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Bu egitim kursu (e-learning), MELSEC-L serisi
programlanabilir kontrolori ilk kez kullanan kisiler
icin tasarlanmistir.
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Bu kurs, sistem tasanmindan kablolama kontroliine kadar donanimin kurulumuyla ilgili temel bilgileri saglamaktadir.
Kurs, MELSEC-L serisi programlanabilir kontroléri (PLC) ilk kez kullanan ya da donanim sisteminden sorumlu olan
kisilere yoneliktir.
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Bu kursun igerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - MELSEC-L Serisi

MELSEC-L serisinin ozellikleri hakkinda bilgi sahibi olacak ve her bir parganin adini 6greneceksiniz.
Boliim 2 - PLC Sistemi Olusturma Prosediirii

Bir 6rnek sistem kullanarak sistem olusturma prosediirleri hakkinda bilgi sahibi olacaksiniz.

Boliim 3 - Sistem Tasarimi

Kontrol 6gelerinin nasil tanimlanacagini ve harici ekipman, gereken 1/0 &zellikleri ve I/O noktalarinin sayisi ile
baglantinin nasil incelenecegini 6greneceksiniz.

Boliim 4 - Uriin Segimi
Modiil tiplerinin nasil segilecegini 6greneceksiniz.
Boliim 5 - On Hazirhk
Bireysel moduillerin onaylanmasindan bellegin bigimlendirilmesine kadar 6n hazirlik hakkinda bilgi alacaksiniz.
Bo6liim 6 - Kurulum ve Kablolama
Her bir modiil igin kurulum ve kablolama islemlerinin nasil yapilacagini 6greneceksiniz.
Boliim 7 - Kablolama Kontrolii

GX Works2 yazilimini kullanarak I/0O sinyali kablolamalarninin nasil kontrol edilecegini 6greneceksiniz.

Boliim 8 - Son Test

Geger not: %60 veya uzeri.
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Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya déniin.

"icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

Istenen sayfaya ulag

Egitimden cikin.

SRR "icindekiler" penceresi gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.

XK BRI
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Giivenlik onlemleri

Gergek urtinleri kullanmay 6grendiginizde, lutfen ilgili kilavuzlardaki glvenlik 6nlemlerini dikkatlice okuyun.

Bu kurstaki 6nlemler
- Kullandiginiz yazilim strimiinde gortintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Bu kurs su yazilim stirimd igindir:
- GX Works2 Sirim 1.39R
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Bu kursta, Mitsubishi MELSEC-L serisi genel amagl PLC sistemi donaniminin nasil kurulacagini 6greneceksiniz.
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Girig aygitian PLC sistemi
Digme Operasyon
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Programlan
olusturma ve l
hata aylklarna

Giris modili

CPU modili  Cikis modula
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Kisisel bilgisayar

Programlanabilir kontrolér veya PLC (Programlanabilir Mantik Kontroléri) nedir?
Bir PLC, sira kontroll ve mantik operasyonlari gergeklestiren dayanikh bir dijital bilgisayardir. Tipik olarak, ¢ikis aygitlarina
gonderilen elektrik sinyallerini giris aygitlarindan alinan elektrik sinyalleri temelinde kontrol etmek igin kullanilr.
Programlanabilir kontrolorler, bir kisisel bilgisayarda ilgili yazilim kullanilarak olusturulabilen bir programa ihtiyag duyar.
Programlar, PLC'nin farkh gorevler icin farkli islevleri yerine getirmesini saglamak amaciyla kolaylikla degistirilebilir.

Modiil adi Islevi

Giri$ moduli

Harici aygitlardan gelen elektrik sinyallerini
alir ve bunlar CPU tarafindan kullanilacak
verilere donustirir.

CPU modiili

Sira programini galistirir ve sinyal girig/cikis
islemini gerceklestirir.

Cikis modili

CPU tarafindan komut verildiginde elektrik
sinyallerini harici aygitlara iletir.
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MELSEC-L Serisi ve MELSEC-Q Serisi programlanabilir kontrolérler arasindaki bazi temel farklar asagidaki tabloda

gorilebilir

MELSEC-L serisi

MELSEC-Q serisi

Modiiller yanal yonde baglanabilir.

Taban birimine gerek olmadigindan, kurulum alani minimuma
digUrilmastar.

Modaller, kolay degistirmeye ve bazi modllerin sistem calisir
haldeyken degistirilmesine izin verecek sekilde taban birimine
bireysel olarak takilir.

Modul ekleme
yontemi Moddiller Modiiller
- ] dogrudan taban birimine
baglanir takilir
Islevler her bir PLC CPU'su icin bélistiriilir ve bilgi ag yoluyla Yik ve islev dagitimini gerceklestirmek icin hareket, PC CPU, C
paylasilir. CPU ve sira gibi farkli CPU tiirleri, taban biriminin sagladigi yiiksek
Yik dagrtimi hizh veri yolu kullanilarak baglanabilir.
(*1) ve iglev -
dagtiminin (*2) Dort CPU'ya
uygulanmas! kadar yik

dagrtimi

Mevcut islevier

Girig/cikis, iletisim ve konumlandirma icin minimum gereklilikler
CPU modiiline yerlesik halde mevcuttur ve su ana kadar gorece
kiacuk olcekli kontrol iglevleri, sistem maliyetini disuk tutarak
kompakt bir sekilde dahil edilebilmektedir.

Yerlesik islevier:
Giris/cikis, CC-Link,
Ethernet (*3) ve veri
kayd

Farkli Q serisi iglev modiilleri mevcuttur. Islev modiilleri, gesitli
uygulamalar desteklemek icin bagh aygitlarin 6zelliklerine gére
eklenebilir.

80888

Farkl tipte islev
modulleri
mevcuttur

*1 Yik dagitimi: Agir bir ytikiin tek bir CPU modiili Gzerinde olmasi durumunda iglemi paylastirmak igin birden ¢ok CPU modulinin kullamildigi bir

yontem.

*2 Islev dagitimi: Bir anzadan etkilenen alani en aza indirmek igin kullanilan bir yontem. Islemi (iretim hatti, paketleme hatty, sira ve konumlandirma gibi
islev birimlerine bolistirmeyi igerir.
*3 Ethernet, Xerox Corp.'un tescilli ticari markasidir.

L ve Q serisi kontrolorlerde gelisim ve bakim igin ayni GX Works2 yazilimi kullanilir.
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Uygulamaya uyum saglamak igin farkl modiilleri bir araya getirme

Her L Serisi sistem igin minimum olarak bir gti¢ kaynagi, CPU modiilu ve ug kapak gereklidir.
Sistemin iglevselligi, uygulamaya uyum saglamak icin ek moddller baglayarak genisletilebilir.

Ek bilgi almak igin fare imlecini asagidaki bilesenlerin Gizerine getirin.

Goruntl birimi
{opsiyonel)

W— ]
Gug kaynag a%ipi?,fu CPU modiila 1/O modili UG kapak
{zorunlu) (opsiyonel) (zorunlu) (opsiyonel) (zorunlu)

SD bellek karti {opsiyonel)

Taban birimi bulunmadigi igin tim alan verimli bir sekilde kullanilabilir ¢linki kullanilmayan yuva yoktur.
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Kompakt bir sistemi yapilandirmak igin yerlesik islevierden faydalanma

MELSEC-L Serisi CPU modiilleri, genel gereklilikler igin anlik ¢éziimler saglayan birgok yerlesik 6zellik igerir. Bu
ozellikler CPU'da yerlesik halde bulundugundan, ayrt modiillere duyulan ihtiyag ortadan kaldinlabilir ve dolayisiyla
alandan tasarruf edilmesini saglayan kompakt bir sistem ortaya ¢ikar.

Yerlesik Ethernet islevi Yerlesik I/O iglevi
Genel amach Girisi Puls
girig kesme yakalama
islevi islevi islevi
ek Yiiksek hizh onumlandir
cilog ilevi sayag islevi ma islevi

Gorsel algilama
sensoru

= ' |
= a8, -
- 4 __,..‘- .‘ A

GXWorks2 GXWorks2 GOT

Veri kaydi islevi Yerlesik CC-Link iglevi

Veri toplama, basit ayarlan
kullanarak kolaylikla gergeklestirilir.

O '
: N

Veriler, CSV biciminde
SD bellek kartina
kaydedilebilir.

CSV bigimi

* Yalnizca L26CPU-BT, yerlesik CC-Link'i igerir.
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Bu bolimde, CPU modiilleri, glic kaynagi modidilleri ve I/O modidillerini olusturan pargalan inceleyecegiz.
Bir L Serisi sistemi bir araya getirmeden 6nce bu parg¢a adlarini ve bunlarin islevlerini 6grenmek faydalidir.

CPU modiili ile baslayalim.
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CPU modadiline ait her bir par¢anin adini ve uygulamasini 6grenelim. Fare imlecini asagidaki tabloya veya CPU
modiill gizimlerindeki belirli bir parcanin Gizerine getirirseniz, ilgili alanlar vurgulanir.

Pil tutucu (alt ylizey)

LED'li parga CPU moduilinin isletim durumu veya hata durumunu gosterir.

Tg:g:_ gz%?gjma /Stiatama) anahtan CPU modailindn isletim durumunu kontrol etmek icin kullanilir:

USB konektorii USB cevre aygitlanni baglamak icin kullanilir.

Harici aygit icin konektor Harici ekipmandan gelen bir I/O sinyali kablosunu baglamak icin kullanilir.

Modiil birlestirme kollan iki modiili baglamak icin kullanihir.

Pil Bir gti¢ kesintisi durumunda standart RAM ve mandal aygitlarindaki verileri
yedeklemek icin yedek giic saglar.

- s O Pilin ug telini baglamak icin kullanilir. (Ug tel, nakliye esnasinda pili korumak icin
Pil konektril pint fabrikada konektorden aynlmigtir)
DIN ray kancasi Modiilleri DIN rayina takmak igin kullanihr.
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Gug kaynagi moduliine ait her bir parganin adini ve uygulamasini 6grenelim.
Fare imlecini asagidaki tabloya veya gli¢ kaynagi modiili gizimlerindeki belirli bir par¢anin Gizerine getirirseniz, ilgili
alanlar vurgulanir.

INPUT

100 - 260 VAC A

SOSIHE 193VA
oUTRT

WD SA

Uygulama
POWER (Giic) LED'i Giig igin isletim durumunu gosterir.
FG terminali Yazdinlmis devre panosundaki korumali dizene baglanan bir toprak terminali
LG terminali Gig filtresi icin bir toprak terminali. AC girisi icin, giris voltaji potansiyelinin

yansina sahiptir.

Glig giris terminali Guig giris terminali

DIN ray1 kancasi Modiili DIN rayina takmak icin kullanilir.
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I/O modiiltine ait her bir parganin adini ve uygulamasini 6grenelim.
Fare imlecini asagidaki tabloya veya I/O modiili gizimlerindeki belirli bir par¢anin Gizerine getirirseniz, ilgili alanlar
vurgulanir.

40-pin konektor tipi 18 noktali vida terminal blogu tipi

5 75

1/O operasyon durumu gésterge LED'leri I/O operasyonlarinin ON/OFF (Acik/Kapali) durumunu gosterir.

| Harici aygit icin konektor | Harici ekipmandan gelen bir I/O sinyali kablosunu baglamak icin kullanilir.

Terminal blogu Harici ekipmandan gelen/harici ekipmana giden 1/O sinyali kablolanm baglamak

icin kullanilir.
Terminal kapag: Giic agildiginda elektrik carpmasina karsi korur,
Modiil birlestirme kollari iki modiili baglamak icin kullanilir

DIN ray1 kancasi Modiilleri DIN rayina takmak icin kullanilir.
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PLC muhendislik yaziimi GX Works2, MELSEC serisi PLC programlarinin gelisimi ve bakimi igin kullanilir.
MELSEC-L ve -Q serisi igin ayni GX Works2 yazilimi kullanilir.

GX Works2 yaziiminin kurulu oldugu bir kisisel bilgisayan bir USB veya LAN kablosu vasitasiyla CPU modiiliine
baglayarak, programlar gelistirebilir, operasyonlar dogrulayabilir, CPU modiiliine yazabilir, modil durumunu
onaylayabilir ve hata ge¢misi bilgilerini derleyebilirsiniz.

Bu kursta, GX Works2 kullanarak CPU modiiliniin nasil baslatilacagini (Bolim 5.6) ve kablolamanin nasil kontrol
edilecegini (Bolum 7) ve 6greneceksiniz.

‘ot (& DwSahe (eelk fer (v (we (epems e mvee 3

St »x e A i1 -
."_1-5_5_.&_1__ : T
Y J r:;-.-vmm
<
Kl§l5€| bllglsayar [ CPU modiili ]
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USB veya LAN kablosu
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Bu boélimde bir programlanabilir kontrolér (PLC) sisteminin olusturulmasiyla ilgili prosedrler agiklanmaktadir.
Bu kursta, sistem olusturma prosediiriiniin bir pargasi olarak donanim tasarimi proseduriini 6greneceksiniz.

Donanmim tasarimi

(1) Sistem tasarimi **sssssssssssssssnsssassnnnsnnsnnnnns Bélﬁm 3
(2 Urun set;imi ........................................ Bolim 4 ‘

! Bu kursun
(3) Onhazirllk  ====ssssssessesssnnnnnnnnnnnsnnnnnnnnnnns Bélim 5 kapsarm
(4) Kurulum ve kablolama ------------------------------- Bé]Um 6
(5) Kablolama kontrolﬁ ---------------------------------- Béium 7

Yazilim tasarnmi

=

(6) Program tasarimi = === GX Works2/GX Gelistirici Temel Bilgileri Kursu

¢

(7) Programlama ===--- GX Works2/GX Gelistirici Temel Bilgileri Kursu

&

(8) Hata ayiklama ===+-- GX Works2/GX Gelistirici Temel Bilgileri Kursu

“

(9) Operasyon
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m Egitim icin Kullanilan Ornek Sistemin Donanim Yapilandirmasi )
Bu kursta, bir prosediire gére robotu baglatan bir PLC sistemini (buradan itibaren "6rnek sistem” olarak anilacaktir)
olusturacaksiniz. Ornek sistemin donanim yapilandirmasinin semasi, donanim bilesenlerinin listesiyle birlikte asagida
gosterilmektedir.
n{ Robot baslangig
Baslang: sinyall
ety ) ) 100 VAC <3
s DIN ray: Glic kaynagi CPU UG -
H ::h{ >cq durdurucusu ~ Meodili  moddld  kapak B
| lw VAC D[N ray| ?_77 e '__‘ e | Operasyon
- 1 lambasi
Kapi acik sensori 9
(4 h !
»  Bocooocx Durdurma
lambasi
Kisisel bilgisayar Toprak
USB kablosu Harici gli kaynadi
Oge Bilesen Model Aciklama
Gii¢ kaynag moduli | L61P CPU modiilt ve I/O modili gibi modiillere gl saglar.
CPU moddla Lo2CpPU PLC sistemini kontrol eder.
PLC sistemi UG kapak L6EC Istiflenmis modiillerin sag ucuna takilir.
USB kablosu MR-J3USBCBL3M | GX Works2'nin kurulu oldugu kisisel bilgisayan CPU modiiliine baglar.
Kisisel bilgisayar - GX Works2 kuruluyken calisir.
Harici giic kaynags - - Harici I/O ekipmanina glic saglar.
Anahtar - Kontrolii baslatmak icin ON (Agik) konumuna getirin.
Harici /O Sensor - Kapinin agik veya kapali oldugunu tespit eder.
ekipmani Robot - Kontrol sinyallerine gére caligir.
Iki lamba - Operasyon durumuna gére yanar.
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Bu boliimde, kontrol 6gelerinin nasil belirlenecegini ve gereken I/0 6zellikleri ve I/O noktalarinin sayisinin nasil
incelenecegini 6greneceksiniz.

Sistem Tasanml ---------------------------
‘ Boliim 3'teki 6grenme adimlan
[ Orlin Secimi  =+=ssssssassassacasaasananns 5lil 3.1 Kontrol Ogelerini Tanimlama
3.2 Gereken I/O
‘ Ozellikleri ve I/O Noktalarinin
Sayisini Inceleme
[ On Hazirllk ==s==ssssssssnsnssnnnnnnnnnnns

[ Kurulum ve Kablolama ======sssscecceccncss Bolim 6

[ KabIOIama KontrOIﬁ ....................... BOIUm 7 ]
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Bir sistemi tasarlamanin ilk adimlarindan biri, neyin kontrol edilmesi gerektigini tanimlamaktir.
Bu 6rnek sistemde, bir robotun baslatiimasi ve durdurulmasi kontrol edilmektedir.
Guvenlik bariyerinin kapisi agikken robotun baslatiimasi engellenir ve operasyon esnasinda kapi agilirsa robot durdurulur.

Ornek sistem operasyonu (O Kirmizi dairenin igine tiklayin
Robot kontrol paneli Robot glvenlik bariyerinde Kaps aik sensdri : ]
Robot baslangig sinyali : "Ll OFF (Kapali)
OFF (Kapali) LY
Durdurma lam i {
Robot durur.

Basglangig anahtarini OFF (Kapal) olarak
ayarladiginizda, robot operasyonunu
durdurmak i¢in robot baslangig sinyali
devreden ¢ikar. E§ zamanh olarak kontrol
panelindeki operasyon lambasi séner ve
durdurma lambasi yanar.

| Yeniden oynat |

Geri
\
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Ardindan gereken I/O 6zelliklerini ve I/0 noktalarinin sayisini degerlendirin.
Bolim 3.1'deki kontrol 6gelerine gore, I/0 ozelliklerini ve I/O noktalarinin sayisini asagida gosterildigi gibi segin.

Adi Girig 6zelligi Cikis ozelligi
_—

Baslangi¢ anahtan 24 VDC ACMA/KAPAMA girisi: 1 nokta -

Girig noktasi sayisi: 2
Kapi agik sensori 24 VDC ACMA/KAPAMA cikisi: 1 nokta -
Robot baslangig sinyali - 24 VDC transistor cikis: 1 nokta
Operasyon lambasi - 24 VDC transistor cikisi: 1 nokta Gikis noktasi sayisi: 3
Durdurma lambasi - 24 VDC transistor cikisi: 1 nokta
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BolUm 4'te, rlinlerin (I/O modiilleri, CPU moduill ve glig kaynagi modiilli) nasil segilecegini 6greneceksiniz.

| oimii e Bolam 3 ]
\ 4

[ Urlin Segimi rerrerrerersssesseniesenaaaan, Balum 4
\ 4

[ e T e e e e e B&lim § ]
4

[ Kurulum ve Kablolama =======ssseseneccanns Bolim 6
4

[ Kablolama Kontroll  =+========ssssssoreanes Bolim 7 ]

Boliim 4'teki 6grenme adimlan

4.1 /0 Modyillerinin Tipini ve Sayisini Segme
4.2 Kontrol Gerekliliklerine Uygun bir CPU

Modiili Segme
4.3 Segilen Tium Moddlleri Calistirmak igin bir
Glg Kaynag: Modiilii Segme
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Fabrikalarda sensorler ve valfler igin glig kaynagi olarak genellikle 24 VDC kullanilir.

Bolum 3.2'de onayladiginiz I/O &zellikleri agsagidaki gibidir:
(1) Giris: 24 VDC ACMA/KAPAMA girisi: 2 nokta
(2) Cikis: 24 VDC transistor gikisi: 3 nokta

Bu ozellikler, asagidaki tabloda gosterildigi gibi CPU modiiliine yerlesik olan I/O aygitlanyla (LO2CPU veya L26CPU-BT)
yeterince karsilanabilir.

Cikig ozelligi
Nominal giris voltaji Girig noktasi sayist Nominal ytk voltaji Cikis noktasi sayisi
CPU modiilii LO2CPU 24VDC 16 nokta 5ila 24 VDC 8 nokta
(yerlesik /O) | L26CPU-BT 24VDC 16 nokta 5ila 24 VvDC 8 nokta

Girig ozelligi

Modiil Modiil modeli

CPU modiiliine yerlesik olan I/O noktalarinin sayisi, giris voltaji 6zelligi veya yiik akimi 6zelligi mevcut sistemde
yetersizse, bir I/O modiili ekleyin.
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L-Serisi CPU o6zellikleri asagidaki tabloda verilmektedir.
Gereken I/O noktalarinin sayisi, program kapasitesi ve islem hizi temelinde uygulama igin hangi CPU'nun uygun
oldugunu segin.

Bolim 3'te agiklanan 6rnek sistem igin gereken I/O noktalarinin sayisi 5'tir ve program boyutu 1k adimdan az
olmalidir. Dolayisiyla LO2CPU yeterlidir.

(1) I/O noktalarnin sayisi (2) Program kapasitesi
1) Giris noktasi sayisi: 2 1k adim veya daha az

2) Cikis noktasi sayisi: 3
Toplam: 5 nokta

L-Serisi CPU Ozellikleri
LO2CPU'nun ozellikleri agik griyle gosterilmektedir.

I/O noktalaninin ~ Yerlesik CC- Program
sayisi Link iglevi kapasitesi

LO2CPU 40 ns 1.024 nokta Hayir 20k adim
L26CPU-BT 9,5 ns 4.096 nokta Evet 260k adim

Modiil modeli  Iglem hiz:
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Gug kaynagi modiillerinin 6zellikleri asagidaki tabloda verilmektedir.
Bir gu¢ kaynagi modili segmek icin asagidaki iki kosulun karsilanip karsilanmadigini kontrol edin.

(1) Bir PLC sisteminin gig kaynaginin 6zellikleri

Ornek sistemde ticari 100 VAC giic

100 ila 240 VAC veya 24 VDC kullanilmaktadir. Bu ytizden L61P
secilmistir.

(2) Tam modiillerin guig tiketimi, nominal ¢ikis akimini agmamalidir.
Sistemin maksimum gig¢ tiketimini hesaplamak igin CPU modiiltiniin, I/O modiillerinin ve ug kapagin gug tiketimini toplayin.

CPU modiilii (LO2CPU) /O modiili UG kapak Tiim modallerin giig _ Nominal cikis
Giig tiiketimi Giig tiiketimi Glig tiiketimi = tiiketimi 0,98 A < akm
0,94 A 0 A (kullanilmiyor) 0,04 A (5A)

L-Serisi gii¢ kaynag: ozellikleri
L61P'nin &zellikleri agik griyle gosterilmektedir.

Modiil modeli Girig glici Nominal gikis akimi (5 VDC)
Le1p 100 ila 240 VAC S5A

L63P 24 VDC 5A
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Bolum 5'te, kurulum ve kablolamadan 6nce yapilacak 6n hazirligi 6greneceksiniz.
On hazirlik, tek tek modiillerin onaylanmasini, moduillerin takilmasini, gli¢ kaynagr moduliniin kablolamasini, gliciin
normal bir sekilde agilabildiginin dogrulanmasini ve CPU moduliiniin baslatiimasini igerir.

Sistem Tasarlml ........................... BOIUm 3
Un:'n Seqimi ------------------------------ Bblum 4
OnHazirllk ===s=ssssssssssnnssnsnnnnnnanns Bolim 5
‘ Boliim 5'teki 6grenme adimlan
5.1 On Hazirlik Prosediirii
Kurulum ve Kablolama =======sssssscennnnns Bolim 6 5.2 Tek Tek Modiilleri Onaylama
5.3 Modiilleri Takma
‘ 5.3.1 Pili Baglama
5.3.2 Modiilleri Monte Etme
[ Kablolama Kontrol{lj=== == === =xixx = ss=a/nmx == Bolim 7 5.3.3 Modiilleri DIN Rayina Takma

5.34 1/0 Sayilan Atama
5.4 Gug Kaynag Modulinu Kablolama
5.5 Gug Kaynagini Kontrol Etme
5.6 CPU Modulini Baslatma
5.6.1 CPU Modiiliinu Kisisel bilgisayara
Baglama

5.6.2 GX Works2 ile PLC Sistemi Arasinda
Baglanti Kurma

5.6.3 Bellegi Bigimlendirme
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Kurulum ve kablolamadan énce asagida agiklandigi gibi 6n hazirlik gergeklestirin.

(1) Tek Tek Modiilleri Onaylama (Bolim 5.2)
Satin aldigimz modiillerde herhangi bir hasar olup olmadigini
gorsel olarak kontrol edin.

¥

[ (2 Modilleri Monte Etme (Blim 5.3) |

pu

(3) Gug Kaynagi Modliini Kablolama (B&lim 5.4)

A

(4) Gug Kaynagini Kontrol Etme (Bolim 5.5)

\a

& -

(5) CPU Moduilint Baslatma (Bolim 5.6)
GX Works2'yi kullanarak kisisel bilgisayardaki bellegi bigcimlendirin.
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Uriin paketini agin ve rtinle birlikte gelen kilavuzdaki "Paketlenmis Ogeleri Kontrol Etme" béliimiine basvurarak
eksik bilesen olup olmadigini kontrol edin. Ardindan her bir bileseni hasar agisindan gorsel olarak kontrol edin.

1. Paketlenmis Ogeleri Kontrol Etme

Uriini kullanmadan énce iiriin paketinin asagidaki Grinlerin timind
icerip icermedigini kontrol edin.

(1) LO2CPU

CPU modiili (LO2CPU) + UC kapak (L6EC) Bu kilavuz
(Goruntl birimi icin bir maket kapak takilidir.)

—_—

Pil (Q6BAT) Doldurulacak olan pil degisimi veri etiketleri
(CPU modauiltine takilidir) (bir yaprakta (g etiket)
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Modiilleri agsagidaki prosediire gére monte edin.

(1) Pili Baglama (Bolim 5.3.1)

\ 4

(2) Modiilleri Monte Etme (Bolim 5.3.2)

&

(3) Modiilleri DIN Rayina Takma (B6lim 5.3.3)
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Pil, CPU moduliindeki bellekte depolanan saat verileri, hata gegmisi vb. bilgileri yedeklemek igin kullanilir. Satin
alinan drin, pilin gtig konektdri CPU moduliinden aynlmis halde teslim edilir; bunu bagladiginizdan emin olun, aksi
takdirde PLC giict kapatildiginda bellekteki veriler kaybolur. Bazi durumlarda, CPU modidiliintin tipine bagh olarak
ana program dahi kaybolabilir.

Pili asagidaki prosediire gore baglayin. (Bunu kolaylastirmak icin pili, CPU modiiliinii takmadan 6nce baglayin.)

O B

(1) CPU modiiliniin altindaki kapagi agin.

CPU moduli
tarafi konektori

(2) Konektorlerin yonlerini onaylayin ve pil tarafi
konektorini CPU modiili tarafi konektoriine Pilin tarafi
takin. konektori

) 4

(3) CPU modulunin altindaki kapagi kapatin.

4

Tamamlandi

CPU modult
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MELSEC-L serisi programlanabilir kontrolér bir taban birimi kullanmadigi igin, modailleri, birbirine baglayarak monte
edin. UC kapak son adim olarak takilmalidir.

Modaiilleri asagidaki prosediire gore monte edin.

Modadilleri monte edin.

E
:
y
|
g

(Stre: 00:29)
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Modiilleri monte ettikten sonra, bunlari DIN rayina takin.

Modiil titresimini 6nlemek igin modul grubunun iki ucuna da DIN ray1 durduruculanni taktiginizdan emin olun.

Modailleri DIN rayina asagida belirtildigi gibi takin.

Modulleri DIN rayina takin.

(Stire: 01:40)
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CPU modiiltinin bir I/O modiiliine veri gondermek veya bir I/O moddliinden veri almak igin ihtiyag duydugu I/O sayilarinin
nasil atanacagini 6greneceksiniz.
LO2CPU kullanildiginda, 1/0 sayilan varsayilan olarak asagida gosterildigi gibi atanmaktadir.

Atandidi yer Girig sayisi Cikig sayis
Dahili I/O X00 ila XOF Y00 ila YO7

CPU modiiliiniin sag
tarafindaki moddil

X10 ve sonrasi* Y10 ve sonrasi*

Bu sayilar, LO2CPU kullanildiginda atanur.
L26CPU-BT kullanildiginda, X30 ve sonrasi girise, Y30 ve sonrasi ise gikisa atanr.

Asagidaki tabloda drnek sistem igin I/O karsiligi gosterilmektedir.
Bir karsilik tablosu olusturmak, program hatalarini (aygit numarasi giris hatalar) azaltir ve programlama verimliligini arttirir.

I/O aygit adi Aygit No. I/O tipi Agiklama
Baslangig¢ anahtan X6 Girig Bu anahtar, robot operasyonunu baslatir veya durdurur.
Bu sensor, robota ait glivenlik bariyerinin kapisinin agik
Kapi agik sensori X7 Giris olup olmadigini kontrol eder. Kapi agildiginda sensor
devreye girer. Kap1 kapandiginda sensor devreden ¢ikar.
Robot baslangig sinyali YO Cikis Bu sinyal verildiginde, robot operasyonu baslatilir,
Operasyon lambasi Y1l Cikis Robot caligir haldeyken bu lamba yanar.

Durdurma lambasi ¥2 Cikis Robot durdurulmus haldeyken bu lamba yanar.
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Bir aygit numarasinin eklenmis oldugu érnek sistem asagida gosterilmektedir.

Ornek sistem operasyonu Kirmizi dairenin igine tiklayin

Robot kontrol paneli Robot glvenlik bariyerinde

(Robot baglangsg sinyali(Y0):

OFF (Kapal)

Kapi agik sensorG(XT7): )

OFF (Kapal)

Basglangi¢ anahtarin (X6) OFF (Kapal) olarak
ayarladiginizda, robot operasyonunu
durdurmak icin robot baslangig sinyali {¥0)
devreden gikar. E§ zamanlh olarak kontrol
panelindeki operasyon lambasi (Y1) séner ve
durdurma lambasi (¥2) yanar.

Yeniden oynat 1

@ Geri
\
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Guig ve toprak hatlanin asagidaki semada gosterildigi gibi baglayin.
Topraklama, elektrik carpmalarini, hatali calismalari ve gurtlti girisimini engellemek igin gereklidir.
(1) 100 VAC giic kaynagini, devre kesici ve Gg kaynag m(‘l’_gg:,‘; e
izolasyon transformatdéri vasitasiyla giig S
giris terminaline baglayin. ) _:C ” _ A
. _of'\
(2) LG ve FG terminallerini topraklayin. 100 VAC (2) FG
() LG
(1) GIRIS
100 ila 240 VAC
Topraklama teli
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Gu¢ agildiginda sistemin normal sekilde calisip calismadigini belirlemek igin asagidaki prosediri kullanin.

(1) Gucu agmadan 6nce asagidakileri iki kez kontrol edin:
» Glig kaynagi kablolamasi dogru yapiimis
« Besleme voltaji, gli¢ kaynag giris voltajiyla uyumlu

RESET/STOP/RUN
‘ (SIFIRLAMA/DURDURMA/CALISTIRMA)

(2) CPU modiilini STOP (Durdurma) konumuna ayarlayin.
CPU modiilinin 6n kapagini agin ve anahtan STOP

(Durdurma) konumuna getirin.

(3) Sisteme glig verin

Devre kesiciyi kapatarak besleme gtictiniin glig
kaynag: moduliine girmesini saglayin.

‘ @) @)

r N
(4) Gug kaynaginin normal sekilde calisip galismadigini
kontrol edin.
- " i - o
1) Guig kaynag1 modiili Gzerindeki yesil rororys [\

POWER (Giig) LED'i yanmaktadir.

2) CPU modull tzerindeki kirmizi ERR.
(Hata) LED'i yanip sonmektedir.
(Parametreler hentiz yazilmamigken
CPU modiiliine giig verilirse ERR. (Hata)
LED'i yanip séner ancak bu, o anda sorun
teskil etmez.)
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Sira programlari ve parametreler, CPU moduliindeki bellege yazilir.
Bellek, satin alindiginda kullanima hazir degildir, kullanabilmeniz igin bellegi bicimlendirmeniz (baslatmaniz) gerekir.

PLC muhendislik yazihmi GX Works2'yi kullanarak bellegi bigimlendirebilirsiniz. Bu operasyon icin CPU modulinin bir
USB kablosu vasitasiyla bir kisisel bilgisayara baglanmasi gerekir. Bicimlendirme éncesinde GX Works2'yi bir kisisel
bilgisayara kurun ve bir USB kablosunu hazir bulundurun.

Bellegi asagidaki prosediire gore bigimlendirin.

(1) CPU Moduilinii Kisisel Bilgisayara Baglama (Bolim 5.6.1)

\ 4

[ (2) GX Works2 ile PLC Sistemi Arasinda Baglanti Kurma (Bélim 5.6.2)

\ 2

[ (3) Bellegi Bigimlendirme (Bolim 5.6.3)
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>m CPU Modiiliinii Kisisel Bilgisayara Baglama D 000

CPU modiilu ile kisisel bilgisayarin USB baglanti noktasi arasina bir USB kablosu baglayin.

| Kisisel bilgisayar | | CPU modilii |
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Yalnizca aygitlar USB kablosuyla baglayarak iletisimin gerceklestirilemeyecegini unutmayin.

Baglantiyr olusturmak igin [Transfer setup] (Transfer ayari) bolimuna kullanin.
Bir sonraki sayfada, simle edilmis pencereyi kullanarak transfer ayarini gergeklestirmeye ¢aligin.
Transfer Setup (Transfer Ayari) penceresinin bir drnegi asagida gosterilmektedir.

Tramier Setop Conmectionl

CPU modiuilin kisisel bilgisayara bagladiktan sonra, GX Works2 ile PLC sistemi arasinda baglanti kurun.
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[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) - [[PRG] MAIN]

i Project Edt Find/Replace Compile View Online Debug Diagnostics Tool Window Help
NpRgi MR R mahis CiNEm e R S SBRAME| 8IS0 ML
: Navigation ? X 7 W [PRGIMAIN x|
Connection Destination
0 { &no

[T 602
Current Connection

[ Connection1

All Connections

Q Connectionl

Transfer Ayan tamamlanmistir.

Devam etmek icin ([§J) 6gesine tiklayin.

Unlabeled Loz Host Station 0f1Step
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Transfer ayarninin tamamlanmasinin ardindan, GX Works2, CPU modiiliyle iletisim kurmaya hazirdir. GX Works2'nin
[Format PLC Memory] (PLC Bellegini Bicimlendir) bélimini kullanarak CPU modiiliindeki bellegi bicimlendirmeye

devam edin.

Bir sonraki sayfada, simtile edilmis pencereyi kullanarak [Format PLC Memory] (PLC Bellegini Bigimlendir) islemini

gergeklestirmeye caligin.

Format PLC Memory (PLC Bellegini Bigimlendir) penceresinin bir drnegi asagida gosterilmektedir.

Format PLC Memory

+ Do not create a user setting system area (the required system area only)

" Create a user setting system area

I.—
| :I'

Connection Channel List

Connection Interface 1LJSB <> PLC Module

Target PLC | Station No. Host  PLC Type L02
Target Memory | Eler A ~ |

Format Type

Execute

3




K 1-MELSEC-L_Series_Basics_fod00192_tur

»m Bellegi Bicimlendirme ) 00c

T 0 orie 0 ot Proie D ; = m
: Project Edt Find/Replace Compile View Online Debug Diagnostics Tool Window Help -8 X
POV Rl ik s L) o L 26 B B [Ty | BRERER S0 R R R | ) e 5 S ) L L
i Navigation 8 X 7 W [PRGIMAIN x| b~
H -~
0 { &no }
3 Parameter
Intelligent Function Module
4 ¥ Global Device Comment

+ % Program Setting
- g2

= () Program
) MAIN
) Local Device Comment
Device Memory
Device Initial Yalue

' user Library PLC bellegi artik bigimlendirilmistir.

Connection Destination Devam etmek igin n ogesine tiklayin.

¥

Unlabeled Lo2 Host Station 0f15tep ML
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Bolim 6'da her bir modiil igin kurulum ve kablolama islemlerinin nasil yapilacagini 6greneceksiniz.

[ Sistem Tasarlml ........................... BOIUm 3 ]

[ Un’jn Secimi ------------------------------ Bolum 4

[ On Haz"-hk ............................... Bolum 5 ]

[ Kurulum ve Kablolama ==«=-- EREEE seseeenes BOlUM 6

‘ Boliim 6'daki 6grenme adimlan

6.1 Kurulum Ortami

[ Kablolama Kontroll  =+========ssssssoreanes Bolim 7 ] 6.2 Kurulum Konumu
6.3 Topraklama

6.4 I/0 Modidillerini Kablolama
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Sistemi asagida verilen ortam kosullarina maruz kalan bir konumda kurmayin.
Sistemin bu tir konumlarda kurulmasi ve galistinlmasi, elektrik carpmasi, yangin, hatali galisma, tGriin hasari veya
Urtn bozulmasi ile sonuglanabilir.

1. Sicaklik ve nem
*» Ortam sicakhginin 0 ila 55°C (32 ila 131°F) araligi disinda oldugu bir konum
* Ortam neminin %5 ila 95 araligi disinda oldugu bir konum
* Hizli sicaklik degisikliklerinin yogusmaya neden olabildigi bir konum

2. Atmosfer
« Korozif gaz veya yanici gazdan etkilenen bir ortam
* Asin diizeyde toz, demir tozu gibi iletken bir toz, yag sisi, tuz veya organik ¢oziicl iceren bir konum

3. Gurultd
» Guglu radyo frekansi enterferansina (RFI) veya elektromanyetik enterferansa (EMI) maruz kalan bir konum.

4. Titresim ve darbe
» Dogrudan urine titresim ve darbe uygulanan bir konum

5. Konum
* Urlintin dogrudan gtines 1sigina maruz kaldigi bir konum
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Alanin iyi sekilde havalandirimasini saglamak ve modul degisimini kolaylastirmak i¢in modiillerin Gstiinde ve altinda,
ayrica yapilar ile bilesenler arasinda asagida belirtilen mesafeleri koruyun. Kullanilan sistem yapilandirmasina bagli
olarak, asagida gosterilenden daha biyiik mesafeler gerekli olabilir.

" //////////////////////////////////////%
o /A / N
“
// - _%
/ Panel % e— Kapi
o /Z /
T Y e % |,
|7 7 )7
50 mm veya 50 mm veya 20 n'lmm veya

daha fazla daha fazla daha fazla




Q=

K 1-MELSEC-L_Series_Basics_fod00192_tur

»m Topraklama ) 00c

Elektrik carpmasi ve hatali galismay énlemek igin, asagidaki topraklama kosullarini gozetin.

» Mumkin olan her yerde bagimsiz topraklama saglayin. (Topraklama direnci: 100 Q veya daha az)
« Bagimsiz topraklama saglanamiyorsa, ayni uzunlukta topraklama telleri kullanarak paylagimli topraklama saglayin.
» Topraklama telini kisaltabilmek igin topraklama noktasini programlanabilir kontrolére mimkun olan en yakin konuma

getirin.
4 : Diger ¥ . Diger . iger
PLC sistemi ekipman PLC sistemi ekipman PLC sistel ekipman
Y Pt ~\ Pt ~
Topraklama I Topraklama
. = -_ ) . (3) Genel topraklama:
(1) Bagimsiz topraklama: (2) Paylagimh topraklama: i verilmias

Tavsiye edilir Izin verilir
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Kapi agik
sensori (X7)

Operasyon
lambasi (Y1)

Cikis gene| ==

)

Diiz kablo
konektoriiniin pin
atamalan asagidaki
gibidir (konektor takma
tarafindan gorinim).

Girig genel

OVZOMEOVIPOVIS0VROVR OVBOVBOYID L Wit | VIZA v L Wi VG 4 WD W 1 R W1 Y02

bodeoeeocoaodbos 0dpoapoa |l iy o 1 s b L. B b1 52

Baslangig
anahtan (X6)

Robot basglangig
== sinyali (YO)

== Durdurma
lambasi (Y2)

(

CPU'nun yerlesik I/O'sunda standart konektor tipasi kullanilir.
Baglantilanin, bir A6CON1 konektoriinin uygun pinlerine kablolamasini gergeklestirin ve CPU'nun yerlesik I/O soketine takin.
Baslangig anahtan (X6), kapi agik sensori (X7), robot baslangig sinyali (Y0), operasyon lambasi (Y1) ve durdurma lambasini
(Y2) baglamak igin asagidaki semayi kullanin.

Harici aygit konektori
(model: AGCON1)

Harici glg
kaynag

Cikis genel

'y Baslangig
anahtan (X6)

vﬁ sK::sl:rgk(Xn

)

<D
C} Robot baslangig sinyali
t.- (Y0)

g2

Giris genel

—t
Operasyon
lambasi (Y1)

o B

Lt

9 Durdurma
lambasi (Y2)

.
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Programlamaya baslamadan 6nce kablolamanin dogru yapilip yapilmadigini kontrol etmeniz gerekir.
Bu bolimde, giris sinyalleri ve gikis sinyallerinin nasil kontrol edilecegini 6greneceksiniz.

e — Bolom3 |
\ 4

[ Urlin Segimi  ===rsssssssressesnsnnnnnnnnns Balim 4
\ 4

[ e T e e e e e B&Iim 5 ]
\ 4

[ Kurulum ve Kablolama =<<=<<eccccecceccacs. Bolim 6

Kablolama Kontro'ﬁ SEEssEESEESEERR R R SRR R Balﬁm7

Boliim 7'deki 6grenme adimlan

7.1 Girig Sinyallerini Kontrol Etme
7.2 Cikis Sinyallerini Kontrol Etme
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ilk nce, herhangi bir sorun olmadigindan emin olmak icin 1/O kablolamasini gérsel olarak kontrol edin.
Ardindan GX Works2'nin [Device/buffer memory batch monitor] (Aygit/arabellek kesikli monitori) bolimind
kullanarak giris sinyali kablolamasini kontrol edin.

[Device/buffer memory batch monitor] (Aygit/arabellek kesikli monitori), aygitlara yonelik belirtilen aralik
durumunun (ON (Agik) veya OFF (Kapal)) gercek zamanl olarak izlenmesini saglar.
Bir sonraki sayfada, simile edilmis pencereyi kullanarak aygit/arabellek kesikli monitorinii deneyin.

Aygit/arabellek kesikli monitoéri penceresinin bir 6rnegi agsagida gosterilmektedir.

Device
@ Device Name +|  TjC Set Value Reference Program Reference... |
(" Buffer Memory l =l | =] |eec ]

Device -

QOO0 00000 00000000 00
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- MELSOFT Series GX Works2 {(Unset Project) - [Device/Buffer Memory Batch Monitor-1]

: Project Edit

Find/Replace Compile View Online Debug Diagnostics
EDEEIEIEI Bist e o | CREREY| S R M S R s S BB e B

Tool Window Help

S I N

CEX

-8 X

i Navigation 2 X «) [PRG]MATY il Device/Buffer Memory Bat... * | 1b ~
el Device
Er r o 2 & | @ Device Name w|  TIC Set value Reference Program gefereme...l
+ (&% Parameter
Intelligent Function Module " Buffer Memory 1 | ;I : | ;] I ;I
4 ¥ Global Device Comment - ki tiim giris aygitan gdrintdlenic
I ve sonraki m G
: @ :gygram Setting ging ve Display Format... |
= () Program
48] MAIN Device =
) Local Device Comment X6 0 !
+ # Device Memory X7 0
™ Device Initial Value %8 0
X9 0
X0A 0
X0B 0
X0C 0
X0D 0
XO0E 0
XOF 0
x10 0
— %11 0
x12 0
| Project X13 0
x14 0
"llser Library %15 0 Giris sinyallerini kontrol etme icin hazirlik artik tamamlanmigtir.
L& cConnection Destination zig g .| |Devam etmek icin () ogesine tikiayin.
» >

Unlabeled

Loz

Host Station

L#
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> Girig Sinyallerini Kontrol Etme ) <] v Joc

Aygit/arabellek kesikli monitéri igin hazirlik islemlerini tamamladiktan sonra, giris sinyali kablolamasini asagida belirtildigi
gibi kontrol edin.

(1) Baslangi¢ anahtarini (X6) ve kapi agik sensérini (X7) agin. Asagidaki sekilde baslangig anahtarina ve kapi agik sensériine
tiklayin.

(2) [Device/buffer memory batch monitor] (Aygit/arabellek kesikli monitéri) bélimiini kullanarak, baslangig anahtan (X6)
ve kapi agik sensoruine (X7) tekabiil eden aygitlarin agik oldugunu dogrulayin (Pencerede 1 gértintdlenir).

[ Device

(' Device Name Iﬁ LI T{C Set Value Reference

Giris PLC sistemi

Baslangx; anahtan
% (X6)
Kapt agik sensori

Ve

OFF [Kapali)
[kapi kapali)

(" Buffer Memory [odule Start | ] (e

Modify Value... | Display Format... | Open Display Format... | Si

" Baslangx; anahtan
Device J OFF (Kgpall 0)
konumundadir.

X6
X7
X8
X9
X0A
X0B
X0C
X0D
XO0E
XOF
X10
X11
X12
X13
X14
X15
X1A

Kan| agik sensoru

(Kapal
konumuF:Iadadlr

20 0O 0O 0 OO0 O0OO00O0O0O 00O OO
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>)m_qlkl; Sinyallerini Kontrol Etme ) <] v Joc

Ardindan [Forced input output registration/cancellation] (Zorunlu giris ¢ikis kaydi/iptali) bélimini kullanarak ¢ikis
sinyali kablolamasini kontrol edin.

[Forced input output registration/cancellation] (Zorunlu giris gikis kaydi/iptali), GX Works2'den her bir aygitin
durumunu (ON (Agik) veya OFF (Kapali)) zorla degistirmenize olanak tanir. Bir sonraki sayfada, simile edilmis
pencereyi kullanarak zorunlu giris ¢ikis kaydi/iptalini deneyin.

Zorunlu giris ¢ikis kaydi/iptali penceresinin bir drnegi asagida gosterilmektedir.

Forced Input Output Registration/Cancellation E\
Device Register FORCE ON |  Cancel Registration |
v
| - Register FORCE OFF |
No.  Device ONJOFF _ No.  Device ONJOFF
1 ON 17
2|¥1 ON 18
3|y2 ON 19
< 20
S 21
6 22
7 23
8 24
9 25
10 26
11 27
12 28
13 29
14 30
15 31
16 32
Update Status Batch Cancel Registration Close
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>mlkl§ Sinyallerini Kontrol Etme ) o

T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) - [[PRG] MAIN]
E&Wewwwmwwwm

Project
'] END
R Device ReqsterFonczou| Cancel Registration |
+ Parameter I | —'-I
Intelligent Function Module Register FORCE OFF
4 ¥ Global Device Comment _
Program Setting No. | Device ONJOFF |No. | Device | ONJOFF
ﬁ 1]vo ON 17
ﬁ MAIN 3|yz ON 19
(5) Local Device Comment 4 20
Device Memory S 21
Device Initial Vahue 6 22
7 23
8 24
9 25
10 26
11 27
12 28
13 29
14 30
15 31
16 32
Update Status Batch Cancel Reaistration | Closa |
Cikis sinyallerini kontrol etmek i¢in hazirik artik tamamlanmistir.
Devam etmek icin ([J) 6esine tikiayin.

Unlabeled Lo2 Host Station 0/1Step
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>MI|(I§ Sinyallerini Kontrol Etme ) (<] > Jroc

Zorunlu giris ¢ikis kaydi/iptali icin hazirlik islemlerini tamamladiktan sonra, ¢ikis sinyali kablolamasini asagida

belirtildigi gibi kontrol edin.

(1) [Forced input output registration/cancellation] (Zorunlu giris gikis kaydi/iptali) bolimuni kullanarak, YO, Y1 ve Y2
aygitlarini agin.

(2) Robot baslangig sinyallerinin ilgili YO, Y1 ve Y2 aygitlan igin agildigini ve operasyon lambasi ve durdurma
lambasinin yandigini dogrulayin. Bir aygit numarasina tekabiil eden ON/OFF (Agik/Kapali) alanina ift tiklayin.

Forced Input Output Registration/Cancellation

Device Register FORCE ON | Cancel Registratio o C""?
I hd & —v
Register FORCE OFF | &
Robot baslangig €./

No. Device  ONJOFF No. Device  ONJOFF sinyali (Y0) N |

o o L oudu

3|y2 OFF 19

n 20 : _ Operasyon

S 21 16 A |@| — . i lambasi (Y1)

6 22 e P l@l -

7 23 . N "o)'

" |

8 24 hf”l@ﬂ Durdurma

9 25 =3 lambasi (Y2)

10 26

11 27

12 28

13 29

14 30

15 31

16 32
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@ER sonus

MELSEC-L serisi PLC sisteminin donanim kurulumunu burada tamamliyoruz.

) [ v Jroc

Bu kursta asagidaki hususlan 6grendiniz:

Donanimin nasil kurulacag:

Programlarin yazilabilmesi icin sistemin nasil hazirlanacagi

L-Serisi sistemler yerlesik islevlerle yapilandirilarak kompakt bir sistem olusturulabilir

Modiiller dogrudan birbirine baglanabilir ve bdylece alan kaybi olmaz

Yerlesik 1/0 baglantilarini kullanarak, ek modiillere ihtiyag duymaksizin kiigiik bir kontrol sistemi olusturulabilir

Bu kursu tamamlamanizin ardindan simdi, PLC sistemini kullanabilmek igin asagidaki kursu tamamlamaniz gerekiyor:

GX Works2 Temel Bilgileri Kursu: CPU modiilii igin programlama, hata ayiklama ve yazma islemlerini 6grenin.
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Test Son Test

) [ v Jroc

Artik PLC MELSEC-L Serisi Temel Bilgileri Kursundaki tiim dersleri tamamladiginiza gére son teste girmeye

hazirsiniz. Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, lGtfen bu konulan gozden gegirmek igin bu
firsati degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 4 soru (11 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

Cevabi segtikten sonra, Cevapla diigmesine tikladiginizdan emin olun. Cevapla diigmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuglan

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylizdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda
goruntdilenir.

Dogru cevaplar : 2

Testi gegebilmek igin,
Toplam soru : 9 sorulann %60"im dogru
cevaplamaniz gerekir.

Ylzde : 22%

Devam Et incele Tekrar Dene

+ Testten glkmak icin Devam Et digmesine tiklayin.
» Testi incelemek icin Incele diigmesine basin. (Dogru cevap kontrolii)
+» Testi tekrar yapmak igin Tekrar Dene diigmesine tiklayin.
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Uygun olan tiim kutucuklan isaretleyin.

I/0 islevi
Analog /O islevi

() )

Ethemnet islevi

()

CC-Link IE islevi

()

Cevapla [ Geri ]

L-Serisi CPU modiiliiniin yerlesik islevlerini segin.
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Test Son Test 2 ) oo0

Bir PLC sistemi olusturmak i¢in dogru adimlan segin.

Adim 1 Sistem tasarimi

Adm 2 (Q1| --Select-- v )

Adim 5 Projeleri kaydetme

Cevapla ] [ Geri




[
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) Son Test 3 ) 000

PLC sistemini kurma ve kablolama éncesindeki 6n hazirlik igin dogru adimlan segin.

Adim 1 Tek tek modulleri onaylama

Adm2(Q1 —-Select-- Yl)
Adim 3 ( Q2| —-Select-- vl )
Adim 4 ( Q3| —Select-- vl )

Adim 5 CPU modulint baslatma

Cevapla ] [ Geri ]




[
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) Son Test 4 ) 000

PLC sisteminin nasil topraklanacagyla ilgili agiklamayr tamamlamak igin bogluklarn doldurun.

Mumkun olan her yerde (. --Select-- v )
saglayin.
Eder (| —-Select-- v ) saglanamiyorsa,

tumu ayni uzunlukta olan topraklama tellen kullanarak

( —Select-- v )saglayin.

Topraklama noktasini (| -Select-- v )yapin.

Cevapla ] [ Geri ]
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Test Test Puani ) oo0

Son Testi tamamladiniz. Sonug alaniniz agagida gosterildigi gibidir.
Son Testi sonlandirmak igin bir sonraki sayfaya ilerleyin.

Dogru cevaplar: +

Toplam soru: 4

Yizde: 100%

[ Devam Et | [ incele ’

Tebrikler. Testi gectiniz.
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PLC MELSEC-L Serisi Temel Bilgileri Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkdr ederiz.

Derslerden keyif almig olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydali olmasini umarnz.

Kursu istediginiz kadar ¢ok gézden gegirebilirsiniz.

Incele | | Kapat

[ v Jroc




