | C...
1 -~
2 CPU 313C-2 DP BES7 313-6CF03-0AB0 V2.6 2 B
P fF
P THTEATTE FA
e Cireait LR
B
4
B
B s

19. Kablo Gzerinde farenin sag tusu ile tiklayalim. Insert Object segilir. Configured
Stations’dan CPU31x isaretlenir.

~ FROFIBUS[1): DF master system (1)
J [0 Additional Field [ #

D Closed-Loop Cor
Ea Configured Sx=x-
CaDPYO <= | B
CaDPssy | @ CPU41x
(CJOPsPa Lir | B8 ET2005 / CPU
(CaEMcoDEF | B PC station as DP 5
AT onne |0 57-300 CP 34250
Jel | wBM 147 /CPU

RN

B by

=rN 3 B 7 Y
|

[z

|«

< |

|

:I:I FROFIBUS(1]): DP master system [1]

20. Ekran gelen pencerede Connect tiklanir.

DP slave properties (%]

General Connhection 1 Cunfiguratiuﬂ]

Ed

Configured Slave Controllers

Configured slave contiollers can be connected to the PROFIBUS master.
Select a slave and click "Connect™:

Slave FROFIBUS Address | in Station Slot
CPU 313C-2.. PROFIBLIS(T) g I

3

w >

Active Connection
<No Connhection>

__ Dscorret_|
0K Cancel Help

Configuration sekmesi tiklandiginda daha 6nce Slave icin yaptigimiz hafiza ayarlari
ekrana zuhur eder.
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DP slave properties b_q

Gemeral][}onnectlo Canfiguration

Fow | Mode | Patner DF a.. | Partner addr | Local addr Length Conzigte..

2 M5 1 - [ui] 1Byte Llrit

[ §-|

New. Edit Delete

5 Master-slave configuration

Master: 1 DP
Station: Efendi

Comment: |

Cancel Help

21. Edit secgenegi tiklanarak Master icin Output=100 verilir. Onay verilir.

DP slave properties - Configuration - Row 1

Mode: ,—_l [Master-slave configuration]
DF Partner: Master Local: Slave
DP address: [ = DP address: ,—
Mame: ,DF— Hame: ,DP—
Address tpe: Address type: m
Address: 100 Address: ,D—
"Slot™: [« “Slot: [«
Process image: ,—4| Process image: ,ﬁ
Interrupt OB ,—_l l—
Length: ,17 Comment;
Uit m

Consistency: Urit -

aK Apply Cancel Help
22. Bir alttaki satira gecilerek Edit isaretlenir ve Master i¢in Input=100 verilir.

DP slave properties El

Generall Connection  Configuration ]

| Fiow | Mode | Partner DF a... | Partner addr | Local addr | Length | Congziste... |
1 M5 1 0100 1 1 Bute Linit
= juyu] 1 Eiyte: Lnit

- |

New. | Ed. Delete

IS Master-slave configuration

 aster: [11DP
Station Etendi

Comment: |

Cancel Help




DP slave properties - Configuration - Row 2

Mode: l—_| [Master-slave configuration]
DF Partrer: Master Locak Slave
DF address [ = DP address
Hame pp Mame:
Address type: - Address lype
Address: [flon Address,
“Slat - "Slot":

Process image: Process image:

Intenupt OB

—
T

Lergth [ Comment
Unit: [ =

Consistency. Unit -

Cancel Help

23. Onaylanrr.

DP slave properties

Ganeral] Connection  Configuration ]

| Row | Mode | Partner OF a... | Partner addr ‘ Local addr
M5 1

| Length | Consiste. . |

3

1 Byte

New... | Edit. | Delete

M5 Master-slave configuration

Master: [11DP
Statior: Efendi

Urit

Cornmet: |

X

Ok

Cancel Help

Hafiza tablosu ayarlanmistir.
Goruldugu gibi efendi-kdle birbirine raptedilmigtir.

1 Efendi (Configuration) -- Akka_Profibus

1 - PROFIBUS(1} DP master system (1]

2 CPU 313C2DP__

X2 P

22 [[| Diemoia

24 Count

3 L

4

5

B v

™

< H
&= @ s7amcruat

siot| [§ Mode .. | Order bumber |#ddiess | O Adehess | Comment

24. Bu yarlari da master PLC ye gonderelim.

Proje alanimiza donelim.
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s SIMATIC Manager - Akka_Profibus

File Edit Insert PLC “iew Options ‘Window Help

D0l 27/] | bl sl [o 5] sl ] 5] (ories —— <1%) Bl @

-- C:\Propram Files\Siemens\Step 7\s7proj\ikka_Pro

Efendi Kole PROFIEUS(1)

CPU 13C2 0P
5 57 Program(4)
(@) Sources
Blocks
- [ Kole
= [@ crumac2DP
= S7 Program(2)
(B Sources
Blocks

Master icin programizi yazalim. Program mantigimiz oldukg¢a basittir. Efendideki bir
giris dugmesine tikladigimizda Kole’'nin herhangi bir ¢ikigi yanacak. Kole’deki bir girise
basildiginda Efendi'de bir ¢ikis yanar.

25. Efendi programi:

Comwent :

Hetwork 1: Title:

Efendinin PROFIBUS gikigi Q100 olarak tanimlamwaigtar.

I124.0 2100.1

I { —

Efendinin PROFIBUS girigi I00 olarak tanimlanmistir.

I100.4 Q1l24.6

| | {—

26. Kole programt:

0Bl : "Main Program Sweep [Cycle)™

Comment :

Hetwork 1HPERAEE

Kolenin PROFIEUS girigi I0 olarak tanimlanmigtir.

I0.1 Q125.3

Hetwork 2 : Title:

Kolenin PROFIBUS gikiga Q000 olarak tanamlanmiztir.

GSD-Datalan

90



GSD, agdaki her Profibus cihazinin kimligidir ve cihazin teknik 6zellikleri, haberlesme
yetenekleri, diyagnoz degerleri gibi verileri icerir.

Profibus-Yonetmeligi:

Profibus-DP/FMS montaj yonetmeliginde belirtilen kurallara uyulmalidir.

1. Fonksiyon Topraklama (FE): Bir cihazin sahada topraklanmasina denir ve
bilinen topraklamadan (PE) farklidir. PE insanlarin ve cihazlarin korunmasi i¢in
olmakla beraber FE ekranlamada vs. olugan elektrostatik ytklerin desarjini
sagdlar.

2. EMV: Sistemdeki kablolara ve SAI-Araylze ¢alisma esnasinda elektromanyetik
darbe etki eder. Bu durum verileri etkileyebilir ve sistem hatalarina sebep
verebilir. SAI-Aktif Universal serisinin arayiizlerinde BUS-POWER kisminin
tespit deliginde FE badlantisi ongoralmuastir. SAl-Arayliz iletken bir yizey
Uzerine veya dusuk empedansh bir kablo ve pabug ile tespit civatasina monte
edilerek FE koruma fonksiyonu kullanilabilir. PE kesinlikle FE yerine
kullaniimamalidir.

3. Profibus-Adresleme: SAl-Araylzun Profibus-DP aginda hangi adres ile
bulunacagini gosterir. SAl-Araylzin adresleme kisminda bulunan lojik anahtar
Uzerinden Profibus-DP adresi ayarlanmalidir.

4. Adres/Hexadesimal-Kod: Profibus-DB  maksimum 126 farkli  adresi
taniyabilmekle beraber 1-125 arasindaki adresler tanimlanmistir. 126 numarali
adres konfigtrasyon ayarlari igin kullaniimaktadir. 01 ve 02 numarali adresler
Profibus-Master icin rezerve edilmistir. Arayliz adresi 2 adet lojik anahtar
uzerinden Hexadesimal olarak ayarlanir. Oncelikle desimal adres hexadesimal
adrese cevrilmelidir. (Tablo 1) Ornegin 93 numarali Profibus-DP adresi
Hexadesimal 5D’ye tekabl eder. (1. salter: 5 ve 2. salter: D)

5. Profibus-DP’de her adres sadece bir defa kullaniimalidir ve Proje yaziliminda
kayitl adresler ile ayni olmalidrr.

internet Kaynaklart:

http://www.istanbulbilgi.com.tr/BB/Profibus-Teknolojisi.htm
www.bilesim.com.tr/yazdir.php?t=3&id=1442&sn=0

CAN-BUS

Acilimi “Controller Area Network” olan CAN BUS, 1980’lerde Robert Bosh tarafindan
otomotivde kablo yumagi yerine bir kablodan yazilim kontrolli veri transferini saglamak
amaclyla gelistiriimigtir. CAN otomotiv endustrisindeki en bilinen haberlesme sistemidir.
Her ne kadar baslangigta yalnizca otomotiv endistrisi uygulamalari igin tasarlanmis
olsa da yuksek performansi glvenilirliginden dolayi bir ¢cok dagitik endustriyel kontrol
uygulamalarinda yaygin olarak kullanimaktadir. Guvenligin ¢ok onemli oldugu gercek
zamanl uygulamalarda da kullanilir. Oyle ki istatiksel olasilik hesaplari sonucunda bir
asirda bir tane tespit edilemeyen mesaj hatasi yapabilecegi tespit edilmistir.

Uygulama alani yuksek hizli aglardan disuk maliyetli ¢coklu kablolamali sistemlere
kadar genistir. CAN-BUS, otomotiv elektronigi, akilli motor kontroll, akilli sensorler ,
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asansorler, makine kontrol birimleri, kaymayi engelleyici sistemler, trafik sinyalizasyon
sistemleri, akilli binalar ve laboratuar otomasyonu gibi uygulama alanlarinda
maksimum 1Mbit/sn lik bir hizda veri iletisimi saglar.

CAN-BUS iletisimini OSlI referans modeli Gzerinden acgiklamak istersek,

¢ Nesne katmani (Object layer)

e lletim katmani (Transfer layer)
o Fiziksel katman (Physical layer) seklinde (¢ alt bolime ayirabiliriz.

7.APPLICATION LAYER

6. PRESENTATION LAYER

5. SESSION LAYER

4. TRANSPORT LAYER

L

3.NETWORK LAYER

J

N/

2. DATA LINK LAYER

1. PHYSICAL LAYER

Nesne ve iletim katmanlari, data link layerin tim servis ve fonksiyonlarini olusturur.
Nesne katmaninin gorevieri,

e Hangi mesajin transfer edilecegdini tespit etmek

e lletim katmaninda hangi mesajin alinacagina karar vermek

e Donanimla ilgili uygulamaya araytiz saglamaktir.

letim katmaninin baslica gorevi transfer protokoludir. Ornegin cerceve (frame)
kontroll, mesaj onceligi belirleme, hata kontrolu, hata sinyallesmesi ve hata kapatma
gibi... letim katmani yeni bir mesaj yollamadan énce iletim hattinin bos olmasina dikkat
eder. lletim hattinin veri alinmasindan da sorumludur. Ayrica senkron iletisim igin veri
transferi sirasinda bit zamanlamasinin bazi parametrelerini g6z éniinde bulundurur.

CAN-BUS (izerinden haberlesen tiim sistem bilesenlerine (inite (nod) denir. Ornegin 10
adet PLC cihazinizi bir CAN-BUS iletisiminde haberlestirdiginizi varsayalim. Bu
sistemde her PLC bir Uniteyi olusturur.

Fiziksel katman ise Uniteler arasinda veri haberlesmesi sirasindaki tim elektriksel
kis imdir.

Can-Bus Sisteminin Ozellikleri

CAN-BUS sisteminde tim niteler iletim hattina esit 6ncelikli veri yollama hakkina sahiptir. Buna
multimaster ¢alisma denir. Bu sistemde her Unite bir anda veri yollamaya caligirsa ¢atismalar
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meydana gelir. Bu durumu 6nlemek igin tim Unitelerin her an iletim hattini dinler ve hattin bog
oldugu ani yakalamaya c¢alisir. Hatti bos gdren Unite kendisine ait veriyi yollar. Tim Unitelerin
esit mesaj yollama 6zelligi bu iletisim sisteminin mesaj dncelikli sistem olmasindan kaynaklanir.
internette tim bilgisayarlarin bir numarasi (IP) vardir ve veriler o numaraya ait kigiye yollanir.
CAN-BUS sisteminde ise Unitelere degil mesajlara numara verilir.

Omegin yolda kaza yapma ihtimali olan bir otomobili diglinelim. Siiriicii garpacagini fark eder
ve frene basar. Burada CAN-BUS sisteminin Ozelligini aracin c¢arpismasi durumuna goére
inceleyelim. Onden bir carpisma durumunda sensorler devreye girer ve hava yastiklarinin
aclimasi, yakitin kesilmesi gibi bir dizi dnlemler alinmalidir. Bu gibi islerden sorumlu tim
Unitelere 1 no’lu mesaj (kaza oldu guvenlik sistemleri devreye girsin) iletilmelidir. Bunu diger
Unitelere sens6rli sistem sdyleyecektir. Ancak o arada baska bir Gnite motor Isisinin kag derece
oldugunu surict gostergesindeki ekrana bagli Uniteye géndermeye ¢alissin. Bu durumda CAN-
BUS sistemi tek kablo Uzerinden esit erisimli mesaj yollanmasina izin verir fakat oncelikli
mesajlarin daha once iletiimesi iletim ¢akigsmalarini dnler.

CAN, iletisim ortamina erigim yontemi olarak bit 6ncelikli yapi ile CSMA/CD kullanir. Bu yéntem
, mesajlarin garpismamasini garanti etmekler beraber, iletisim hattinin uzunlugunu sinirlandirir.
Dolayisiyla, CAN dugumleri 1IMbit veri iletim hizi ile 40 m ve 40 Kbit/s veri iletim hiz1 ile1000
m’lik bir veri yolu Uizerinden baglanabilir.

CSMA/CD (Carrier Sense Multiple Access with Collision Dedection) yapisi CAN sisteminin daha
guvenli olmasini saglar. Bu sistemi kisaca aciklayalim. CAN sistemindeki her dnite iletim
ortamini dinlemek zorundadir. Eger bir Unite iletim ortamina veri aktarmak isterse énce yolu
dinler, yol bos ise weriyi iletir. Bazen uzak mesafelerden kaynaklanan sebeplerden dolayi bir
Unite yola veri aktarirken, uzaktaki Gnite diger mesajin yolda oldugunu anlayamadigindan kendi
mesajini da yolu bos zannederek birakir. Boylece gatisma (collision) olusur. Iki {nite de
catismayi sezer ve veri aktarimini bir sire bekletir. Daha sonra iletim ortami bos oldugunda
verileri tekrar yollamaya galigirlar.

CAN-BUS sistemine gonderilen tim weriler, agdaki her unite tarafinda alinir. Uniteler iginde
bulunan filtre yardimiyla kendisini ilgilendiren mesajlari alir ilgilendirmeyen mesaijlarn siler.

Can-Bus Veri Paket Yapisi

R
11 bit tanitici 1 D [ro 8 byte
R

Denetim Alani 12 bit Kontrol Alani Veri Alani CRC Alani  ACK EOF INT

Mesaj ID Alani (Arbitration field)

CAN sistemlerinde veriler paketler halinde iletilir. Ancak iki tip paketleme yapilir ve 6zel
adlari vardir. 11 bit tanimlayiciya sahip olanlar CAN 2.0A diger adiyla standart CAN, 29
bit tanimlayiciya sahip olanlar ise CAN 2.0B extended (gelistiriimis) CAN denir.
Aralarindaki temel fark, tanimlanabilecek mesaj sayisidir. Standart CAN sisteminde
2711=2048 mesaj tanimlanabilirken gelistiriimis Can sisteminde 2/29=536870912 mesaj
tanimlanabilir. Bu bilginin tutuldugu alana mesaj ID alani adi verilir. Mesaj onceligini
belirlemek igin buradaki say1 dikkate alinir. Ayrica mesaj ID alani RTR biti de i¢erir. Eger
1 ise gonderilecek pakete istek ¢ercevesi (remote frame) denir. Eger O ise veri gercevesi
(data frame) denir. Bir Unite neden data frame yollar? Bu sorunun yaniti kendisinde
bulunan veriyi iletmektir. Bir Unitenin istek ¢ercevesi yollamasinin nedeni, Unitelerin
baska Unitelerden gelecek bilgiye ihtiyac duymalaridir. Karsi tarafa “bana su bilgiyi yolla”
demenin yolu istek cergevesi kullanmaktrr. istek gcercevesi yollayan bir tinitenin veri alani
(data field) yoktur. ClUnku veri istemektedir. Istenen veriye iliskin mesaj ID alaninda
vardir.
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Kontrol Alani (Control field)

6 bitten olusur. ik biti standart veri paketlemesi mi ya da gelistirilmis veri paketlemesi mi
yapildigini belirtir. Ayrica veri alaninin ka¢ byte degerinden olustugunu belirten bitlere
sahiptir.

Veri Alani (Data field)

CAN -BUS iletisiminde en fazla 8 byte bilgi iletilebilir. Bu deger 8 byte dan daha az
olabilir. Gonderilecek veri uzunlugu kontrol alaninda belirtilir.

Doniissel Artikhik Kontrol Alani (CRC field)

15 bitlik CRC sequence ve CRC delimiterden olusur. Gérevi pakete ait CRC kodunu
tutmaktir. Uniteye gelen pakete cevap verilebilmesi icin ilk 6nce paketin dogrulugu
kontrol edilmelidir. Bunun i¢in de ilk dnce alinan paketin CRC paketi hesaplanir. Daha
sonra alici Unite paket ile birlikte gelen CRC degeri ile hesaplanan degeri kargilastirilir.
iki deger birbirine esit ise alinan paket gegerlidir.

Eger iki deger, birbirine esit dedilse mesaji alamadigini belirtmek icin CRC hatasindan
kaynakli hata olustugunu belirten hata c¢ergevesi (error frame) yollar. Bu bilgiyi alan
gonderici veriyi tekrar yollamaya caligir. Bu bilgiyi Unitelerden sadece biri yollasa bile
veri tekrar yollanmahdr.

Alindi Bilgisi Alani (ACK field)

Bunu bir mesaj iletimiyle aciklayalim. Gonderici basla biti ile iletim hattinda su an
gonderici benim der. Ardindan mesaj ID alani, kontrol alani, CRC alani gonderilir.Alind1
bilgisi alaninda ise iletim ortami ¢ekinik tutulur. Eger diger tim Unitelerden biri, mesaj
onu ilgilendirse yada ilgilendirmese dahi mesaji alabiliyorsa iletim ortamini baskin
yapar ve bdylece gonderici en az bir Unite veriyi alabildigi icin bitir bitini yollayip iletim
ortamini digerlerinin kontroline birakir. Yani alindi bilgisi alaninda “aldiniz mi?”
sorusuna yanit beklenir. Eger alindi bilgisi strecinde herhangi bir tniteden alindigina
dair bilgi alamazsa ACK hatasindan kaynakli hata olustugunu belirten hata ¢ergevesi
uretilir ve gonderici tekrar yolamaya ¢aligir. Eger gonderen istek ¢ercevesi yollamigsa,
alici da iletim hattinin bos bir aninda cevabini géndericiye yollar.

Hata Cercevesi (Error frame)

Veri cercevesi veya istek cercevesinin gdonderiminde ya da aliminda hata olustugunda
gonderen veya alicilar tarafindan ne tip hatanin oldugunu gésteren mesaj cercevesidir.

Can-Open

Bircok endustriyel iletigsim protokolli, CAN-BUS iletisim yapisina dayanir. Bunlara drnek
olarak Can-Open ve devicenet iletisim protokollerini 6rnek gosterebiliriz. Can-Open
iletisimi, motor sdrtculeri (motion control) gibi degisik tipteki endustriyel cihazlarin
iletisiminde kullanilir. Asagidaki sekilde de goruldugu gibi master denetleyici iletisim agi
boyunca birgok cihaza komutlari gonderdigi gibi durum bilgilerini de alir. Agdaki her
cihaz, master denetleyiciye ve diger cihazlara veri gonderebilir. Bunu saglamak igin
Can-Open, cihazlarin c¢alisma profillerini ve komutlarini ag iginde paylastiran bir
protokole sahiptir.

Can-Open, Can-Bus iletisiminin uygulama katmaninda (application layer) tanimlidir.
Uygulama katmani, ag igcindeki cihazlar arasi veri aligverisini saglamak icin iletisim
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nesnelerini (communications object) kullanir. Can-Open uygulamalari iletisim nesneleri
Uzerine olusturulur.

B|E | enus Local Contral
Software Application 7 z 3| Amplfier
== Control n & o :_"I Sansor |
Master Controller ;L ; Siatus
e—Slatus
HE
L
B|§ | Accelnet Local Control
v g‘é Amplifier
H o 5|3 o ::I Sensor |
z
2
z
o
4
—[= pnat " ~
- g g‘ Arpifier Lacal Contral
= 5 (Servo Maoda)
* 8 o [[e] ﬂ Sensar |
E(&| Stepnat scal Cantra
% S| ampiter Local Control
j 3 (Step Mode)

Can-Open Ozellikleri

Can-Open , Can-Bus Uzerinde seri iletisim yapisina sahiptir.
1Mbps hizda 25 m’ye kadar veri iletimi saglanabilir.

Coklu master 6zelligi kullanilabilir.

127 baglanti noktasini destekler.

Degisik tirdeki endustriyel cihazlarda kullanilabilir.

Can-Open lletisimi

Asagida, master PLC’nin bir servo motor sirtcust ile olan Can-Open iletigim
basamaklari gorulmektedir.

» Can-Open master, agdaki tim cihazlari baglatmak igin bir kontrol word bilgisi yollar.

* Cihazlar, ¢alisma durumlari gésteren bir mesaj yollar.

» Can-Open master, cihazlara homing (servo sistemin baslangic konumuna getirme)
calisma durumunu yurttmek icin gerekli komutlari yollar.

* Cihaz (servo surici), homing isleminin bitti§ini gosterir.

» Can-Open master, cihazin point to point (noktadan noktaya) ¢alisma modunu ve bu
mod i¢in gerekli koordinatlari saglayan komutlari gdnderir.

* Cihaz, servo motorun anhk durum bilgisine ve hizina gore hareketini saglar. Bunun
yaninda pozisyon bilgisini de Can-Open agina génderir.

» Master cihaz, bundan sonraki hareketin koordinatlarini yarutar.

Can-Open iletisiminde tim iglemler iletisim nesneleri araciligi ile yuratiltr. Nesneler,
veri iletisimi, baglanti yapilandirma veya agdaki cihazlarin durumlarinin izlenmesi gibi
gorevleri yuratdrler.

Can — Open iletisiminde tim islemler, nesne kitlphanesi tarafindan yuratalir. AJ

icindeki cihazlar ¢galigma 6zelliklerin gore gerekli olan nesneleri kullanir. Nesneler, veri
tiplerine, cihaz fonksiyonlarina ve iletisimdeki rollerine gore siniflandirilir.
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A — CANopen

- - - -Communication- - - - -~ Object - R Device ------,
' " directory | functions :
Process data ' ! |
objects (PDO) | !
| "
! [ 1000, ! Application X
X Service data D . ! :
objects (SDO) i\ 8000, ! Z%\gﬁrrier
! " . , . )
$ $ Device profile
T SYNC, EMCY oo o ) < oo

! : '\ FFFR, |
| R ' Specific functions i
2 : Network . | i
2 ! management NMT | ! ' |
S [ R B S l

Nesne kiutiphanesindeki tim nesneler, 16 bit olarak tanimlanmistir ve hegzadesimal
olarak 4 karakterli grup seklinde go6sterilir.Nesneler kullanidiklari islemlere gore
gruplandirimasi asagidaki tabloda agiklanmigtir.

Indeks arahligi (hex)

Nesne grubu

1000h — 2FFFh

lletisim profili

3000h — 5FFFh

Uretici firmaya 6zel nesneler

6000h -9FFFh

Standart nesneler

AO00Oh -FFFFh

Ayrimis

Can-Open iletisimindeki standart calisma profilleri, sisteme uygun sekilde Uretilen tim
cihazlarda (PLC, inverter, siriici, ag elemanlari vb.) kullaniabilir. Bu profillerin
standart hale getirilmesinden CAN in Automation (CIA) birligi sorumludur.

CIA birliginin standart olarak sundugu bir ¢cok endustriyel profil vardir. Bunlara 6rnek
olarak 10 modidilleri (CI1A 401), 6lcum cihazlari ve kapali gevrim denetleyiciler (C1A 404),
lineer ve dairesel enkoderler(CIA 406), is makinelerini (C1A 422) verebiliriz.

Asagida can-open iletisim profili ve motor sdrtculeri igin hazirlanmis cihaz profili
aciklanmigtir.

lletisim profili (DS 301) : Bu profil, cihazlar ile Can iletisimi arasindaki ¢alisma
sistemini olusturur. 1995 yilinda, DS301 olarak tanimlanmig olan bu standart, degisik
tur ve marka cihazlarin ortak veri yapisini Can-Open altinda diizenler. lletigim
nesneleri, cihazlarin, agdaki diger cihazlarla olan veri ve parametre iletisimi gorevierini
yurdtar. Ayrica cihazin ilk galisma durumunu dizenler ve bu durumlari ag iginde izler.

Cihaz profili (motion controller) (DSP 402) : Cihaz profili, agdaki cihazlarin konum
kontrollinti, hareketin izlenmesini ve ¢alisma modlarinin ayarlamalarini yapar.
Nesnelerin gorevieri agagidaki sekilde s iniflandirilabilir.

e Cihaz kontrolu ve izlenmesi
e Standart parametre ayarlari
e Calismayi baslatma, veri dogrulama ve ¢aligma modlarinin yarattlmesi

Uretici firmaya ozel profiller : Temel calisma durumlari, standart profillerle
saglanabilir fakat 6zel ve karmasik islemler icin firmalar farkli fonksiyonlar sunar.
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Application Layer

[ Application |
| Device Profile for Drives and Motion Control (CiA DSP 402) |
| CANopen Communication Profile (CiA DS 301) |

| Data Link Layer |
| Physical Layer |

CAM-Bus

Her nesne, 16 bit indeks ve 8 bitlik alt indekse sahiptir. 8 bitlik alt indeks, nesnenin ozel
calisma durumu belirler. Ornegin 607Dh nesnesi, servo motorda “software position
limit” olarak tanimlanm stir. Bu nesnenin alt indeksleri ise agagidaki gibidir.

Indeks Alt indeks Isim Anlami
607Dh 00h - Veri alani

607Dh 01h min. Position limit Alt sinir anahtari
607Dh 02h max. Position limit | Ust sinir anahtari

iletisim Nesneleri (Communication objects)

letisim nesneleri, DS301 standardi altinda siniflandirimistr. Bu nesneler dért gruba
ayrilir.

R — — Special objects
T_PDO1 R_PDO1
T_PDO2 R_PDO2 SYNG
EMCY

T_PDO3 R_PDO3
T_PDO4 R_PDO4

Communication Metwork
= SDO0 ——— objects == management
R_SDO ode guarding

MNMT Heartbeat

PDO (Process Data Object) : Yapilan iglemler icin gerekli verilerin iletimini gercek
zamanlh olarak saglar. T_PDOXx, gonderilen nesneleri, R-PDOXx ise alinan nesneleri
sembolize eder.

SDO (Service Data object) : Nesne kiutiphanesine erigim icin kullanilan nesnelerdir.
Bu sekilde okuma ve yazma iglemi yapilabilir. T-SDO nesne kitliphanesine yazma
islemini, R-SDO ise okuma islemini agiklar.

SYNC object (synchronisation object) : AgJ icindeki cihazlar arasindaki
senkronizasyonunu yapar.

EMCY object (emergency object) : Ag icindeki cihazlari ve cihazlara entegre
elemanlarin hata mesajlarini gésteren nesnedir.

NMT services : Ag yonetimi i¢in kullanilan nesnedir.
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NMT Node Guarding -NMT heartbeat : Agiizlemek icin kulanilan nesnelerdir.
Can-Open Veri iletigimi

Can mesaj yapisin daha dnce agiklamistik. Simdi mesaj Uzerinde veri iletimini
inceleyelim.

Tanitic NT

0+

I
D [rof L Veri Alani CRC Alani | ACK 7 bit
E

4 bit 7 bit ‘ 8 byte

«—> B S EEE—
COB- ID Veri Alani

Can mesajl igindeki tanitici bolimi 11 bit degerindedir ve COB-ID
(communication object identifier) olarak adlandirilir. COB-ID, Can-Open nesnelerinin
letim &nceligini ve nesnelerin tanimlanmasi gérevini yiritir. lletisim nesnelerinin COB-
ID degerleri agdaki cihazlarin baglanti adreslerine (node id) gore adlandirilir. Ornegin,
agdaki 5 no’lu cihazin T_PDO1 nesnesinin COB-ID numarasi

384+nod-id =384(180h)+5 = 389 (185h) olarak tanimlanir.

Can mesajinda verileri ise en fazla 8 byte degerindeki paketler halinde iletilir.
Can-Open Uygulamasi

Uygulamamizda Telemechanique marka Twido moduler plc ile yine ayni firmanin Lexium
5 servo motor slrtictsinun kontroli anlatilacaktir.

I CANopen

Twido modiuler

Uygulamada kullanilan Twido PLC’nin (TWD LMDA 20DTK) 6zellikleri sunlardir.

1) Kapak

2) Genisleme konektori
3) Analog potansiyometre
4) Seri port

5) Kartus kapagi

6) 24V terminal

7) Analog giris konektori
8) LED

9) Girig-¢ikis terminalleri
10) lletisim konektorii
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Girigler 12 adet

Cikislar 8 adet (transistor)

Genisleme 4 moduil

Entegre fonksiyonlari 1 potansiyometre, 2 pozisyon kontrol
1 analog girig

Araylz RS-485

Komut 3000

Twido PLC’ ye ise TWNCO1M Can modulu eklenmistir. Bu moddl ile birlikte, 125-250-
500 kbit/s hizlarinda iletisim yapilabilir. Bu module 16 adet slave cihaz baglanabilir.

>

" I
..'k

[0

Q5

Lexium 5 Servo Motor Sirtcusu

Lexium 5 servo motor sirucusy, bir ¢ok endustriyel alanda uygulanabilecek farkl
calisma fonksiyonlarina sahiptir. Bu fonksiyonlari 2 grupta inceleyebiliriz.

1) Kendi tGzerinden yapilan ayarlar
e Homing (servo motorun baglangi¢ pozisyonu)
e Jog (Manuel mod)
e Auto tuning (servo motorun ve siriicisinin otomatik ayarlari

2) Calisma modlari
e Pozisyon kontrolu
- Point to point (servo motorun belirli bir noktadan diger noktaya
hareketi)
- Motion sequence mod (programlanabilir parametreli hareket)
- Electronic gearing (pulse pozisyon kontroli)

e Hiz kontrolu
- Hiz kontrolii igin hizlanma ve yavaglama
- Anlik hiz kontrol

e Akim kontroli
- Akim reguilasyonu

Lexium 5 servo motor surticusuniin kontrolt 2 sekilde yapilabilir.

1) Lokal calisma
2) Endustriyel aglar ile

Asagidaki tabloda servo suriict fonksiyonlarinin kullanimi gértlmektedir.
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Calisma Fonksiyonu

Kontrol Sekli

Endustriyel Ag | Lokal Calisma

Veri lletimi

Servo Surucu Ayar
Fonksiyonlari

Homing x lletisim agi veya power suite
programi
letisim ag1, power suite

Jog X programi veya kullanici
arayuzu

Auto tuning X lletisim adi veya power suite
programi

Calisma

Fonksiyonlari

Point to point " lletisim agi veya power suite
programi

Motion sequence X lletisim agi veya power suite
programi

Electronic gearin « Pulse/direction (P/D), A/B

9 9 veya CW/CCW sinyali

Speed control with ramp « lletisim agi veya power suite
programi

Current control X Analog g|.r|§,|let|§|m agl veya
power suite programi

PDO Kullanarak Pozisyon Kontroli

Bu uygulamada PDO (Process data object) kullanarak servo motor surtictisiine
uygun verileri yollayp pozisyon kontroll yapacagiz.

1. Ik olarak twidosoft programini baglatiyoruz.

@ TwidoSoft - untitled

A= HE & 4 BE

=11 untitled
SR} T/DLMDAZIDTK
- Hardware

Ml Expansion Bus
- Software

® Corstants

@D Constants (kD]

18 Counters

File Edit WYiew Tools Hardware Software Program PLC  Window Help

¢F Port1: Remote Link, 1

@ Drum Controllers
43 Fast Counters
‘&, LIFO/FIFD Fegisters
15 EPLS/ZPwWM
Schedule Blocks
& Timers
A3 Very Fast Counters
FID
Program
P’é Macros
== Comm
[ Diive
T Tesys
Al advartys OTE
%7 Symbolz
R Arimation T ahles i

< [ o[

E X @
&2 Ladder Viewer, I
N 4B % m |2 SR Mmool Adusted ¥ ||
RUNG O END OF PROGRAM
OFfline

2. PLC’ ye baglanacak donanimin secimi yapilir. ik olarak modbus modiilii

segilir.
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§ TwidoSoft - untitled

File Edit View Tools Hardware Software Program PLC  Window Help

2EH 8| 48 e ~
==l .
=1 untitled pull #= Ladder Viewer
. E}] Il [ i SBC % m|aE T w0 W | B |adusted ¥| R

tad 1 RUNG 0  END OF PROGRAM
Expansion Bus
=] @ Software

® Constants

Add Option

(X

Hardware Option:

¢ TWDNDZ232D
U D
¢F TwDNOZ4a5T
TWwDNCPRTC
B TwDxCPODM

ey

Add

>

dd

Daone

Help

| £

Dezcription:

E=pansion. Communications adapter for Modular Controller, RS 485, with miniDIM connector.

3. Can-open master modull genisleme adresi 1 olarak segilir.

B TwidoSoft - untitled Add Module X

File Edit Wiew Tools Hardware Software  Progr Module:

Expansion Address: 1 -
EL = Ep o
AEE S 4 TwDNOIOM2 E Cene

TwDDDIEDT

1
H Hel|
(o]
=11 untitled - I TwoDsapt Q
— 1
1
n

=i
A"

=i TWwDLMDAZODTK TWDDRAGRT

-8 Hardware TwDDDOAUT
¢% Paort1: Remate Link, 1

¢ Part 2 Modbus, 1

i
= @ Software

£

Description:

R

‘EANopen I aster expansion module (S0ma)

4. Modil ayarlarinin dogru olup olmadiginin kontroll icin plc’ye baglanalim.
PC=> Controller aktif ise ayarlar dogrudur. Baglantiyi tekrar durduralim.

ware  Program PLC  Windc | (x)

continue.

— The applications o the PC and the Controller are different. Chooss an option below to

'.Fl Erro

[™ Hardware configuration differences prevent transter PC =3 Controller
T

[ Contoller application protected [cannot transfer Contraller => PC)

[PC = Eoniralier!|  Controller => PC | Mooy

Cancel Help

5. Simdi canopen modull ayarlarini yapalim.

FREETR T

=-Fa1| TwDLMDAZODTK R I
= @ Hardware
Ex
¢7 Port1: Remote Link, 1 :

¢7 Port 2 Modbus, 1
- fll Expansion Bus

= @ Software Properties
@ Constarts Configure...
@) Constants | Delete. ..
12 Counters
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Ik olarak canopen boudrate hizin1 500 kb/sn olarak ayarlayalim.

CANopen Configuration Tool E‘
Netwoark ]Mapplng ] Linking I Symbol I

Catalogue Metwork.

& B

» (D5-401) [fO Modules # |[Slave Type SUpErvision

= (D5-402) Drives and Motion Control 1
z
3
4
S
&
i
=1
9
10
11
12

Properties | value 13
14
15
16| &

Egrate |0 - 15 Supervision 300 ms
Tamarn I iptal | Uygula |

6. Canopen baglantisinda kullanacagimiz slave cihaz olan Lexium 5in EDS
dosyas| programa yuklenir. Bu programda servo surtcunin surimid 1.30
olarak segcilir. (LexiumO5 versiyonu sizin servo surlctdeki yukli versiyon ile
ayniolmalidir. Bu uygulamada v1.30 kullanildi)

CANopen Configuration Tool g|
Metwork. lMapping ] Linking ] Symbol ]
atalogue Metwork
[=] [a][2]
B (D5-401) I}0 Modules # |Slave Supervision
¥ (DS5-402) Drives and Mation Cantral 1 |Lexiumis1 Lexiurns Mome
g ATYIL_YL.Z (V1.2) = |
+ e ATYTLYLI (V11D -
£ Lexium0S (41,12}
[ 3 Lexium0S (41,30} 4
5
&
7
g
9
10
11
12
Properties | Value 13
Yendor Telemecanigue 14
Description |LXMOSA CAMopen 5
Author Telemecanique e
Creation  |05-03-2002 Baudrate (500 | Khitfs Supervision 300 ms

Tarnam iptal | Uygula |

7. Simdide PDO’lari yani komut ile degil de sadece PLC ile lexiumO5 arasinda
kullanilacak ortak data alanlarini belirleyecegiz. Network kismindan
lexiumO5’i sec¢iyoruz Uzerini ¢ift tiklayarak sag tarafa aktariyoruz. Bu bizim
Canopen master modulimiz tarafindan kontrol edilecek 1'nolu slave
modulimiz olacak. (Slave adresini yine servo siricl Uzerindeki panelden
ayarlamalisiniz.)
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CANopen Configuration Tool E|

Network. ]Mapping ] Linking ] Symbol ]
Catalogue Metwork
[=] [4][28]
B (D5-401) I/O Modules # |Slave
¥ (DS5-402) Drives and Mation Contral 1 |Lexiumist
+ e ATVI1_Y1.Z (V1.2) T
+ e ATYTL W1.1(V1.1) 3
< Lexium0S (41,12}
Y Lexiu (W1,30) 4
5
5]
7
g
9
10
11
12
Properties | Value 13
Wendar Telemecanique &
Description [LXMOSA CANOpen 15
Author Telemecanique 15
Creation | 05-08-2002 Baudrate m Khit/s Supervision ,W ms
Tamam iptal | Uygula |

8. Simdide Profile Position icin gerekli PDO’lari segelim.Pozisyon Kontroli
yapabilmek icin Recieve bolimine yani Lexium5'e “modes of operation” ve
“profile velocity” bilgilerini de génderelim.

CANopen Configuration Tool El

Metwork  Mapping ]Linking] Symbol |

Slaves Awailable Objects PO

# |slave = 3006 - motion global Type |Receive -

1 [Lexiumast (> ST = Gy e Name Index COB-ID

2 = 3020 - current control

5 3021 - speed contral ! FDO R 1 1600 201
B 3026 - eleckronic gear 2 PDO Rix 2 1601 301

i p 6040 - Controlword 3 PDO RX 3 1602 401

5 e 5060 - Modes of operation 4 PO AR 4

[} = 6074 - Target position —

7 = G081 - Profile welocity Mapped Objects
B G083 - Profile acceleration

§ m 40
= 6084 - Profile deceleration @ IE lllll _

2 B GOFF - Target velocity # |Name Index ize

i 1 |[Ef Maodes of operation 5060 g

11 H Profile welacity 6081 3z

12

E =]

14

15

16

s00
Memary space [ 4%

Tamam iptal | Uygula |

9. Transmit bdliuminde ise “Modes of operation display” PDO’su ile hangi
calisma modunda oldugumuzu okutabiliriz. PDO lara ek olarak yanlizca bu
iki PDOyu eklemek yeterli olacaktir. Digerleri zaten ekli durumda gelecektir.
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CANopen Configuration Tool

Metwork,  Mapping |Linking I Symbol I
~Slaves —Available Objects ~PDO
# |Slave 3005 - digital io Typem
1 Jlexiunio] [ e el Name Index COB-ID
2 = 3004 - capture
= B 301C- status 1 PDO TH 1 1400 181
B 301E - maonitor contral z2 PDOTHE 1401 281
i = 301F - monitor target 3 POOTX 3 1802 361
] p 6061 - Modes of operation display —
7 p 6063 - position actual value int ~Mapped Objects
° ey EEE n 0
9 # | Name I Index Size
10 Ef Maodes of operation dis. .
11
12
13
14
15
16
S0
|7 Memary space [ 7%
Tamam I iptal | Uygula |

10. Simdide linking béliminden hangi alanlarin alig veris icerisinde olacagini

belirleyelim.

a) Transmit igin.(PLC den gonderilecek PDOlar)

CANopen Configuration Tool

Netwnrkl Mapping Linking |Syml:n:|| I

—Slaves PDO —Master PDO
Type IReceive vl E‘ @ @ TypeITransmit vl
Slave Name COB-ID # |PDO | Marme COB-ID
umO51 1 Lexiumns1 [RNGES
2 LexiumO51 PO RE 3 401
3 LexiumO51 PO RE 4 S01
4
=)
&
7
8
El
10
11
12
13
14
15
16
Tamam I Iptal Lygula

b)Recieve icin (PLC ye gelecek PDO’lar)
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Nopen Configuration Tool

Netwnrkl Mapping Linking |Syml:u:|| I
—Slaves PDO ~Master PDO
Tvpe IEI Ii‘ @ TypelReceiVE VI
Slave Mame COB-ID # |PDO |Name COB-ID
ium051 PO T 1 1 Lexiurm051
2 LexiumiOS1 PO TH 3 351
3 Lexium0S1 | PDO T 4 481
4
&5
5}
7
8
El
10
11
12
13
14
15
16
Tamam I Iptal Lyrgula

11. Simdi PDO’lari adlandiralim.

CANopen Configuration Tool

Netwurkl Mapping | Linking  Symbal I

Symbol Slave Obiject Size | Access
DURLIM_WORDL Lexiurn051 Statusword 16 FelWCL.0.0
GUNCEL_POZISYOM_BILGIST Lexium0s1 Position actual value 32 IWCDL.0.1
CURUM_WORDL 2 Lexium051 Statusword 16 IWCL. 1.0
GUMCEL_HIZ_BILGISL Lexiurm0s1 Welocity actual value 32 SRIWCDL.1.1
OPERASYON_MODU_GOSTERGEST Lexiurm0s1 Modes of operation display g SIWCL.2.0
KONTROL_WORDU Lexium051 Controlword 16 TuWCL.0.0
HEDEF_POZISYON Lexium0S1 Target position 32 pWCDL.0.1

KONTROL_WORDL_2 Lexiurn0S1 Controlword 16 “WC1.1.0
HEDEF_POZISYOM_Z_PROFILE_POSITIO  [Lexium0S51 Target velodity 32 TQWCDL. 1.1
PROFILE_HIZI Lexium0s1 Profile welocity

QOPERASYON_MODU Lexiurn051

FOWCDL2.0

Tamam I

Iptal | Uyqula |

12. Uygula ve tamam dedikten sonra animasyon tablosu olusturalim.

Iy e
Program

P’é Macroz

|7 Comm

Drive

Tesys

Il advartys OTE

|$QWCDL.2.0 |P
|sQuci.z.2 |0
- +-

@ Documentatio
Open Animation Table. ..

Save Animation Table
Save Animation Table As,..
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[ TwidoSoft - D:1Servo Resim\bv_position_pdo1.twd

File Edt Yiew Tools Hardware Software Program PLC  Window Help

B CIEIEE R R

M| T e
O wriied ‘2 Configuration Editor £|E|E|
a--;_‘.l%vr:‘wdmznw Geoghico s up e NBDZTE L MERELER DER Y X2
= ardware
$% Port1: Remate Link, 1
& E”’tz'Mugb“SJ Configuration of CiNopen master module — TUDNCO1M [Position 1]
pansion Bus
5 sa 1: TWDNCOTM +-Channe 1 0 1 u Mini Mk inmai——+
= “‘E‘“ |$INC1.0.0 | DURTM_WORDIT | Statusword | —32768| 32767|
@ Constants |$INCD1.0.1 |GUNCEL POZISYON BILGISI |Position actual valu| -2147483648| 2147453647|
m;: Canstants [KD] |$0WC1.0.0 | KONTROL_WORDIT | Controlword | —32768| 32767|
‘:’ g“‘”tgsl ; |%QWCD1.0.1 |HEDEF POZISYON | Target position | -2147483648| 2147483647
um Lontrollers _
i# Fast Counters |$INC1.1.0 |DURIM_WORDI_Z | Statusword | —32768| 32767|
E E‘Efﬁ";fg\:ﬁg‘“’s |$INCD1.1.1 |GUNCEL_HIZ_BILGISI |Velocity actual valu| -2147453648| 2147453647|
- :h d/“’ Aok |$0WC1.1.0 | KONTROL_WORDI_Z | Controlword | -3z768| 32767
“® TF ecllle Hiocks |5QWCD1.1.1 |HEDEF_POZISYOM 2_PROFILE_POSITIO| Target velocity | —2147483648| 2147453647|
- Timers
i
ey Fast Counters |$INC1.2.0 |OPERASYON MODU GOSTERGESI |Modes of operation df —32768| 32767|
[ Pio |$QWCD1.2.0 |PROFILE_HIZL |Profile velocity | -2147483648| 2147483547
&7 Frogram |%QWC1.2.2 | OPERASYON_MODU |Modes of operation | —32768| 32767|

#8 Animation Tables Editor

o[l advantys OTE C’.)“‘;Klﬂllﬁ‘ Ll |@1 & & ﬁlliﬂ 7 | -]
8 Symbols Address Current Retained Format Symbol valid
Arimation T ables 1 |whict o0 0 0 Decimal DURLM_WORDL
@ Dacumentation 2 |%hici a0 [ 0 Decimal DBURLIM WORDL_2
B |%einct 00 + d Decimal KONTROL WORDL
& |wanct 10 ’ i Decimal KONTROL WORDU_
5 |%nicDi 01 ’ i Decimsi GUNCEL_POZISYON
5 |swawcor o1 * i Decimal HEDEF_POZISYON
7 |eico 4 + 1 Decimal GUNCEL_HZ_BILGIS)
EREE R + 0 Decimal HEDEF_POZISYON_2
o[t 2.0 b d Decimal OPERASYON_MADU
10 |%EINCDT 2.0 + d Decimal PROFILE_HZi
T |sainct 22 ’ i Decimal GPERASYGH_MODL
12

[ [ Bffine

"V Baslat

13. Animasyon tablosunu olusturduktan sonra bu animasyon tablosunu
kapatirken kaydedelim. Simdi PLC ye baglanalim. Ve animasyon tablosunu
similasyon moduna getirelim.

Fie Edt Vew Took Hodware Soltwarn Progrom PLC Window Help
o & B Tl e &S

1
= I TWOLMDADTE
= I Harcware
¢ Pat 1 Ressle Lok, 1
&% Pon 2: Madbus, 1

a m imation Tables Editor - deneme. tat

b Constants
Constants (KD

1#* Countess
& [Orn Cordioles
-i8? Fsit Counters
W LIFO/FIFD Hegimers
5 APLSAPWM
B Schedhie Dlocks
£ Taners

1 Vitp Fast Coumtees

P Pio

Fiegrom
= Macsor

1% Comm

B Ciive

T Tewn

A advartys OTE
W) Syebaok

Arimation Tatées

Decamend alen

i GUMCEL_HZ_BLoI
Dacimal MLDEF_POZESVON_
Decimal DPERASYON_MOD
] EROELE M

Decimal OPERASYON_MOD

7
i

14. Kontrol wordunu hegzadecimale c¢evirip 0000 oldugunu gorelim. Su anda
servo bos konumdadir. Yani mil donebilir.
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A Animation Tables Editor, - Animating - deneme.tat

o RS e B 0T

Address | Current | Retained | Format | Symbol | Valid |
1_%wc1 nn 26161 1] Decimal DURUM _WioRDU ‘\l"
2_ FehCT 1.0 261681 1] Decimal DURUM _AoRDU_2 ,/
3 |%HEnC.0.0 oo |oooo Hexadecimal KONTROL_WORDL - ./
4_%QWC1 A0 u] 1] Decimal HOMTROL WWORDU /
S_%MJ'CD'I k| -22652 1] Decimal GUNMCEL_POZISYO t"
B_ FEANCET 01 ] 1] Decimal HEDEF_POLISYOMN ,/
[ R ad 0 Decimal GUNCEL_HZ BILGI. o/
8_ FEANCET 1 1 ] 1] Decimal HEDEF _POZISY O _ ,/
8 [%MCT 2.0 252 0 Decitmal OPERASYON_MOD o/
E%GW‘CDL?.D ] 1] Decimal PROFILE_HIZI ,/
11 [wEwict 2.2 ad 0 Decitmal OPERASYON_MOD o/
12

15. Simdi kontrol word degerine 000f bilgisini ¢ift tiklayarak girelim. Bu durumda
servo motorun milini kontrol edersek milin kilittenmis sabit oldugunu goriruz.

#3 Animation Tables Editor - Animating - deneme.tat

o KRR e d® O
Address | Current | Retained | Format Symbol | Valid |

IACT .00 17975 a Decimal DURUM_ACRDU v
2EIACT 1.0 17975 a Decimsl DURUM_WIORDU 2 ./
CAMICT 0.0 aaaa Hezadecimal KONTROL_WORDU . o/
WCAMICT 1.0 a a Decimsl KONTROL _WORDU - o/
2MACET 01 -22682 a Decimsl GUMCEL_POZISYD ./
EAMCDT 0.1 a ] Decimsl HEDEF_POZISVOMN = o/
IACET 1 1 1 ] Drecimsl GUMCEL_HIZ BILGI . o/
EINCDT 11 a ] Decimsl HEDEF_POZISYOMN_ o/
IACT 20 252 ] Decimsl CPERASYOMN_MOD o/

10 [%%GACDT 20 a a Deecimsl PROFILE_HIZI ¥

11 [HGaC 2.2 a a Deecimsl OPERASYON_MOD .,/

12

& oy RRS aeh B OR

Address | Current | Retained | Format Symhbol | Valid |
1 [shvct 0.0 22071 i Decimal DURUM_WORDU v
2 |shCt A0 22071 i Decimal DURLIM_WORDL_2 o/
3 |%@WC1.00 0000 0000 Hexadecimal KONTROL _WORDL .,/
4 |9RGWCTA0 oo1F Hezxadecimal KONTROL_WORDL .,/
5 |3ehacD 0 18999 i Decimal GUNCEL_POZISYO ./
6 |3QWCD 0.1 20000 i Decimal HEDEF_POZISWON |,/
7 |3hacD -1 i Decimal GUNCEL_HZ BILGI. ./
8 [WEAICD 1.1 0 0 Decimal HEDEF_POZISYOM_ o/
9 [%MCT 2.0 1 i Decimal CPERASYON_MOD . ./
10 [3BGEYCD 2.0 100 0 Decimal PROFILE_HIZI W
11 |36anCt 2.2 0 0 Decimal OPERASYON_MOD . o/
12

Parametre Degerleri
Hedef_Pozisyon=20000
Profile_hizi=100
Operasyon_modu=1

ik olarak kontrol wordu “000f” yapilacak. Ardindan tekrar “001f" yapilacak. Motorun
doéndugu gorulecektir.

Ladder Diyagraminda PDO Kullanma
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&2 Ladder Viewer

e

BUNG 0

0.0
Pl

KOMTROL_\WORDL = 1E#000F

RUNG 1

0.0

FONTROL_wORDU :=0

Nt

BUNG 2

END DF PROGRAM

Control Word ve Status word lan:

Girilen kontrol word komutlarina gore status (durum) wordu degisim yapisi asagida

verilmistir.

Control Word
(Ox 6040)

v

Device Control Function

Operation Mode

Homing, Profile Position, .
Profile Velocity, State machine

Interpolated Position

~&— Digital inputs
~&— Fault

~4— Modes of Operation Ox 6060)

I
Status Word
(0x 6041)

Control ve status word hakkinda daha ayrintili bilgiler asagida verilmistir.

Control

Word (0x6040)

Kontrol wordu 16 bitlikbir veridir. igerigi Asagidaki gibidir.

0. Bit | Ag. Bu bit Amplifier (striictiniin) aktif olmasi i¢inl
olmalidir.

1.Bit | Gerilim a¢. Bu bit Amplifier (sirtictiiniin) aktif olmasi
icin1 olmalidir.

2. Bit | Hizli Dur. Bu bit 0 ise sirtci quickstop komutunu
icra eder.

3. Bit | Operation enable. Bu bit Amplifier (srticinin) aktif
olmastiginl olmalidir.

4-6 Operationmode specific. Farkli operasyonmodiari

bitler | i¢in kullanilir.

7. Bit | Reset Fault. 0 danl e gegiste surlctde kalan tim
hatalari resetler.

8. Bit | Halt. Bu bit 1 iken striict halt konumuna gecer.

9-15 lleride Kullanimamaci ile ayriimistir. Varsayilan

Bitler | deger O drr.

Ornegimizde Kontrol_wordu girigin %I0.0 yiikselen kenarda iken “O00F” yaparak
surdcunin aktif duruma gegmesini sagladik.
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0 0 0 F

[Bit|15 |14 [13 |12 |11 [10[ 9 [ 8| 7|6 [ 5[4[3]2
0 0 0 0 0 0 ofofofOofOfO]l1T]1)1]1

=
o

Motorun serbest duruma gegmesi i¢in ise Kontrol_wordu girisin %10.0 dusen kenarda
iken “0000” yaparak surlicinin serbest konuma ge¢cmesini sagladik.

0 0 0 0
| Bit|15(14 |13 |12 (11|10 9| 8| 7| 65| 43| 2| 1]O0
ojofofo|jojojojojo|jofo|jofofofofo
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Status Word (0x6041)

Durum wordu da status word gibi 16 bitlik bir bilgidir. Strictiniin durumu hakkinda bilgi
verir. Igerigi Asagidaki tabloda verilmistir.

0. Bit Baslamak icin hazir.

1. Bit Baglamis.

2. Bit Operation Enabled. 1 ise operasyon agik.

3. Bit Hata. Eger 1 ise slrlicide hata var.

4, Bit Voltage Enabled. 1 ise operasyon i¢cin gerekli minimum voltaja sahip.

5. Bit Quickstop (Hizli Dur). E@er 0 ise slric hizli dur uyguladi.

6. Bit Ac¢ma aktif durumda (ag k).

7. Bit Uyari. Eger 1 ise uyari var. Uyari ile ilgili bilgiler Manifacturer Status Register den
okunabilir.

8. Bit Eger 1 ise bir dnceki operasyon zamanindan énce durduruimus.

9. Bit Uzak Kontrol. 1 iken Sirtci Canopen ile kontrol edilmektedir.

10. Bit Hedefe Ulasildi. Hedef pozisyona ulasildiginda 1 .

11. Bit I¢ Limitler aktif. 1 ise Surlculerden herhangi birinin i¢ limitleri (Akim, Gerilim, Hiz
veya konum) aktif.

12-13 Bitler | Operasyon mod belirteci.

Bit | Profile Profile Profile Homing Interpolated
Position Velocity Torque Mode Position
Mode Mode Mode Mode

12 | Setpoint Speed = 0. Reserved Homing Interpolated
acknowledge. attained. pos. mode

active.

13 | Following Maximum Reserved. Homing Reserved.
error. slippage error.

error.

14. Bit 1 iken siiriicti harek et operasyonu var Oiken ise operasyon tamamlandi. Bu bit
hareketin bittigi anda sififani ancak motorun pozisyonunda oldugu anlamina
gelmez.

15. Bit Reserved
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MPI| HABERLESME SiSTEMi

MPI (Multipoint Interface) haberlesme sistemi Ozellikle iglemciler arasi haberlesme
islemlerinde ¢ok yogun olarak kullanilir. Konfigiirasyon ve kullanimi olduk¢a basittir. Iki
damarli (profibus) kablosu bir kablo ve MPI baglanti baglayicisi(konnektdr) diginda bir

donanima ihtiya¢ duymazlar.

Haberlesme kablosu (profibus kablosu) MPI hattina, programlama cihazi baglanti
kablosu (MP1 kablosu) baglaniyormus gibi baglanmalidir.

Maksimum 32 adet katlimci baglanabilir ve iletim hatti uzunlugu en fazla 50 metre
olabilir, 50 metrenin tGzerindeki mesafeler igin RS 485 yikseltici kullanmak gerekir.Her
yikseltici hat uzunlugu 1000m kadar ¢ikarabilir. Toplam 10 yilkseltici kullanilabilir. lletim
hattinin baslangic ve bitis noktalarindaki baglayicilara sonlama direnci konmalidir.

(konnektor “on” konumuna alinmalidir)

Status{Durum)
ve Fault(Hata)
LEDleri

Mod

Multipoint
Interface

(MPI)

@
@
@
@
@
@
@
4
Seqici L

‘\ z @
P
@
a1 12

Ou
20 %)
) @
7]
@ @
IS @

MPI Kablo Yuvasi

MPI1 Baglantisi

1. ADIM: Yeni bir dosya agalim.

New Project

X

User prajects ]Libraries] Multipro\ects]

N arne

| Storage path ~

%Akka_F’roflbus
%Akka_Proflbus

%Avlunya

B

me

<

% frs_prafibus_maod_125

C:\Program Files\Siemenszh\Stepd\s7projs
chikka Pro

C:\Program Files\Siemens\Stepf\sFprofy
C:\Program Files\Siemenz\Steps e fprofl

-

Name:

Type:

|haber\e§ma

Storage location

Praject hd

-

|C:\F’rogram Files\Siemens\Step? s 7proj Browise...

Cancel Help

2. ADIM: istasyon ekleyelim.
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'E"', haberlesme -- C:\Program Files\Siemens\Step7\s7proj\haberles

Cut Chrl+¥
Copy ChrH+C
Paste Chrl+y

Delete el

SIMATIC 400 Station

SIMATIC H Station
SIMATIC PC Station
Other skation
SIMATIC 55

PGIPC

Rename Fz
Object Properties. .. Alt+Return

MPI

PROFIBUS
Industrial Ethernet
PTP

37 Program
M7 Program

3. ADIM: Efendi ismini verelim.

=) haberlesme -- C:\Program Files\Sienizns\Stepf\s fprojihaberles

=l haberesme [ CLN TN

4. ADIM: Hardware Uzerinde ¢ift tiklayalim.

= haberlesme -- C:\Program Files\Siemens\Step7\s7proj

lﬁ" j Hardware

SIMATIC 300 Station

5. ADIM: Donanimi tanitalim.

Profle: | Standard

] Efendi (Configuration) -- haberlesme

o [0 CPU 31302 0P

[ BES7 313-6CEQ0-0
* (@ ees7 =1380EM-0¢
= BES7 313-60F031

R EPTITICZ PP
{1 crPU 3L

(3 CPU 34IFM

{1 CPU 31402 DF
(3 CPU 34C2 PP
CacPu s

{Z] CPU 3152 DP

{3 CPU 3152 PN/DP
{2 CPU 315F-2DF
(1 CPU 315F-2 PN/DP
{1 CPU 316

(3 CPU 362 DF

O crumre

Bu esnada ekrana gelen ekranda OK diyelim.
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Properti

General  Farameters |

Addhess B ~

Subnet

PROFIBUS interface DP (RO/S2.1) 3

If a subnet is selected,
the next available address is suggested

Cancel Help

MEfen (Confipuration) -- haberlesme

CPU 313C-2 DP

e

D605
Count

ENY

TEAEIPSTE

3

<

|

ﬂ:l 0 UR

Slot Moduls Orderrumb. | Fi [M_| 1. |0

Commert

1

3

2

CPU 313C-2 DP BES7 313-6CAV2 6|2

e

==

DHEDRRIE

74| [ Gover

1 [,

€

Properties

Time-of-Day Intermupts ]

Shart Description:
F]
5 Order Mo/ fimware
8 Mame:
7
Interface
< Type MP
Address: 2
0) UR
ﬂ:l U Networked:
Slnl| Maodule ‘ Cirder numb
U | I Crrnraenk

7. ADIM: Properties dugmesine tklayalim.

Properties - MPI interface Cl

Cyclic Intermipts 1 Diagnostics/Clock 1 Protection 1 Communication

General I Startup ] Cycle/Clock Memory ] Retentive Memony 1 Interpts

CPU 313C-2 DP

wiork memory B4KE; 0.1ms/1000 instructions; DITE/D01E integrated; 3
pulse outputs [2.5kHz]: 3 channel counting and measuring with
incremental encoders 24% (30kHz): MPI+ DP connector (DF master or
DP slave]; multitier configuration up to 31 modules; Send and receive  w

>

BEST 313-6CF0-04B0 / V2.6
|cPU 213C2DP

General  Parameters 1

Address: 2 -
Highest address: 31

Transmission rate; 187.5 Kbps

Subnet:

If a subnet is selected,
the next available address is proposed.

- ot hietworked -

New..

Properties...
Delete

Cancel Help
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Properties - CPU 313C-2 DP - (R0/S2)

Time-of-Day Intemupts | Cpolic Internupts | Diagrostics/Clock | Protection | Commurication |
General | Startup | Cucle/Clack Memam | Retentive Memary | Interipts

Short Description; CPLU 313C-2DP

orke memony B4KB : 0.1ms/1000 instuctions: DITE/DOTE integrated; 3 A
pulse outputs (2 5kHz]: 3 channel counting and measuring with =
incremental encoders 24Y [30kHz): MPI+ DP connector [DP masteror
DP slave]; multitier configuration up to 31 modules; Send and receive  w

Order Mo/ firmuware BEST 313-6CF03-04B0 /2.6

Mame: |cPu t3C2 DR
i~ Interfac:

Tupe: MPI

Address: 3

Networked: Properties...
Comment:

Cancel | Help

8. ADIM: Ayni sekilde Kole isimli bagka bir istasyon kuralim.

1 3P haberlesme [ Efendi i Fole] B 14pifT)
Efendi
Kols

9. ADIM: Donanimi tanitalim.

Properties - MPl interface CPL 313C-2 DP (R0/S2) X

General ~ Parameters |

Address:

Highest address: 31

Trahsmission rate: 187.5 Kbps

Subnet;

- hiot hetwarked -~ MNew.

Properties...
Delete

Cancel Help

10. ADIM: Proje alanina gecelim. MP1 isaretli iken Options/Define Global Data’ya
girelim.

File Edit Insert PLC View Window  Help

Customize. . Chrl+Al+E

[<HNoFiter> =19

Text Libraries
Display Language...
Manage Multilingual Texts

Rewire. ., ojihaberles
Run-Time Properties...

Compare Blacks. ..
Reference Data

Configure Netwark,

11. ADIM: GD penceresi acllir.
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GD - MPI(1)
GDTable Edit Insert PLC Wiew Window Help

@] & i [E]@] of el o] bl K|

& MPI{1), (Global data) - haberlesme

GD Table Edit  Inserk

Processing phase offine__/}

FLC Wiew ‘Window Help

Z|d 3| »Ble| o 6] O[] b ¥

Entry point: View:
Proj IComponentview ;I © el & Offling
Marne: Starage path;
haberlegme ;I IE WProgram Files\Siemens\Step7hs7pr 73| |e
haberlegme
Object name: |
Obiject type: IEPU LI

Cancel Help

13. ADIM: Efendi isaretlenir ve onay verilir.

Select CPU

Entiy point: View:

IPrmecl ;I IComponenl Wi
MNarme: Storage path:
Ihahelle;me ;I

~| € Orive & Offine

IE'\F’mglam FileshSiemens\Step?hs7pr

+21 57 Program(2)

i, .
. Connections

Dbject name:  [CPy 31302 DF

Object type: ICF'U

El

Cancel Help
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LD - MPI(1)

GDTable Edit Insert PLC Wiew Window Help

2le| & [ ole] o 5 2lo] u xl

& MPI{1) (Global data) -- haberlesme

Efendiy
CPU 313C-2
DP

sble Edit Insert PLC View MWindow Help

14. ADIM: Ayni sekilde Kole de getirilir.

F{W| & &[] of ol Ol &l x|

% MPI(1) (Global data) -- haberlesme

Efendi\,
CPU 313C-2
DP

Koley
CPU 313C-2
DP

Pracessing phase offine /|

15. ADIM: Tabloyu dolduralim.
&% MPI{1) (Global data) -- haberlesme

Efendi} Koley
GD ID CPU 313C-2 CPU 313C-2
DP DP
1 GD Mz 1 M1z F
2 GD Ml4_E Ml4_7
3 |co
4 GD
5 |sp

I GD - MPI(1)

Ayni sekilde ikinci satir icin yapilr.

GD Table Edit Imsert PLC  Wiew Window Help

(6| S| s|=e] o e ofo bl x|

4 MPI[1) (Global data) -- haberlesme

Efendiy Koley
GD 1D CPU 313C-2 | CPU 313C-2
DF DF
1 |c» M1z.Z
2 |op Mld. 5
3 |om
4 GD

17. ADIM: Kaydedelim.

16. ADIM: Her satirda sadece bir tane Sender (gonderici) olabilir. Digerleri alici olabilir.
Ik adres alaninda sag tusla tiklanir ve
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18. ADIM: Efendi icin programi yazalim.

Wetwork 1): Title:

P P rr

Contnent :
M1Z.1
I124.1 SR Q2lz4.3
s (—
Ml4.54FR

19. ADIM: Kole i¢in program:
Hetwork 1 : Title:

Comment :
M1Z.2 D123.2
| | P |
| L ]
Hetwork 2/: Title:
Corment :
I124.0 M14.7
| | P |
| L ]

20. ADIM: Programlari PLClere irsal ederek galistirin.
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USB

UNIVERSAL -BUS (Evrensel Seri Veriyolu)

Plug and Play aygitlarin sistemlerde daha kolay bir sekilde kullanimini saglamak
amaciyla gelistirilmis yeni bir yapi olan USB (Evrensel Seri Veriyolu), harici baglantilar
icin standart ve hizli bir arabirim sunmaktadir. Aralarinda IBM, Intel ve Digital’'inde
bulundugu yedi firmanin olusturdugu bir grup tarafindan tasarlanan USB, 6zellikle
bilgisayar ile telekominikasyon alanindaki gelismeler karsis inda dogan ihtiyaglarin
karsllanmasini amaglamaktadir. USB sayesinde sisteme baglanan aygitlar herhangi bir
ayar gerektirmeden galistirilabilmektedir. 127 adede kadar bir¢ok farkli aygitin ayni
sistemde kullanimina izin veren bu yapida bilgisayar pargalari digindaki Grtinlerde
desteklenmektedir (Video, mizik, haberlesme urunleri gibi).

USB Yapi Avantajlari

Oncelikle USB standart bir yapidir. Aygit baglantilarinda 4 pinli, 6zel plastik kaplamali,
yuksek kalitede kablo kullanimaktadir. USB yapisini kullanan batin aygitlar igin bu
kablo yapisi standarttir. Bu da USB yapisinin en 6nemli 6zelliklerinden biri olan
uyumlulugu saglamaktadir. Bu yapidaki her tirli aygit USB destedi sunan her
sistemde herhangi bir uyumsuzluk sorunu yasanmadan kolayca kullanilabilir.

USB yapisini kullanan birimler daha basit dizaynlara sahip oldugundan kurulum ve
kullanim bakimindan kolaylik saglanmigtir. Standart arabirimi sayesinde isletim
sistemleri tarafindan da desteklenen USB sayesinde, UrUnlerin yazilim-donanim test
gereksinimi minimum dizeye indirilmigtir.

En 6nemli 6zelligi olan tam Pnp destegi ile baglanan aygitlar hichbir ayar gereksinimi
olmadan ve sistemin kapatimasina gerek kalmadan kullanilabilmektedir. 127 aygita
kadar sunulan birim destegi ayni sistemde bir¢cok farkli Unitenin ¢oklu kullanimini
mumkun kimaktadir.

USB yapisinda data 16 bitlik paket formatinda aktariimaktadir. Veri transferi 1.5
Mbit/sec oraninda dusuk-hiz seviyesinde veya 12Mbit/sec oraninda yuksek-hiz
seviyesinde gercgeklesebilmektedir. Anakart Uzerindeki chipset tarafindan denetlenen
USB portundan aktarilan verinin kontroll ile birimler arasindaki iletisim daha guivenli bir
sekilde yapilabilmektedir.

USB Kullanim Alanlari

USB standarti 250'yi askin bilgisayar ve iletisim firmasi tarafindan desteklenmektedir.
Klavyeden monitére kadar birgok triiniin USB yapidaki modeli kullanimaktadir. iletisim
alaninda da kullanim i¢in uygun yapida olan USB sayesinde dijital PBX santrallerin ve
network baglantilarinin kullanimi mamkuindur. Video ve muzik Grtnleri de ayni arabirim
ile Pc sistemine baglanabilmektedir. Standart yapisi sayesinde kolay bir sekilde ¢ok
sayida 0Oriin baglantisina olanak saglayan USB, heniiz yaygin bir kullanim alanina
sahip degildir. Daha fazla hiz ve Grin baglantisi igin talep arttikga bu yapinin kullanimi
da yayginlasip standart bir konuma gelecektir.

USB Veri Yolu ve Getirdigi Yenilikler

USB (Universal -Bus = Evrensel Seri Veriyolu) 1995'te ortaya ¢ikmistir. USB baglanti
standardi sayesinde farkli tipte konnektdrlere, DMA kanal degisikliklerine gerek
duyulmayacak, IRQ c¢akismalari ortaya ¢ilkmayacak, jumperlara gerek olmayacak; bir
tek PCye 127 adede kadar cihaz baglanabilecektir. USB, bilinen bircok PC
konnektdrinun (Centronics paralel, RS-232 seri, Mini-DIN ve Sub-D (Oyun portlari,
printer portlari, klayve ve mouse konnektdrleri, modem ve birgok network adaptori)
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vb.) yerini alacaktir. -u¢ olarak USB, ana gug¢, yuksek hizli video ve ¢ok yiksek hizli
networkler disinda birgok harici baglantinin yerini alacaktir.

USB veriyolunu kullanan cihazlar direk olarak PC'lere baglanabilecekleri gibi, USB
hublari araciigi ile de baglanti kurabilirler. USB, star (yildiz) topolojiyi kullanir (Sekil 1).
Bu topolojide cihazlar baglandiklari bilgisayardan veya USB hublarindan en fazla 5 m.
uzaklikta olabilir. USB, ki adet veri transfer hizini desteklemektedir: 1,5 Mbps ve 12
Mbps; bu band genislikleri PC kamera, monitér, modem, printer, scanner, mouse,
joystick, klavye, ses kartlari ve ses sistemleri, telefon, network cihazlari ve daha bir¢ok
cihazin c¢alisabilmesi igin yeterlidir . USB, senkron (es zamanli) ve asenkron veri
transferini desteklemektedir. Butiin USB cihazlar tek tip konnektor kullanmaktadir.

USB, aralarinda Intel, Microsoft, Compagq, IBM gibi firmalarin da bulundugu 400 ‘Un
Uzerinde kurulus tarafindan desteklenmektedir. -zamanlarda Uretilen hemen buttn
sistemlerde ve anakartlarda USB destegi bulunmaktadir.

USB’nin Getirdigi Avantajlar:
Tek bir PC'ye 127 adede kadar cihaz baglayabilme

Hicbir suruclye, IRQ ayarlarina, DMA kanallarina ve /O adreslerine, genisleme
yuvalarina gerek duymadan kolay kurulum

Cevresel cihazlar icin PC'yi kapatip agmadan Tak ve Calistir fonksiyonelligi
Batiin cihazlar igin tek tip konnektor
PC'yi kapatmadan cihaz ekleme ve kaldirma 6zelligi

Bilgisayar kullanicilar1 yillardir bilgisayarlarina bir yan donanim alirken baglanti
konusunda bocaladilar. Paralel ve seri portlar yavas ve konfigiirasyon problemi icerir,
SCSI igin fazladan kart almaniz gerekir ve suricu problemleri her zaman olasidir. Bu
durum artik bikkinlik safhas ina geldigi anda Evrensel seri yol, (Universal -Bus, USB) bu
ihtyaca cevap sekilde dinyaya geldi. Kuguklugu ve kolay kullanimi ile bir anda
donanim dunyasinda parlayan bu arabirimi ginimuzde kullanmayan yan 4rin
neredeyse yok gibi. USB ile IRQ ya da DIP anahtarlar ile sa¢ bas yolmadan yavas ya
da hizli her turli veri yollanabiliyor.

GlUnumuzde USB kullanimi -derece yayginlasmis ve pek cok urin dalinda yuzlerce
sirket USB bilgisayar Urlnleri Uretmektedir. Bu Urlnler arasinda Fare, tus takimi,
Joystick, telefon, kamera, modem, CD-ROM siirlcU, teyp ve floppy suriiculeri radyolar,
ses kartlari ve ses yongali hoparlorler, ISDN modemler ve agd Urinleri sayilabilir.
Sekilde bir USB-ISDN modem gorulmektedir.

USB, butun verinin bir ¢ift kablo Uzerinde dengeli bir sekilde iletildigi, gerektiginde
baska bir cift kablo ile gi¢ aktariminin yapilabildigi seri iletisim protokoll ve fiziksel
baglantiya verilen addir. USB 1.0 standartlari iki farkli kablo ve konnektor tanimlamistir.
12Mbps'lik hizli USB baglantisinda kullanilan kablolar iyi korunmustur (lletim yapan
kablolarin etrafi hasir seklinde ince kablo agi ile kaplanir, bu isaretlerin elektriksel
gurdltiden arinmasini saglar.). 1.5Mbps'lik yavas USB ise daha ucuz ve nispeten
korumasiz bir kablo kullanir. Batiin kablolarin bir ucu ‘A, dider ucuda 'B' olarak
adlandirilir. USB hatti Gzerinden bilgi telefon halarinda oldugu gibi iki kablo Uzerinden
gonderilir (dengeli iletisim) ve NRZI adi verilen bir kanal kodlamasi uygulanir (Bu
kisimlar detay isteyen arkadasglara bilgi temin etmeye c¢alisirim).
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Kablo uzunluklari da 12Mbps icin 5m ve 1.5Mbps icin 3m olmak Uzere
sinirlandiriimistir. USB topolojisine (cihazlarin baglanma yapisi) sirali yildiz (tiered star,
Ustteki sekil) yapisi adi verilir. Yapida gortlen HUB'lar baglanti sayisinin arttirimasini
saglarlar ve sistemde sadece bir tane ana sistem denetleyicisi ya da "kok hub" (Yani
bilgisayarimiz) bulunur. Sistem tzerindeki bitiin USB yan birimleri bilgisayar tarafindan
yonetilir (Elektronik ile ilgilenenlerin tanidigi terim ile Efendi-Kole, Master-Slave yapisi).
Bugln bilgisayar Gzerindeki USB denetleyici birim genellikle yongasetleri icerisinde yer
almaktadir. Bir cihaz USB agina baglandigi anda ana bilgisayar cihazin kimligini ve
hangi donanim sdrucisunidn kullanilacagr belirlenir (bu isleme ‘enumaration’ adi
veriliyor). Enumeration islemi sirasinda PC, yan birime bir adet cihaz adres numarasi
verir.

USB standardi iki tir yan birim cihazi tanimlar. Tekil bilesenler tek baslarina bir
fonksiyonu yerine getirirler. Bu tip cihazlara 6rnek olarak USB fare ya da Ses kartini
ornek gosterebiliriz. Bilesik USB cihazlariise bir USB arabirimini paylasan -en fazla yan
donanm icerirler. Ornegin Ses ve gorintii icin ayni USB baglantis ini kullanan bir video
kamera. Hub cihazlar1 ise kd&pralerdir, kisith USB baglantisinin arttirimasi igin
kullanilirlar. Hub'lar da sadece bir tane yukari-akis (upstream, yani bilgisayara dogru
veri akis1) baglantisi, -en fazla asagdi-akis (downstream, yan birimlere dogru veri akisi)
yer alr. Hublar da aslinda USB cihazlaridir ve yetenekli 6zellikle tasiyabilirler.
Gundmuzeki tipik uygulamalardan birisi Monitérin alt kismina bir USB Hub
yerlestirmektir. Bu yolla bilgisayar arkasindaki kablo karbasasi da bir nebze azalmis
olur.

USB'nin iyi yonlerinden birisi de USB cihazlarnin sisteme her an takilip
cikarilabilmeleridir. Enerjiyi kesip yeniden vermek gerekmemektedir. Hub'lar otomatik
olarak USB aginda meydana gelen degisimleri sezerler. Hub enerjisini Bagl oldugu Ust
Hub'dan (Bu bilgisayar ya da bagska bir Hub olabilir) ya da varsa kendi icerisindeki glc
kaynagindan temin eder. Egder bir sisteme pek c¢ok USB birimi baglamayi
disUnlyorsaniz Uzerinde enerji kaynagi olan bir HUb sec¢cmenizi 6neririm. Hub
kendisine yeni bir cihaz baglandiginda ya da ¢ikarildiginda bunu hemen tespit edip Ust
cihaza rapor verir. Yeni cihazla gerekli iletisim baglantisini kurar.
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