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OZET

fletigim, herhangi bir sistemde yer alan iki birimin ayni dili
kullanarak bir ortam yardimi ile anlasmalaridir. Endistriyel kontrol
sistemlerinde alici verici gdrevini siirficliler, PLC ler, endiistriyel
bilgisayarlar {stlenmektedir. Timil mikroislemci tabanli olan bu
alici/verici birimlerde veri igleme ¢odu zaman TTL seviyesinde ol-
makta ve bu bilgi uzak mesafelere taginamamaktadir. Bu nedenle ali-
ci/verici bir kodlayici ile beraber calismakta ve bilgi bozuculardan
etkilenmeyecek bir dlizeyde iletilmektedir. TTL seviyesindeki bilgi-
nin kodlayici {izerinden hatta verilmesi ve hattaki bilginin dider
bir birim tarafindan okunmasi, mikroislemcilerin wve sayisal kontro-
ldrlerin kendi aralarinda iletisim kurabilmeleri ile sadlanmaktadir.

Mikroiglemci ve kontroldrlerin gelisimi ile &6zellikle siiriecii
sistemlerde biiylik gelisme sadlanmistir. Analog kontrollu klasik sii-
riicilerde yer alan akim siniri, kontroldr parametreleri gibi biiyitk-
liklerin ayarlanmasi ve izlenmesinin gligliidii, sayisal tabanli siirii-
clilerin kullanimi ile hemen unutulmustur. Glinlimlizdeki talep ise,
sayisal kontrol tekniklerinin gelistirdigi siirlicilerin seri ileti-
gim, veri yolu uyumluludu ve siiriiclye ait bilgilerin merkezi bir is-~
lemci tarafindan islenebilmesidir.

Motor kontrel dreticileri farkli gruplara bdliinerek dedisik
veri yolu sistemleri gelistirmektedir. Bu sayede bir sistem iceri-
sinde yer alabilecek siirficliler, PLC ler, algilayicilar ve difer saha
ekipmanlarinin denetimi, izlenmesi ve diyagnostidi sa§lanabilmekte,
gerektiginde olusabilecek hatalar kaydedilerek ¢esitli raporlamalar
alinabilmektedir. :

Bir kontol sistemi igerisinde kullanilacak wveri yollarinin
performansi, iletigim hizi, glivenilirlik, kullanici sayisi ve hata
diizeltme gibi 6zellikler dikkate alinarak dederlendirilmelidir.
Ornedin, hiz kontrolu amaci ile kullanilan skalar kontrollu bir AC
sliriciye 10 ms de ulasmak sistem ag¢isindan yeterli olabilecedi gibi
pozisyon kontrolu amaci ile kullanilan bir servo siliriiciiye birkag¢ ps.
de erigebilmek gerekmektedir.

. Bu amagla sistem igerisinde yer alan sayisal kontrollu siiriici-
lerin 8zellikleri ve kullanilan haberlesme yapilarinin bilinmesi ge-
rekmektedir. Bu alt yapinin tamamlanmasi ve veri yollarinin gelisimi
ile fabrika diizeyinde bir denetim miimkin olabilecektir.



SUMMARY
COMMUNICATICN IN DIGITAL DRIVES

A general model of communicaticn process is shown in Figure 1.
This model has general validity, i.e. it is not restricted to engi-
neering applications but can be related to other types of communica-

tion, provided that its element are appropriately identified.

Transmission Line

Figure 1. Model of communication process

All communication processes involve a sender and a receiver.
The sender transmits a message (sequence of symbols) to the receiver
along a channel or medium, which is common to both sender and recei-
ver. The message is about some external object and the total amount
of information carried is the sum of the information content of each
one of the symbols composing the message. The sender has to change
some parameters of the channel according to a code in order to con-
vey the message and the receiver uses the same code to extract the
information from the message. The channel is subjected to nocise
which distorts the message and makes it difficult for the receiver

to understand the message correctly.



The basic issue in data communication is to move in a given
time a message from location A to location B and minimize the in-
fluence of noise, or alternatively recover and reconstruct a message
corrupted by noise. In automation systems either unit A wants to
pass information (its current state) to another unit B or A wants B

to do something .

The writer (sender) conveys information to a reader (receiver)
on. paper (medium, channel). The message i1s the content, the code is
the language, thé symbols are the letters and the words. The reader
can decode {(understand) the message only by using ( knowing) the

same language as the sender.

Here the medium is the electric cable and the information to
transmit is digital data. The coding is the straightforward, 0 and 1

correspond to different voltage levels in the cable.

A text is coded (written) in some language, the symbols are
the words and letters. Frequently used is the ASCII ( American Stan-
dard Code for Information Interchange) code, where each character
(letter, figure, other symbols) is coded with a unique 7-bit ( or in

some applications, 8-bit) pattern.

The main specification of electrical machine systems are to
convert electrical energy to mechanical energy. Electrical motor is
the basic element in electrical drive systems. But usually motor
control unit is placed in front of motor to control speed, position,
torque or force coming from a system and adaptation of electrical

power to motor.

In classical motor control systems, the connection of drives
to another member of system which is realized via many inputs and
outputs 1is inadequate due to communication and reliability. This
type of interface of a drive is complicated in large systems. The
disadvantages of this type of communication is high number of cables

and the effect of noise.

Nowadays these type of problems are solved by using micro-

processor controlled drives. In modern electrical drives,



specifications of serial and parallel processing data are improved

and control via processing data has been made easier.

Drives can communicate with each other or central computer via
serial port. The main specification of microprocessor controlled
drives is the ability of communicate with other systems besides do-
. ing their normal functions as digital. Control parameters and func-
tion could be change by using push buttons and can be observed via

display on drives.

Recently many type of serial communications and bus systems
are available for digital drives. However it is really difficult to
differentiate between these interfaces. Therefore, it is needed to
define the requirement on a bus system or interface standard for use
in drive  configurations and then several wellknown bus standards
with regard to their suitability are examined for this type of app-

lication. Relevant required data are as follows:

The number of bus participants or users
e Physical length of bus

e Real-time capability

e Data rate

o Interference susceptibility

¢ Fault diagnosis and recovery capability

e Price

Meanwhile bus systems can be divided into system buses and
serial bus systems. Wellknown bus systems and serial bus systems

are 3

¢ WME-Bus and AT Bus
e Ethernet, Cheaphernet, Tockenring
e RS232, RS422, RS423, RS485

e TEC Bus
e SERCOS
e PROFIBUS

e INTERBUS-3



In this thesis, communication structures are grouped, general
specification of today’s drives is defined by giving examples of
communication. The general requirements of the communication system

are high data transfer rate, reliability and bus length.

The RS232 serial interface standard was drafted in the 1960s
by the Electronic Industries Association. It was designed to create
a hardware independent environment between terminals, modems and
computers. In-20 years the inception of R8232 computer hgrdware has
evolved at an exponential rate, but the original standard has chan-
ged very little. The RS485 link gives the most satisfactory servi-
ce. It is designed so that the receivers respond only to ‘differen-
tial’ signals, that is, the signal voltage outputs are potential
differences between two conductors, and ignore the ‘common mode’
noise between the communication lines and zeroc volts. As a result

RS485 has a much more reliable performance.

The structure of a message from a ‘host’ to a drive is stan-
dardized. This is called as ‘Protocol’. For the message wverifica-
tion, it can be used either parity bit or a routine called ‘Block
Checksum’ BCC. This routine is performed at the conclusion of a
message by the communication software program. A procedure called
‘binary exclusive-OR’ 1is performed on the binary values of all the
ASCII characters that make up the message. The sum itself is a
seven-figure binary number, and it accepts the message as. valid and
.goes on to do whatever is commanded. If they differ, it signals that
the message is rejected. Typically, there will be a certain few
words, which must be updated at a fast, guarantied rate, without
random delays. These might be the set speed of a drive, and one or
two commands such as ‘stop’, ‘reverse’, and data to be sent back to
the controller speed, status, or other. This is a cyclic data. But
there will alsoc be much other, ‘mon-cyclic’ data required only occa-~
sionally, as for example when tuning, reconfiguring, and so on, none
of which is critical as to time. Practical communications for comp-
lex process systems need to offer services for access to both kinds

of data on appropriate time scales.

According toc the quality of connections, it is possible to
pass the data up to 2 Mbaud, through standard twisted-pair shielded



(screened) cable. A speed of 500 kbaud can meet the requirements of
all but high performance servo systems. Coaxial cable can achieve
20 Mbaud or more and fibre optic cables are limited only by the cap-
ability of available transducers, but are expensive. Most media of-
fer a physical range up to 500m, though optical fibre cable for this

range would have to use the more expensive glass fibres.

Relevant bus systems for drive systems has the basic specification

as follows:

SERCOS :

This was designed specifically for servo systems and has a
very fast update rate. The links are low cost, high loss plastic
optical fibres, limiting the range to a nominal 20m per link. The
data rate is 4 Mbaud, and the broadcast-mode operation is very eff-

icient. Typical data cycle times are lms or less.

PROFIBUS :

PROFIBUS offers low cost interfaces without specialized hard-
ware, using RS485 twisted-pair medium and 375 kbaud. Standard impl-
ementations do not offer broadcast-based cyclic data service and
are rather slow, but a new development has a broadcast mode and runs
at 1.5 Mbaud, but with a more complex interface. PROFIBUS is well

supported in industry, particularly in Germany.

INTERBUS-S :

The original INTERBUS-S was intended purely for cyclic data
and makes very efficient use of RS485 and a twisted-pair medium run-
ning 500 kbaud in simple broadcast mode. Non-cyclic data can occupy
spare ‘windows’ in broadcast INTERBUS-S requires a master node to
contrel all the activity and manipulate all data, so the system does
not led itself to distributed control. A powerful central control-
ler is essential, although in many installations such a controller

is needed in any case.



BOLUM 1
GIrIs

Elektrikle tahrik sistemlerinin temel &zellidi elektrik ener-
jisini mekanik enerjiye doniigtiirmektir. Tahrik sisteminde temel e-
leman elektrik motorudur. Ancak sistem ¢ikigindaki hiz, konum, mo-
ment ya da kuvvet gibi biliytikliiklerin denetimi we elektriksel giliclin
motora uyarlanabilmesi igin godu kez motorun oniine bir motor kontrol

{initesi ya da "siirlicti" konulmaktadir.

Klasik motor kontrol sistemlerinde, siirficlilerin dig diinyaya
baglantilarinin g¢ok sayida girls ¢ikis terminalleri {izerinden ger-
geklegtirilmesi ijletigim ve glivenilirlik ag¢isindan yetersiz kalmak-
ta idi. Bu tip iletigim wve bilgi transferi, uzaktan kontrol veya
biiytik bir sistem igerisindeki denetimi oldukga karmagik bir hale ge-
tirmektedir. Gerek kablo sayisinin g¢okludu, gerekse bozucularin et-

kileri bu tiir iletigimin en biiyliik dezavantajidir.

Bu tir problemler glintimiizde mikroigslemci kontrollu siiriicliler
kullanilarak agilabilmektedir. Modern silirliclilerin seri ve paralel
veri‘islemé ézellikleri oldukga geligtirilmig we veri yollari fiize-
rinden denetimi cldukga kolaylastirilmigtir. Sliriicliler sayisal bir
kapi {izerinden kendi aralarinda veya merkezi bir bilgisayarla kolay-
likla baglanti kurabilmektedir.

Mikroiglemci kontrollu siiriiciilerin temel &zellidi, kontrol
fonksiyonlarini sayisal olarak yapabilmelerinin yani sira veri yolu
Uzerinden dis diinya ile bilgi aligverisi de yapabilmeleridir. Slirii-
clilerde yer alan tusg takimi ve sayisal g&stergeler yardimi ile kont-
+rol parametre ve fonksiyonlari degigtirilebilir ve bu biiyiikliikler

bir sayisal g&stergeden izlenebilir.

Bu tezde iletigim yapilarinin gruplandirilmasi yapilarak giinii-
miizdeki slirlicliler igin genel &zellikler verilmekte ve &rnek bir

iletigim yapisi incelenmektedir. fletigim sistemlerinde aranilan



2

8zellikler igerisinde yilksek hiz, giivenilirlik, wuzak mesafelere
hatasiz ve kayipsiz veri nakli gelmektedir.



BOLUM 2
SURUCULERDE BEKLENTILER

Glinlimiizde motor kontrol sistemlerinin en &nemli kisimlarindan
birisi statik gli¢ geviricileridir. Glig¢ elektronidi alanindaki h1zla
gelismeler, sayisal donanimlarla modern kontrol algoritmalarinin ger
geklenebilmesi, anahtarlama elemanlarinin giiclinin ve hizinin artmasi
slirlicli sistemlerin &zelliklerini de arttirmistir. Bu bdlimde glinii-

miiz motor kontrol sistemlerinin genel &zellikleri incelenmisgtir [1].
2.1. Donanim

Glintimtizde bir slriiclinlin yer aldidi tipik bir kontrol sistemi-
nin ilke gemasi gsekil 2.1 de verilmigtir. §ekilde gérildiifi gibi sii

riicli baglica ili¢ bloktan olusmaktadir.

e Glic devresi
e Kontrol devresi

e Koruma, izleme ve iletigim devresi

Glig devresi, gli¢ yariiletkenlerinin yer aldidi temel giig elek-
tronigi devrelerinden olugur. Glintimiizde kullanilan gli¢ yariiletken-

leri baglica lig grupta toplanabilir:

e Giig¢ diyotlara

¢ Tristdrler Klasik Tristdr (SCR)

Gegitten tikanabilir trist&r (GTO)
Metal oksit gegitli tristdr (MCT)
e Glig transistérleri: Bipolar giig tranzistdrii (BPT)
Metal oksit yalitimli alan etkili tr. (MOSFET)
Yalitilmig gegitli bipolar tranzistér (IGBT)

Statik endiiksiyon tranzistdrii (SIT)



Kontrol olanaklari, akim ve gerilim tasima kapasiteleri ve a-
nahtarlama hizlarina gdre dedigik 6zelliklere sahip bu gilig yariilet-

kenlerinin kullanim alanlari, &zelliklerine gdre dedigir.

Stirticlilerde dodrultucu, evirici, DG ve AG kiyici gibi dért te-
mel gli¢ elektronidi devrelerinden birisi ya da birden fazla devrenin
uygun bir kombinezonu kullanilir. Devre ya da devre kombinezonlari,

motorun ve besleme kaynadinin &zelliklerine gére degisir.

Elektriksel Gug Girigi

| SURUCU I
l I
— | ,
ontro .

isaretleri | izleme Giig l

Kontrol :

Proses | ve Devresi
| 1letigim — Devresi _’f :
| Devresi 7N 7N l

; l

Kontrol I
< , |
| |

I
. | |
|

Sistemi o |

Sekil 2.1. Slirticli igeren bir kontrol sistemi yapisi



2.2. Rontrol Esnekligi

Ozellikle mikroelektronik alanindaki hizli biiylime mikrokontro-
18rlerin, sayisal igaret iglemcilerinin ve &zel tilimdevre (ASIC) ta-—
sarimlarinin siiriiclilerde yaygin olarak kullanilmasina olanak tani-
migtir. Artik her tilirli AC ya da DC stirticli sayisal kontrol olanak-

lari: g&z Sniline alinarak tasarlammaktadir.

Genellikle bir mikroigslemci etrafinda girié / ¢ikig kapilara,
A/ Dyada D/ A geviriciler ve bellek elemanlarindan olugan kont-
rol donanimlari iiniversal bir yapilagmaya gitmektedir. Iglemcilerin
hizlanmasi, kelime uzunluklarinin artmasi ve bellek kapasitelerinin
bliylimesi sayesinde, klasik kontrol yéntemlerinin vyani sira modern

kontrol y&ntemleri de uygulama alani bulmaya baglamigtir.

Programlanabilme &zellidi sayesinde kontrol bloklarinin yerle-
ri degistirilebilmekte, sinirlamalar ve zaman sabitleri gibi para-
metreler kolaylikla ayarlanabilmektedir. Sekil 2.2 de tipik bir DC
stirficlinlin dig kontrol g¢evrimlerindeki kontrol bloklarinin konumu ve

programlama olanaklari g&sterilmektedir [2].
2.3. Korumalar

Modern siirficlilerde igletme kogullari g&éz Sniine alinarak sadla-

nan baglica korumalar sunlardir :

e Agiri yliklenme
e Kisa Devre

e Diiglik Gerilim
o Yiiksek Gerilim
e Faz Eksikligi
e Agiri Sicaklik

Biitliin korumalar, sayisal denetimin getirdigi dstiinliikler ile
kolay izlenebilmektedir. Ornedin, son hatalarin depolanmasi ile
bunlara sonradan erigilebilmekte we siiriiciiniin neden duruga gecgtidi
saptanabilmektedir.
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Stirticli yiiksek gerilim, faz eksillidi gibi gegici olarak ortaya
¢i1kan hatalardan korumaya gegebilir. Ancak bazi durumlarda hatanin
kendili§inden ortadan kalkmasi ve sistemin devreden g¢ikmamasi iste-
nebilir. Sayisal kontrcllu siirliclilerde bu tip &zellikler program

sayesinde siiriiciiye kazandirilabilmektedir.

2.4, izleme

Sayisal teknoloji sayesinde stliriiclilerin akim, gerilim ve fre-
kans gibi giris ve g¢ikis biiylikliklerinin yani sira motordan alinan
hiz, konum, glig ve moment dederleri, kontrolédrlere iligkin kazang,
zaman sabiti ve sinir dederler de izlenebilmektedir. Ayrica sdz
konusu g¢ikig bliylikliklerinin hem referans, hem de gergek dederleri
gbzlenebilmekte, istenen bir zaman peryodu ig¢inde, bellek kapasite-—
sine badli olarak, belirli sayida Srnek saklanabilmektedir. Boéylece
slirlicli herhangi bir nedenle durdudunda istenen biliylikliiJlin son dedexr-

lerine bakarak rapor alma olanadi dodmaktadir.

Olglilen ya da ayarlanan bilyliklilkleri izlemenin yanisira siiriicii
galigma durumunu da gdsterebilmekte, herhangi bir koruma nedeni ile

durdugunda gerekgesi gézlenebilmektedir.

Analog kontrollu sfiirficlilerde potansiyometre veya trimpotlar
vardimi ile ayarlanan akim f{ist siniri sayisal tabanli sistemlerde
ylizde ya da nominal deder olarak tug takimi #izerinden girilebilmekte
ve bbylece hata ve dig etkenlerden etkilenme de en aza indiril-

mektedizx.

2.5. tletigim

Stirliclilerin kontrol ve kumanda ig¢in kullanilan girig c¢ikigla-

r1i temel oclarak sunlardar:

e Start

e Stop

o Ileri / Geri
e Hiz referansi

e Akim bilgisi



¢ Hiz Bilgisi
e Reset

e Alarm ¢ikig r8le kontagi

Sekil 2.3 te tipik bir sfirticlinin klemens baglanti yapisi gé-
rilmektedir.

)
———

Stirtet
Hiz Gikis Bilgisi Akim Gikis Bilgisi  Alarm

I —

vd
Tl* "

it Stop  lleri/ Geri Reset

Be~dE
oo

2

Hiz referansi

Sekil 2.3. Siiriiciilerin kontrol we kumanda baglantilari

Karmagik endiistriyel kontrol sistemlerinde siirticlilerin deneti-
mi seri iletigim olanaklari kullanilarak gergeklestirilmektedir.
Her bir siirlicli igin dért hat kullanilarak dig diinya ile silirlici ara-
sinda istenilen badlanti kurulabilmektedir. Bu sayede, kontrol sis-
temi ekrani lizerinden sistem bilgilerini izleme, dedigtirme, alarm,
diyagnostik ve otomatik kontrol iglemleri kolaylikla gergeklegtiri-
lebilmektedir.



BOLUM 3
ireTisiM YAPISI

fletisim yapisi baglidr altinda veri iletiminin nasil gergek-
legtirildi§i ve bu amagla kullanilan fiziksel yapilarin neler oldudu
ele alinmigtir. RS232 iletigim hatti temel alinarak Srnekler ve ge-

sitlil dederler bu yapiya gére verilmistir.
3.1. fletigim Donanimi

Bu bélimde endlistriyel sistemler g&z &niine alinarak iletigim
donanimi agisindan temel bazi fiziksel biiylklikler arastirilmigtar.
Bundan bdyle iletigim yapilarinin kargilagtirilmasinda bu temel fak-
térler ele alinacaktir.

3.1.1. Donanimdan Beklenen Genel 8zellikler

Stiricilerde iletigim igin gerekli olan hat yapilari belirli

6zelliklere sahip olmalidir. Endiistriyel veri yollarinda temel ni-
telikler gu bagliklar altinda siralanabilir [3].

Veri yolu kullanicilari veya katilimcilarin sayisi

‘Basit bir sistemde en az kullanici sayisi ikidir. Bir fabrika

ortami igin bu sayi 10 ile 100 arasi dedigebilir.
Fiziksel veri yolu uzunludu
19 inch 1lik raf sistemlerinde bir araya getirilmis modiiller i-

¢in yol uzunlugu birkag cm dir. Bir fabrika ortaminda fiziksel yol

uzunludu ise birkac ylz metreye ulagabilmektedir.
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. Gergek zamanda galigabilme

Stirticliler igin kullanilan sayisal kontroldrlerin godu bir ig-
lemi 1 ms siirede yapabilecek hizda g¢aligirlar. Biitlin kullanicilar
ile merkez arasinda her 1 ms de verl aligverigi sadlanabiliyorsa sii-
riici sistemleri igin kullanilan veri yolu gergek zamanli olarak de-
gerlendirilebilir. Belirli olaylar igin daha hizli cevap veren sis-
.temlere ihtiyag vardir. ( pozisyon kontroldi v.b. ) Bu tiir olaylarda-
cevap zamanlnin birkag ps olmasi gereklidir. Bu mertebede bir cevap
zamanil gerektidinde badimsiz iletigim yolu kullanilmasi gerekmekte-

dir.
® Veri hizi

14 bitlik, 1 ms yenileme hizinda, *10V luk gerilim seviyesin-
deki bir bilgi, wveri yollari igin minimum gereksinim olarak tespit
edilmigtir. Bu 1.75 kByte/s veri hizina egdederdir. 100 kullanici-
11 daha genig sistemlerde iletigim ve diger kontroller igin 1 Mbyte

/s' e ulagan veri hizlarina gereksinim duyulmaktadar.
Veri yolu sistemlerinin etkilesim duyarliliga

Bir veri yolu sistemi elektriksel etkilegimlere karsgi mimkiin
oldugunca biiytik direng g&stermelidir. Bu sadece iletim ortaminin
hassasiyetine badli degildir. Veri yollarinda gegitli kontrol ve
diizeltme yapilarinin kullanimi ile bu &zellik daha da iyilegtiril-

mektedir.
Veri yollari detayli olarak BsSlim 4 te incelemmistir.
3.1.2. Kapilar

Seri haberlesmede donanim yapisi temel olarak gekil 3.1 de ve-
rilmigtir. TUART ( Universal Asynchronous Receiver and Transmitter
genel asenkron alici ve verici adi verilen bir birimdir. Bu yapi
sekil 3.2 de g8sterilmektedir. Alici ve verici kapilar hat ile veri
ortami arasinda gerilim seviyelerini déniigtiiriirler. Veri ortaminda

TTL seviyesinde olan bilgi, werici wve alicilar {izerinden, hat
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yapisina badli clarak daha ylksek bir seviyeye doniligtiirlilmektedir.
RS232 igin hat gerilim seviyesi £ 12V dur. RS232 hattinda lojik “1”
gerilim seviyesi olarak -3...-12V , lojik “0” ise +3...+12V arasina

kargi diigmektedir. =-3...+3V arasi tanimsiz b&lgedir [4].

e I |
VERT YOLU
{ ) I l
MIKROISLEMCT \ vERICT o
VERE YOLU N '/ RO SURUCY —%O
N vert vo1v | —
KUVVETLEN- Binet
[/ pirtcisi I [
——N] anrer | o !
—/| zomTROL SURUCY H—O
| .
pinet
N l & \ I yd
7 N\ 7 N\
HATTI
Sekil 3.1. Seri haberlesmede temel donanim yapisi
Tx Haar
@ VERI YOLU (/ \| VERIci
ARA DEVRESI (% /} KONTROLU ™
e
Mikroiglemci
Veri Yolu
Rx Hazrr
— fo
KONTROLU RD
K —
SAAT
é v
m ] PROGRAMLANABILIR —>
AL CONTROL y A\ \ EL SIKISMA O‘f-m,
RW BIRIMI ) 7| KONTROLU P—=>
P e
—q
DURUM VE KONTROL l DCD
BIRIMI (SAKLAYICD)

Sekil 3.2. UART Block Diyagrami
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fletisim hatlarinda yer alan birimler alici veya verici olarak
kogullanabilmektedir. Alici ve verici ig¢in genel &zellikler sdyle

siralanabilir.

Verici Kapi :

. Gikistan gekilebilecek maksimum akim 500mA
] Gikis direnci 300 ohm dan biiylik

. Gikis gerilim aralidi * 25V

. En yliksek haberlegme hizi 20000 Baud

. Gikis ylkselme hizi 30V / s

Verici kapilar ig¢in kullanilan devrelere &rnek olarak MC1488

4 14 hat siiriicli gekil 3.3 te g6sterilmektedir. Ayrica bu tim devre-

ye ait fonksiyon tablosu da verilmektedir [5].

+ VCC
|14 13 h2 11 109 8

|2 |3 4|5 |6 |7
-vee GND
MC 1488 ___D_Do__
NAND

+VCC = +12V -VCC = -12V

TTL RS-232

A 8
eV oV +12V
ov +8V +12V
+5V oV +12V
+85V +8V -12v

Sekil 3.3. MC1488 dortli silirlici ve fonksiyon tablosu



Alici Kapi :

13

. Giris direnci 3k ohm ile 7k ohm arasinda

. Baglanti yapilmigken girisg ylikleme kapasitesi 2.7nF

] Giris gerilim sinirlara +25V +3V ile -25V -3V arasinda
. Agikdevre girig gerilimi 2V . .

° En ylksek haberlegme hizi 20000 Baud

Alici kapilar igin kullanilan devrelere &Srnek olarak MC148%

4 14 hat siirfici gekil 3.4 te g&sterilmektedir.

ye ait fonksiyon tablosu da verilmektedir [5].

+VvCC
hafis |z Ji1 |0 o s
| P
I ER E P E TN B
MC 1489 c
VCC = +8V,
AS-232 TTL
+12V oV Logic @
-12V +8V Logic 1

Ayrica bu tim devre-

Kontrol

RS-232 TTL

Sekil 3.4. MC148% dértlil siiriici ve fonksiyon tablosu

Genel olarak RS232 hat yapisi , kontrol ve el sikisma denetimi

gekil 3.5 te verilmigtir.

Bu yapi yazilim ve el sikigma hatlari

yardimi ile alici veya verici olarak kogullanabilmektdir. Uglarin

tanimi 25 uglu standart seri iletigim terminaline gére verilmigtir.
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RS-232

-

MC 1488

RS-232

MC 1489

—— -
——
i ‘_:_l

UART

25-Ue

RD{ CQ 3
57 O—{Do———— 20

—<]
_o__o< .
o—{

CTSCOQ 5

6%

|

[»]
w.
=)

@]
(w]

ATS

o]
w

T’

Sekil 3.5. RS232 igin alici ve verici terminal yapisi

Bilgisayarlarda seri iletisgim ig¢in 9 ve 25 uglu olmak f{izere

iki seri iletim terminali bulunmaktadir. $ekil 3.6 da 25 uglu yapi-

dan 9 uglu yapiya déniistlirme badlantisi gdriilmektedir [6].

“»
uo
3
10O
2 le ]
v O 1 O 0
210 O 4
3 QO l O 8
20 Q] O 3
T Q fo 0 4
v O O 2
6 Q O 6
8O [~ 1
5 Q .
- \4
4 Q
16O
3 Q@
15O
2 Q
"
1 QO

Sekil 3.6. 25 ug - 9 ug dSniligilimil
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Bilgisayar sistemlerinde yer alan bu iki dedisik yapidan 25
uglu olani standart seri iletigimde yaygin olarak kullanilmaktadir.
Bu yapi seri iletigim igin gereken biitin fonksiyonlari saglayabil-
nektedir. 9 uglu ;eri iletigim terminali ise standart olmayan daha

¢gok basit iglevler igin kullanilmaktadir. 25 uglu konnektdriin ug

numaralarina gére isimleri asadida gériilmektedir [6]:

Ug 'Tanlm Kullanim amaci hakkinda agiklamalar

1 GND Koruyucu toprak

2 TXD fletilen veri

3 RXD Alinan veri

4 RTS Veri yollama istegi

5 CTS Veri almaya hazir ihbari

6 DSR Bilgiyi alacak cihaz hazir ihbari

7 GND igaret topradi

8 DCD Tagliyicl isaret kullanildi ihbari

9 e de e Bilgi iletim kalitesinin ayara:

10 - isimlendirilmemis

11 -——= isimlendirilmemis

12 DCD2 fkinci veri yolu igin DCS yapisini iglevi

13 CTs2 Ikxinci veri yolu igin CTS yapisinin iglevi
14 TXD2 fkinci veri yolu igin TXD yapisinin iglevi
15 dedede Iletim senkronizasyon bilgisi

16 RXDZ» fkinci veri yolu igin RXD yapisinin iglevi
17 L ek fletim senkronizasyon bilgisinin alinmasi

18 -— Isimlendirilmemis

18 RTS2 Ikinci veri yolu igin RTS yapisinin iglevi
20 DTR Bilgiyi yollayacak cihaz hazir ihbari

21 dede isaret kalite &lglimi

22 ek Uzak vericiden gelen aranma bilgisi

23 e e Bilgi isaretinin oraninin seg¢imi

24 s e de iletim senkronizasyon bilgisi

25 -— isimlendirilmemis
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Veri aligveriginde iletim hattinin temiz olmamasindan, gliriil-
tiilii bir ortamdan veri iletimi yapilmasindan dolayli godu zaman ile-
tilmek istenen veriler dodru olarak iletilememektedir. Yani her ne
kadar gquriiltiiden kurtulmak igin yliksek gerilim seviyeleri kullanili-
yor ise de yine bozucu hatalarin olugmasina engel olunamamaktadir.
Bu tip haberlesme sistemlerinde yollanan bilginin alici tarafga tam
ve dodru oclarak alinip alinmadidini test etmek amaci ile veri iletim
hatlarindan ayri clarak bazi ek hatlar konmugtur. Bu hatlar ile ve-
rilerin do§rulanmasi iglemine el-sikigma "Hand-Shaking" denir. El
sikigmayli sadlayan uglar 2 ve 3 nolu uglar olan veri iletim hatta
disinda kalan ug¢lardir.Bu uglar veri iletiminde aldiklari g8revlere

gére bes gruba ayrilirlar:

1. Toprak veya ortak doniis hatta

2. Ana veri transferinin oldudu hatlar

3. Kontrol {initelerinin giris gikislarinin yapildi§i hatlar

4. Senkronizasyon ( Es zamanlama ) linitesinin girig g¢ikiglarinin

yapildigi hatlar
5. Bazi ¢ift y6nlii ( Full Duplex ) veri iletim hatlara

3.1.3.1letigim Kanal Tipleri

Verinin iletimi bir kanal lizerinden yapilmaktadir. Bir kanal
olugturmak ig¢in iletken tel, fiber optik kablolar ya da elektroman-
yetik dalgalar kullanilabilir. Kanal lizerinde yer alan birimler de

su sekillerde olabilir [7]:
e Verici : Sadece bilgi g&nderebilen birim
e Alici : §adecé bilgi alabilen birim

e Verici ve Alici : Bilgi alip génderebilen birim

Bu birimlerin yer‘aldlél iletim hatlarini {i¢ temel grup altin~

da toplayabiliriz:
. Tek yonlii (Simplex) veri iletim hattzi

Sadece bir wverici wve bir alicidan olusan iletim hattidir.

Simplex iletigimde kanaldan sadece Dbir yéne bilgi akiga



17

gergeklegebilir (Sekil 3.7). Bu sistemlere 6rnek olarak seri yazi-

cilar g&sterilebilir.

O, 40,

Sekil 3.7. Tek y8nli iletigim kanal yapiszi

. Yari Qift ydnlit (Half-Duplex) wveri iletim hatti

Bu hatlarda her i1ki yénde de veri akigi olabilir, ancak g&én-
derme ayni anda gergeklesmez. Her iki Unite de hatti zaman payla-
gimli oclarak kullanirlar (Sekil 3.8). Ancak iletigimin sona erdigi
verici tarafindan yollanan bilgi ile belirlenebilmektedir. Alieci,

verici hattin kogullanmasi ile gérev dedistirebilmektedir.

O, 40,
O) @

Sekil 3.8. Yari ¢ift ySnli iletigim kanal yapisi

. Tam Gift ydnld (Full-Duplex) veri iletim hatta

Bu tip haberlesme hatlarinda veri iletimi her iki ybnde ve

ayni anda olabilir (Sekil 3.9).

Sekil 3.9. Tam ¢ift yonld iletigim kanal yapisi

Bilgisayar ortami esas alinarak seri iletigim biriminde yer

alan veri iletim ve el sikigma uglari tek tek incelenmigtir.
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3.1.3.1. Veri Iletim Uglari
GND : Koruyucu toprak ( Protective Ground )

Bu ¢ikig bilgisayarin topradina badglanir. Genelde igaret top-

ragr kullanildigindan bu ucun kullanilmasina gerek yoktur.
TXD : fletilen veri ( Transmitted Data )

fletilecek bilgi oclustudu finiteden haberlesme Unitesine akta-
rilir ve burada gerekli seviyelere donliglir. EJer yollanacak veri yok
ise gikis 1 “Yiiksek” seviyede tutulur.

RXD : Alinan veri ( Received Data )

Bu hat iizerinden weri aligi saglanir. Veri akigi olmadidi za-

man girig 1 “Yiksek” seviyede tutulur.
GND : Sinyal topragi ( Signal Ground )

Ortak doéniig yoludur. Qikiglar oclusturulurken referans olarak
kabul edilen seviyeyi g&sterir. Her tiir iletigim badlantisinda kul-
lanilmasi zorunlu tek hat budur.
3.1.3.2. El Sikigma Uglari
RTS : Veri yollama istedgi ( Request To Send )

Bu ucun 0 “Diiglik” oclmasi halinde vericinin veri yollamak igin
Half-Duplex kanallarda veri hatti paylagsimi istedigi, Full-Duplex
kanallarda ise kargi tarafin hazir olmasi igin bildiride bulundugu
anlami gikar ve alici Unite buna g&re iglem yapar.

CTS : Veri almaya hazir ihbari ( Clear To Send )
Bu ucun O ™“Diiglik” olmasi halinde hatta wveri yollanabilecedi

sonucu g¢ikar ve verici iinite veri yollamaya baglar. Efer bu ug 1

“Yiksek” 1ise o zaman alici taraftaki {mitenin hazir olmadidi
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anlagilir ve bu arada veri bu u¢ 0 ™“Diigiik” olana kadar yollanmaz.

Bu sirada DSR ve DTR uglarinin 0 “Digiik” olduklari varsayilmaktadir.

DSR : Bilgiyi alacak cihaz hazir ihbari ( Data Set Ready )

Bu ucun 0 ™“Disiik” olmasi alici {nitenin hatta bagli oldudunu

dogrular.

DTR : Bilgiyi yollayacak cihaz hazir ihbari ( Data Terminal‘Ready )

Bu ucun. 0 “Diigiik” olmasi verici {initenin hatta badli oldudunu

dogrular.

Aslinda DSR ve DTR igaretleri, RTS wve CTS igaretlerinden daha
iyi ve glivenli bir iletigimi garanti eder. CTS ve RTS isaretleri
sadece kanal hazirliklarini bildirirken DSR ve DTR igsaretleri hem

hatti, hem de donanim yapisini kullanma agisindan garantiler.
3.1.4. Hat Baglanti Yapalara

RS232 standartlarini kullanarak iki terminal arasinda haber-
legme yaparken, istenilen gilivenlik derecesine ve veri kontroliine g&-

re dedisik hat badlanti yapilari gergeklenebilir.

Bu yapilar, gekil 3.10 da verilen tam ¢ift y8nléi standart bag-
lanti geklinde olabilecedl gibi sekil 3.11 de verilen g telli eko-
nomik badlanti geklinde de oclabilir. Ug¢ telli baglanti sekli bir
gok lniteler ve yan Unitenin baglammasina yeterlidir. Ancak CTS ve
RTS kontrolli haberlesme yapilacak ise o zaman bu badlanti "gekli ye-
tersiz olacaktir. Buna ¢Szlm olarak gekil 3.12 de gésterilen kapa-
11 déngiilit i¢ telli ekonomi modeli uygulanabilir. E§er her iki sis-
tem de verici tipinde ise o zaman sistemlerin TXD ve RXD uglari Xken-
di igerisinde daha &nce bahsesildigi gibi ¢aprazlanarak gerekli ba§-

lanti sadlanir [7].
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Sekil 3.10. Tam ¢ift y8nlii standart kablo badlanti yapiszi

Koruyucu Toprak
2 Q0 TXD
3 Q RXD
« o | RTS
s o | CTS
s o | DSR
, o | Isaret Topragt
¢ o | DCD
200 DIR
220 RI
——/

(; o | D (o2
3 Q RXD O3
4 0 O 4
50 Os
60 | 06
7 Q Isaret Topragt 07
8 0 O3
200 0 20
220 0 22
N/ N

Sekil 3.11. Ug¢ telli ekonomi modeli
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(1) ™0 (52
3 o | P 0 3
40 RTS 04
s || T8 05
s o] PSR o
7 o ||| 152wt Topragn 07
2 Q DCD 03
20Q DIR 0 20
220 02

N/ \——/

Sekil 3.12.Kapali dénglili ti¢ telli ekonomi modeli

(2 o | T ™
o R0 > 1,
s | KIS 04
s o] CT8 05
¢ || D% o6
7 Q Isaret Toprag: 07
g Q DCD 08
200 DIR 0O 20
20 o2

\—/ —/

Sekil 3.13. Verici o6ncelikli badglanti yapisi
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Alici ile wericinin ayni iletigim hizinda galigmasi zorunlu-
dur. Endlistriyel kontrol sistemleri igin bu hiz deferleri 300,
1200, 2400, 4800, 9600 Bit/s ( Baud ) olabilir. Degigik iletisim
hizlari, haberlegen {initeler arasi mesafe ve iletigim ortamina badli

olarak belirlenmektedir.
3.1.5. Veri Yollara

Sebeke ve yollarln’karsllastlrllmaSLnda temel Szellikler B&liim
3.1 de verilmigsti. Buna badli olarak veri yollarinin siniflandiril-~
masil gekil 3.14 de gSsterilmigtir. Temelde veri yollari bilgi iglem
yollari ve saha wveri yollari olarak iki grup altinda incelenebilir.
Ayrica bilgi iglem veri yollari da seri ve sistem veri yollari ola-

rak ayrilmaktadir [3].

Ver Yollan
Bilgi Islem Veri Yollan Saha Veri Yollan
/ \ [ SERCOS
Sistem Ven Yolu Ser Yollar
— PROFIBUS
‘ RS232-C
—— VME-Bus —
Future-Bus RS423
— Ethemet
Cheapernet RS485
Token Ring
_' IEC-Bus

gekil 3.14. Veri yollarinin siniflandirilmasi

Veri yollari ayrantili olarak Bslim 4 te ele alinmigtar.

3.2. Iletigim Yazilim

Iletigimde yazilim, donanim kadar Snemlidir. Yazilim RS232 ve

RS485 iletim hatlarinda ANSI protokolu esas alinarak incelemmis ve
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drnekler bu protokol igin verilmigtir. Yazilimda en Onemli faktdr
verici ile alici sistem arasindaki uyumun sadlanmasidir. Yazilim
yapisi protokollere ve iletim hatlarinin yapisina badli olarak de-

Jismektedir.

Bu béliimde incelenen &rnek asenkron haberlesme tipidir.
Asenkron haberlegmede veri ardigil bir yapida iletilir, sirali vwve
stirekli dedildir. Her yapi bir veya daha fazla ASCII karakterden o-
lusmaktad;r. Vericinin yapisina g&re karakterler tek tek ya da-bir
ara devrede toplandiktan sonra birarada génderilmektedir. Asenkron
hatta iki birimin anlagabilmesi ig¢in wverinin hangi hizda génderile-
cedi ve vericinin ne zaman iletime baslayaca§inin bilinmesi gerek-

mektedir.
3.2.1. Komut Yapisi

RS232 ve RS485 benzeri iletigim yapilarinda ikili leojik kulla-—
nilmaktadar. Ikili lojik " 1 " yiksek , " O " diisiik seviye olmak
izere 1ki hal igerir. Her dedisik durum digit ya da bit olarak ad-
landirilir. Sabit bir zaman periyodu igerisinde vericiden g&nderi-
len bir dizi bitin alici tarafindan tanimlanmasi gerekir. Bu bit-
lerin dértlii kombinasyonlari ile 16 sayl tanimlanabilir. Heksade-
simal say1i sistemi olarak adlandirilan bu sistemde sayilar 0 dan
9 a kadar olan rakkam ve A dan F ye kadar da harflerle gdsterilir.
4 bitlik iki heksadesimal sayinin yanyana gelmesi ile kelime (byte)
olarak tanimlanan sekiz bitlik bir dizi meydana gelir. B&ylece o-
lugturulabilecek 256 farkli kelimeden her birine bir karakter diigi-~
riilir [8].

256 karakterden olugan bu kiimenin yerine ¢odu zaman 128 karak-—
terden olusan bir alt kiime kullanilmaktadir. Bu kiime ASCII' in
( American Standart Code for Information Interchange ) diliglik anlamly
karakterler kilimesi olarak adlandirilmaktadir (Sekil 3.15).

ASCITI setindeki ilk 32 karakter o&zel kodlarin temsil edilme-~
sinde kullanilmaktadir. Bunlar kontrol karakterleridir. Ornedin
STX ( Start of text ) gibi. Bu kod klavyeden CTRL ve B tuglarina
basilarak elde edilebilir. Heksadesimal karsilagdr 02, dikili



kargiligi 0000 0010 dair.

3.16 de verilmistir [8].
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Kontrol karakterleri

ve tanimlari sekil

HEX 0 1 2 3 4 5 6 7
Binary 000 001 010 011 100 101 110 111
0 0000 NUL 0 DLE 16 Sl:)ace32 0 @ @ 6 P 80 ) | P 112
1 |ooor fson oot |t 11 ta Ta la ] )
2 0010 STX 2 bDC2 18 “ 3 2 50 B - R @ b sl ¥ 1l
3 0011 ETX 2 DC3 19 # as 3 st c & S el © % S s
4 0100 EOT . DC4 20 $ a5 4 o D - T 8 d wo! ' e
5 0101 ENQ .| NAK al % 4| 5 | E ol YU sl © 01| Y 447
6 0110 ACK 6 SYN » & w| & s F - Vv - f w2l ¥V nas
7 0111 BEL o ETB o8 ’ ag 7 - G 7 W el 9 @l W e |
8 1000 BS s CAN o { " 8 o H 7 X - h wel X 4o
s 1001 ol 9 = > ) al 57 | 73 Y a9 i ws| Y oz
A 1010 LF 10 sSuB 2% * F. s R 4 % i 06| % 12
B | 1011 VT LIBSC ol + @l v sl K ml [ gl K| {
Cc 1100 FF 12 FS A Cowl 9 e L sl V - ! . 124
D 101 CR 5 G | = & = a| M 7] 1 & ™| }
E 1110 SO 1 RS a0 | > @ N 7 wl " ool T iz
F 1111 Si s us a1 / pu ? & 0 2wl ™ as| 9 411 DEL 127 |
Sekil 3.15. Digiik anlamli ASCII karakter tablosu
3.2.2.Protokoller
Seri kapidan sadece verinin gdnderilmesi bir anlam tagimamak-
tadir. Verici ve alici tarafindan bilginin anlamli olabilmesi igin

her iki tarafin uyacadi bir protokole badli kalinmalidir.

Bunlar

karakterlere, bitlere we bloklara badli protokoller olarak verilebi-

lir.
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KARAKTER ANLAM ASCII KONTROL
KOD HEX | TUSU +
SYN SENKRONIZASYON 22 v
SOH BLOK BASLANGICI o1 A
EOT RESET 04 D
ENQ isTEK 05 E
STX TEKST BASLANGICI ) 02 B
ETX TEKST SONU 03 c
ACK MESAJ KABUL EDILDI 06 F
NAK MESAJ ANLASITAMADI 15 U

Sekil 3.16. Kontrol karakterleri

Karakterlere badli protokolde verinin yani sira baglangig, bi-
tig ve eglik biti olarak adlandirilan ii¢ senkronizasyon bitine daha
gereksinim duyulmaktadir. Sekil 3.17 de karakter dizinine badla
protokol verilmistir. Asenkron iletigim igin genel uygulama her
byte’1 badimsiz olarak géndermektir. Her byte’in alici tarafindan
algrlanmasi bagla biti ile belirlenmekte, eglik ve dur biti ile de
sona erdirilmektedir. Eglik biti ¢ift, tek ya da yok olarak belir-
lenebilir. Eslik bitinin tek olarak belirlenmesi durumunda, g&nde-
rilen byte igerisinde yer alan lojik 1 lerin toplaminin tek olmasi
gerekmektedir. Bu kogul ile eglik biti ™07 (lojik 1) diisiik seviyede
kalacaktir. Eglik bitinin alici tarafindan kontrol edilmesi alinan

bilginin dogruludunu belirlemektedir.

Bagla Diigitk Anlamli ASCII dizini Eglik | Dux
Biti 7, (78 )Yveri biti, dedisken Biti Biti
W Oll LSB MSB “ 1Il
1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10.
Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit

Sekil 3.17. Zaman igerisinde génderilen bilgi yapisi

Bitlere badli protokol daha ¢ok senkron veri badlanti kontrol-
larinda ( SDLC - synchronous data link control ) kullanilmaktadir.
Endiistriyel otomasyon sistemlerinde de yiiksek seviyeli veri badlanti
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hatlarinda ( HDLC - high level data link control )kullanilmaktadir.
HDLC dizininde bulunan alanlarin dnceden tanimlanmis ve uzunluklari

belirlenmigtir (Sekil 3.18).

01111110 I 8 bit I 8 bit dedigken > 0 |16 bit 01111110
Bagla Adres Kontrol Veri Veri Dur
Bayragi Kontrolu Bayradi

Sekil 3.18. Temel yiiksek seviyeli veri badlanti dizisi yapisi

Bagla ve dur bayraklarinda yer alan kelime dedigken olabilmek-
tedir. G8nderilen verinin hatali olmasi durumunda bu bayraklardaki
kelime dedigtirilmekte ve bu sayede hatali génderilen bilgi igaret-
lenebilmektedir. Basla bayradindan sonra bir ka¢ alicinin bagli o-
labilece§i hatta wverinin hangi birime yollanacadini igeren adres
bilgisi gelmektedir. Kontrol bitleri ise mesajin igeridine ve tipi-
ne badli bilgiyi tagimaktadir. Veri herhangi bir uzunlukta olabil-
mektedir. Veri kontrol bitleri ise verinin dodru alinip alinmadigi-
n1 dederlendirebilecedimiz blok kontrol bilgilerini igermektedir.
Bu protokol tam ¢ift yénlidl iletigimde génderilen verinin dodrulugu-
nun gelmesini beklemeden iglemini tamamlamakta sonra hangi dizinin

yeniden génderilecedi belirleyebilmektedir [6].

Bloklara bagdli protokolde génderilecek kelimeler &zel kontrol karak-
terlerinden olusan bloklara ayrilmigtir (Sekil 3.16). Her iletim
SOH veya STX ile baglamakta EOT veya ETX ile sona ermektedir. Bura-
da mesajin tamaminin anlasilip anlagilmadigi alicinin geri génderdi-
i ACK anlasildi veya NAK anlagilmadi kontrol karakterleri ile ger-
¢eklenmektedir (Sekil 3.19). Basglangigta yer alan SYN karakteri a-
lici ile verici arasindaki senkronizasyonun saglanmasi igin génde-

rilmektedir [6].

SYN SYN STX DATA ETX

Sekil 3.19. Senkron blok iletigimi



BOLUM 4
ILETisiM STANDARTLARI

Iletigim standartlari genel olarak bilgisayar ve saha yollari

bagliklari altinda ele alinabilir. Bu béliimde bilgiséyar ve saha

veri yollarinin temel $zellikleri ele alinmistir [3].
4.1. Bilgisayar Veri Yollar:i

Bilgisayar veri yollari, sistem veri yolu ve seri wveri yollara

olmak {izere ikiye ayrilmaktadir.
4.1.1. Sistem Veri Yollari

Sistem veri yollari daha ¢ok bilgisayar ortaminda haberlesme
amaci ile kullanilmaktadir. Sistem wveri yollarinda iletisim hazza

yiksek, veri yolu kisadir.
. VME ve AT veri yollari

VME veri yolu ( Versa Module Eurocard ) 1981 de Motorola,
Mostek ve Signetics' in yer aldidi bir grup bilgisayar ve mikroig-
lemci {ireticisi tarafindan tanimlanmistir. Bugin endiistriyel kont-
rol igin oldukga gegerli bir standarttir. VME ana - uydu prensibini
kullanan bir veri yoludur. Veri yolu iizerinde 21 kullanici §er ala-
bilmektedir. Adres ve veri uzunludu 8 ile 64 bit arasinda secile-
bilmektedir. 64 bitlik bir bilgi transferi 80 MByte / s veri hizin-
da gerceklestirilebilmektedir. Veri yolu asenkron yapidadir, bu ne-
denle hizli bir islemci diigitk cevap siireli bir modiilii problemsiz ad-~
resleyebilir. Asenkron olma &4zellidi minimum cevap zamanli olmaya
garanti etmemektedir. Kisa fiziksel uzunluk nedeni ile elektriksel
glvenilirlik ylksektir. Bununla beraber VME de katilimcilarin bir
yerde konumlanmasi gerekmektedir. 21 kullanicili bir yapida
maksimum 300 mm uzunluk &ngdrilmiigtiir. VME nin ileri wversiyonu

Future veri yolu adi ile geligstirilmektedir.
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Dier wyandan AT veri yolu sadece ¢evre cihazlarin adresini,
veri ve kontrol hatlarini denetleyebildidi ig¢in uygun bir veri yolu
dedildir. Teorik olarak 6 MByte / s veri hizi elde edilebilmekte-
dir. Sliricliniin gevre donanimi ig¢in gerek duyulan veri hizi ve ger-
gek zaman kapasitesi prensipte elverislidir. AT, VME gibi asenkron-
dur ve belirli cevap zamanl verememektedir. PC sistemleri igin kul-
lanimi uygun degildir. Veri glivenilirligi veri dizeltme 6zellidi

sadlayan sistemler eklenmemigtir.

. Ethernet, Cheapernet

Ethernet, Cheapernet yerel PC sebeke standartlaridir. Ether-
net veri yolunda iletim ig¢in belirli bir direng gésteren koaksiyel
kablc kullanmaktadir. GCok telli bir kablo lizerinden sebeke kullani-
cirlarina badglanan yapida bir verici yer almaktadair. Veri yolunda
kullanabilecek maksimum kablo 500 metre ve verici igin de 50 metre
uzunludgunda olabilir. Bir hatta 100' e kadar kullanici badlanabil-
mektedir. T parga {zerinden kullanicilara dogrudan badlanabilen
RG58 kablo Cheapernet tarafindan uygulanmistir. Bir hattaki maksi-
mum kablo uzunludu 185 metre ve kullanici sayisi 30 ile sinirlandi-
rilmistir. Ethernet ve Cheapernet arasinda bir képrii gerceklestiri-
lebilmektedir. Olgtilen veri hizi 10 MByte/s ye kadar erigmektedir.
Mimkiin olan kullanici sayisi, veri yolu uzunludu ve veri hizi acgi-
sindan saha veril yolu standartlarinin gereksinimlerini karsgilamakta-
dir.. Verinin iletildigi yol problem yaratmamaktadir. Bu gebekeler
veri formatini iletirler ve kullanicilar ile ayni zamanda iletip, a-
labilirler. Veri cakismasi gercgeklesebilir ve bilgilerin gidecekleri
yere ulasmasl bu nedenle garanti edilememektedir.

Bilgilerin tekrarlanabildigdi bilgisayar ortaminda bu o kadar
onemli degildir. Diger yandan saha veri yollari belirli bir cevap

zamanina ihtiyag¢ duyar.

° IEC veri yolu

IEC veri yolu 8l¢lt ve kontrol donanimlari arayiizii ig¢in ulus-
lararasi standartlarda kabul gérmiis bir veri yoludur. Bu veri yolu
paralel yapiya sahiptir. Kullanicilar yildiz veya kapali halka ya-

pisindaki hatta badglanabilmektedir. Her kullanici ig¢in bir adres
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tanimlanmaktadir ve maksimum 31 adres yer almaktadir. 20 metre
maksimum veri yolu uzunlududur. Iletim hizi normalde 250 kByte/s
olmasina karsilik kullanicilar arasi veri yolu uzunlugunun 1 metre
ile sinirlandirilmasi ile 1 MByte/s' ye ylikseltilebilmektedir. Bu
sinirlamalar saha veri yollari ig¢in olduk¢a diisitk kalmaktadir. IEC
veri yolu uzatma ile 1000 metre kadar erigebilir. Seri olarak ga-

lisma nedeni ile iletisim hizi 19.2 kbit/s ile sinirlanmaktadir.

4,1.2. Seri Yollar

Seri yollar bilgisayar ortamindaki verilerin dig ortama akta-
rilmasi amaci ile kullanilan iletigim hatlaridir. Ornedin yazicilar
modemler gibi ¢esitli dis birimler bu yollar yardimi ile bilgisayar

ortamina badlanabilmektedirler [9].

° RS232 arayliz

RS232 bilgisayar sistemleri i¢in gelistirilmis asenkron seri
haberlesme arayiiziidiir. Bu nedenle basitge bilgisayar sistemi ile bu
araylize sahip silirlici sistemleri haberlegebilmektedir. Bilgisayar
sistemleri ile kolay haberlesme olanadi sayesinde sirilici sistemle~
rinde RS232 yaygin olarak kullanilmaktadir. Maksimum veri hizi 38
kbit/s ve maksimum hat uzunludu 50 metre ile sinirlidir. Yapinin
glivenligi iletisimde kullanilan gerilim seviyesinin yiksek olusuna
baglidir. Veri yolunun kisa olusu ve iletisim hizinin distklugi si-

riiclt karakteristigine uygun dedgildir.
° RS423 araylz
RS232 ile temel olarak ayni olamakla beraber tablo 4.1 de

verildigi gibi iletim hizi , veri yolu uzunlugu gibi fiziksel fark-

liliklar géstermektedir. RS232 gibi tek ugludur.
. RS422 arayiiz
RS232 ile farkli gerilim giris ¢ikisi gbstermektedir. Di-

feransiyel gerilim kullanilmasi nedeni ile hatta birden fazla birim

baglanabilmektedir. Tablo 4.1 de temel 6zellikleri gdsterilmistir.
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J RS485 arayiiz

RS422 1ile temel olarak ayni olmakla beraber tablo 4.1 de
verildigi gibi iletim hizi , veri yolu uzunludgu gibi fiziksel fark-
liliklar gdstermektedir, RS485 gibi diferansiyel ¢ikigly: olmasi

birden fazla kullanicinin ayni hatti kullanmasina olanak tanir.

Tablo 4.1. EIA ( Electronics Industries Association ) arayliz

standartlari [8]

Parametreler RS232 RS423 RS422 RS485
Galisma Yapisi Tek uglu Tek uglu Diferan. Diferan.
Maks. Verici Sayisi 1 1 1 32
Maks. Alici Sayisi 1 1 10 32
Hat Uzunlugu ( m ) 15 1200 1200 1200
Iletim Hizi Baud 20k 100k 10M 10M
Cikis Ger. Min. -25 -6 -6 -12
Cikis Ger. Maks. +25 +6 +6 +12
Gikis Gerilimi -5<V<5 -3.6<V<3.6 | -.255V<.25 [ -1.5<v<1.5
Tanims1z B8lgesi
Yiklenme (Q) 3k - 7k 450 100 100
Ger.zﬁkselme Hiza 30 Uzunluk NA NA
(Vus 1) Veri hizi
Alici Giris Direnci 3 -7 >4 >4 >4
(k€Q)
?(*l;&):l Hassasiyeti +3000 +200 " 200 +300
- v

4,2, Saha Veri Yollari

Saha veri yollari endiistriyel ortamlarda kullanimi tercih e-

dilen bilgisayar veri yollarina g&re daha diisiik veri iletim hizina

sahip wveri yollaridair [10].



31

4,2.1. SERCOS

SERCCS ( Serial Real Time Communication System ) 6zellikle
slirlicli sistemleri igin gelistirilmis &zel bir ara ylzdiixr. SERCOS '
un amacli sayisal kontrol {initeleri ile " akilli " strilicliler arasinda
bir arayliz olusturmaktir. Ana ve uydu kullanicilar cam fiber kablo
yardimiyla ring yapisina badlanmislardir. ’Glﬁ zamanl minimize etmek
amaci ile sabit bir iletisim periyodu belirlemmistir. Her uydu tiim
iletisim. periyodu igerisinde sabit " zaman aralikli "'olarak tutul—‘
maktadir. Ana, senkronize mesajlar gdndererek uydulara ulasair.
SERCOS 125 kByte/s a ulasan iletisim hizina erigebilmektedir. Gele-
cekte 1 MByte/s planlanmaktadir. 254 uydu bir ring' e ba§lanabil-
mektedir. Iletisim ¢evrimi 64us ile 65 ms arasinda badimsiz olarak
tanimlanabilir. Ifletisim hizi artan kullanici sayisi ile diismekte-
dir. 254 uydu igeren bir sistemde Ims lik iletisim ¢evrimi gergek-

legtirilebilmektedir. Bu verilere gdre SERCOS gergek zamanli bir

arayliz olarak tanimlanabilir [3].

Fiber optik kablo kullanimi ile elektriksel giirliltiilere karsi
btiyik bir korunma sadlanmistir. Bu korumma CRC (Cyclic Redundancy
Check) kontrol sayesinde daha giivenli hale gelmektedir. CRC kont-
rol, hat lizerinden iletilen bilginin ana kontrol tarafindan alina-
rak génderilen ile alinan bilginin karsilastirilmasini sadlamakta-—
dir. SERCOS veri yolu fiber optik kablo kullanimi ile 1000 metreye

kadar ulagabilmektedir.
4.2.2. PROFIBUS

PROFIBUS, Alman Arastirma ve Teknoloji Bakanlidinin da katkisi
ile gergeklestirilen ortak bir proje sonucu olusmustur. Bu ortak-
likta 1ilk asamada 13 firma, 5 teknik ve 1 bilimsel ‘enstitii
tarafindan PROFIBUS protokolii hazirlanmis, test edilmis ve standart-

lastairilmistar [11].

PROFIBUS ( PROcess FIeld BUS ), performans aralidi dusik di-
zeyden (algilayici/aktuatdr diizeyi) orta diizey (hiicre diizeyi) arasi
dadilan endiistriyel kontrol ve siriici sistemleri gibi sayisal saha
elemanlarini birbirine badlamak igin distntlmis bir veri yoludur.

PROFIBUS uygulama alani sekil 4.1 de gésterilmektedir. Iletigim
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haberlesme icin iki telli standart RS485 kullanilmaktadir. Bu ne-
denle yapi maliyet agisindan oldukga diigliktlir. 500 kbit/s iletigim
hizi elde edilebilmektedir. Maksimum veri yolu uzunludu 200 metre
ile sainirlidir. 9.6 kbit/s lik iletisim hizi kullanilarak 1200 met-
re uzunluda erisilebilinir. Bir veri yoluna en fazla 32 kullanici
baglanabilmektedir. Bir veya birden fazla ana kontrollil ¢aligsma
olabilmektedir. Iletisim belirli bir bilgi uzunlugu kullanilarak
kesin bir zaman dilimi igerisinde éergeklestirilmektedir. Bir ana
kontrolll gallsmadé her bir kullanici igin 2-4 ms gevrim siiresi elde
edilmektedir. Bu nedenle PROFIBUS gergek zamanli bir arayliz aeéil—
dir. 1Iletigim glivenlidi, veri toplama ve bilgi kontrolu mekanizmasi
ile cgalisan 8zel el sikigsma ydntemleri tarafindan arttirilmaktadar.

PROFIBUS aclk sistemler ara badlantisi ag¢ik haberlesme sistemi (OSI)

referans modelinin tiim iletisim katmanlarini igermektedir [12].
Katman 1 : Fiziksel Katman

Bir saha yolu sisteminin uygulama alani bliylik &lgiide iletim
ortami ve fiziksel yol arabiriminin se¢iminden etkilenir. RS485
arabirimi iletim teknidinin temel versiyonu olarak tanimlanmistir.
Dis ortamlardan gelen etkilesimi azaltmak ortamlar ve yol uzunludunu
arttirmak amaci ile fiber optik tabanli bir iletisim teknidine gecgis

igin galismalar yapilmaktadir.
Katman 2 : Veri Baglanti Katmani
0SI referans modelinin ikinci katmani iletim protokollerinin

ve mesajlarinin uygulanmasi ile birlikte ortam erigim kontrolu ve

veri biitinlugiint de gergeklestirir. 2. katman saha veri yolu bag-

lantisi olarak tasarlanmigtir. Ortam erigim kontrolu ne zaman veri
iletebilecedini tanimlar. PROFIBUS’nin 2. katmanindaki g¢evre for-
matlari yiiksek bir veri 1iletisimi saglar. Bu wuluslararasi IEC

( Uluslararasi Elektroteknik Komisyonu) standartinin 870-5-1'1I
( telegramlar serbest gegisli senkronizasyon, eglik biti, kontrol
byte’1 gibi ig¢in 6zel baglama ve bitis sinirlayici segimi) sayesinde
gerceklegtirilir. Temel olarak PROFIBUS 2. katmani badimsiz olarak
¢alismaktadair. Lojik esdagilimli veri iletimine ek olarak genis

alan ve ¢ok alanli iletigim sadlar. Genis alan iletigimi, aktif bir
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istasyonun onaysiz bir mesaji tim difer istasyonlara gdndermesidir.

2. katman 7. katmana veri iletim hizmetleri sunar.

Fabrika | g
Diizeyi T

— — — —1 Hiicre Denetgisi l

) i . i
@ e T Ly

.} Otomasyon Cihaziart

T
Katman 2 |
; PLCEES
SERCOS '»
- :
- =
Katman 1| Lsna | —[‘
oA
- ] &
. _

Sekil 4.1. PROFIBUS uygulama alani

Katman 7 : Uygulama Katmani

0SI/051 referans modelinin 7. katmani kullaniciya uygulama

hizmetleri sunar. Bu hizmetler uygulama islemleri arasinda verimli,
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agik veri transferini mimkiin kilar. Standartlastirilmis uygulama a-
rabirimi uygulama islemleri arasinda markadan badimsiz iletisim sag-
lar. PROFIBUS uygulama katmani DIN 19245’in 2. kisminda belirlen-

mistir ve sunlari igerir ;

e Fieldbus Mesaj Belirtimi ( EFMS )

e Alt Katman Arabirimi

EMS, iletisim nesnelerini uygulama hizmetlerini ve iletisim

ortadinin bakis agisiyla sonuglanan modeli tanimliar.

Bir PROFIBUS istasyonunun tiim iletisim &Jeleri nesne sdzliigline
girilir. Nesne s6zl{igll basit cihazlarda o&nceden tanimlanabilir.
Karmasik cihazlarda nesne s&zliifliniin konfiglirasyonu yapilabilir wve
yerel olarak ya da digardan cihaza yliklenebilir. Nesne s&zlugi, i-
letigim 8§elerinin cihazdaki dahili adresleri ile yol referanslari
(indeks/isim) arasindaki iliski ile birlikte betimlemeleri, yapiyi
ve veri tilirlerini igerir. Statik iletisim &Jeleri statik nesne sdz-
liglinde tanimlidir. Bunlar cihazin imalatg¢isi tarafindan onceden
tanimlanabildidi gibi, yol sisteminin konfiglirasyonu sirasinda da

tanimlanabilir.

Servislerin igletimi PROFIBUS standardinin servis o&ncelidinde
tanimlanmistir. Bir servis ®ncelidi talep eden ve sunan arasindaki
iliskiyi temsil eder. PROFIBUS servisleri asadidaki gruplarda ince-

lenmektedir :

¢ Cevre Ydnetim Servisleri kabul edilmeyecek servislerin ayik-
lanmasini ve lojik badlantilarin olusumu ve gergeklestirilme-

sini sadlar.

e Dedigken Erisim Servisleri basit dediskenlere, kayitlara, di-

zilere ve dedisken listelerine erigimi sadlar.

e Taban Yonetim Servisleri siirekli bellek alanlarinin iletimi
saglar. Uygulama islemi genis veri bloklarini iletebilmek i~

¢in veriyi parcalara ayirir.
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e Program Gadirimi Y8netim Servislerli programin g¢alismasinin

kontrolunu sadglar.

e Olay Ydnetim Servisleri alarm mesajlarinin iletimine olanak
verir. Bu onaysiz hizmetler yitksek ya da diigitk Sncelikle kul-
lanilabilir. Olaylar mesajlari agik ya da goklu yayin haber-

lesme ‘iliskileri icerisinde de iletilebilir.

e VFD Destek Servisleri 'cihaz tanimlamalarini wve durum raporla-

rini verir.

e OD Ydénetim Servisleri nesne sézliiklerinin yazilmasini ve okun-

masinli sadlar.

Cok sayida olasi PROFIBUS uygulama servisleri haberlegmedeki
saha cihazlarinin dedisik gereksinimlerini tamamlamaktadir. Uygu-
lama servislerinin sadece bir kismi uygulama asamasinda zorunluluk
tagsir. Ileri diizeydeki servisler $zel uygulamalara dayanmaktadir ve

Profil adiyla tanimlanirlar.

Kullanici, dider uygulama islemleriyle iletigim iliskileri de-
nilen lojik kanallar vasitasiyla haberlesgir. Iletigim iliskileri
badlanti kalitelerine badil olarak farkliliklar gosterir (gdriintii-
leme mekanizmasi, veri iletim~ola51klar1 ve kontrol istasyonu gerek-
sinimleri). Seg¢im uygulama islemlérinin gereksinimlerine gtre yapi-
lir. Temel olarak baglanti yerlesimli wve badlantisiz iletisim ilis-

kileri ayirtedilmelidir.
e Baglanti yerlesimli iletisim iligkileri

Iki uygulama islemi arasinda esdiizeyde lojik bir badglantiyi
temsil eder. Baglanti veri iletimi igin kullanilmadan &nce bir bag-
langi¢ servisi olarak kurulmalidir. (Baglanti kurma safhasi) Basa-
ri1li bir kurulustan sonra badlanti {glincli bir kusak erisimden koru-
nur ve iki iletisim ortadi arasindaki veri iletiminde kullanilabi-
lir. (Veri iletim safhasi) Veri iletim asamasinda, onayli ve onay

gerektirmeyen servisler kullanimi milmkiindir.
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e Baglantisiz fletisim Iliskileri

Bir cihazin birgok istasyonla eszamanli iletigimini sadlar.
Sadece onay gerektirmeyen servisler Kkullanabilir. Onay gerektirmeyen
servisler yliksek ya da diigik &ncelikle iletebilirler. Genis alanli
ya da ¢ok alanli fonksiyonlarin tipik uygulamalari arasinda islemle-

rin senkronizasyonu ve genel alarmlarin iletimi sayilabilir.

Bir PROFIBUS cihazinin tim  iletisim ilkeleri statik olarak
iletisim iligkileri listesine girilmelidir. Iletisim iliskileri se-

kil 4.2 de verilmistir.

lletisim lliskileri

L l

.- - o e swpe e —

B
yzgl:;ﬂﬁ Baglanusiz
v
aepares »-}—wm»,u- 2ve AT st o R e *l o vy e en l -
Master / Master / Genig alanlt Cok alanh
Master Slave haberiesme haberiesme

¥ Slave &ncelikii veya 8nceliksiz
S_ —_
" Davirs

o Devirsel ya da devirsel ol
Devirsel ya da devirsel cimayan

Sekil 4.2. Destekli iletigim iliskilerinin &zellikleri

Iletigim gevresi (servislerin secimi, mesaj uzunluklari) ve
segilmis badlanti géruntiileme mekanizmasi her bir iletisim iliskisi
igin 8zel olarak tanimlanir. Iletisim iliskilerine &rnek ana (Mas-
ter) cihazlari arasandaki lojik sirali halka ile gerektidinde ulasi-

lan uydular verilebilir (Sekil 4.3).
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Ana cihazlar arasindaki lojik siraii halka

Aktif istasyonlar, Ana cihaziar

'EJH!B!ELE

'y {PLCE

FARY

ki

N\

K

! | |
/H’ i X
Sensor : leemesier

Pasif istasyoniar, Uydu cihaziar

Sekil 4.3. fletisim iliskilerinin kullanimi

PROFIBUS’1n o&nemli avantajlari evrensel iglevsellidi wve genis
uygulama alanlaridir. Kisaca PROFIBUS markadan badimsiz iletisim

sistemlerinden biridir.
4.2.3. INTERBUS-S

INTERBUS-S Almanya’da Arastirma ve Teknoloji Bakanlidinin kis-
mi finans destedi ve AEG, SIEMENS, BOSCH, KLOCKNER MOELLER, PHONEIX
CONTACT, CONTROL TECHNIQUES gibi bilyitk firmalarin ortaklasa ¢alisma-
lari sonucu gelistirilmistir. INTERBUS-S’ i destekleyen firmalaran
olusturdugu OPEN ENTRY organizasyonu diinya g¢apinda yaygin bir hale
gelmistir. Bu firmalarin sayisi 130’un ilizerindedir ve giderek art-

maktadir.

INTERBUS-S sayisal ve analog giris / ¢ikis verilerinin ileti-
minde 336 ya kadar bilginin iki ydnli iletimi igin sadece iki ilet-—
ken ¢iftine gereksinim duymaktadir. Godullayici modiiller sayesinde
12 km’ ye ulagan wveri yollarl gergeklestirilebilmektedir. INTERBUS-
S sistem yapisi boélimleri sekil 4.4 de gdsterilmektedir. Gelismis
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sanayi tesislerinin biliyik bir c¢odunludgunda farkli firmalarin vwve

farkli sistemlerin kurulmus olmasi, genis bir otomasyon adi olustu-

rulmasinda cegitli gligliikler ortaya ¢ikarmaktadar [13].

2 = £ '
—————
R
Isiem Seviyesi
i =] '
I‘ | el ¢

Sekil 4.4. INTERBUS-S sistem yapisi bdéliimleri

Ayn1 sistem igerisinde yltiksek diizey haberlesme birimlerinin
yani sira sadece agik / kapali gibi bilgiler ile kontrol edilebilen

algilayicilar ve aktuatdrler (eyleyiciler) bulunabilmektedir.

Algilayicilar ve aktuatdrlerin bu sistemde kontrolu daha ve-
rimli bir sekilde gergeklestirilmektedir. Bir veri yolu sistemi i-
gerisinde yer alan algilayicilarin ve aktuatdrlerin sistemden bilgi

alis verisi iki temel transfer yontemi ile yapilmaktadir. Bunlar :

1. Telekomiinikasyon Transfer Ybéntemi

Bu yéntemde kontrol iinitesi bir mesaj géndererek algilayicidan
bilgi ister belirli bir siire sonra algilayici kontrol {initesine ya-
nit génderir. Mesajin igeridi sekil 4.5 te g8sterilmistir. Sistemde-
ki tlim algilayicilerin kontrol edilmesi igin gereken siire (transfer
sliresi) oldukg¢a uzundur. Buna badli olarak bilgi toplama ddnglisii i-
¢in gerekli toplam siirede oldukcga uzun olur. Aktuatdrler iginde ayni

yvol gegerlidir. Bu ydntem ig¢in transport adresi, konu tiirii, kontrol
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gibi bilgileri igeren bir transfer protokoliine ihtiyag¢ vardir. Islem
siiresinin uzun olmasi ve iletim hatlarinda fazla yer tutmasi en bi-

yilk sakincalaridir. Sekil 4.6 da iletisim yéntemi verilmigtir.

St LE Address  j Control uta Ut T - G End |
FAIS ] Data X

e

—>= Donguset olimavan aompieks parnnctrelenn seviveien

Sekil 4.5. Iletigim mesaji

Déngti Siiresi :
Her Algilayic:

P ;
yantt sliresi

Talep S| TalepS2  Emir A3 Talep $4 ~ Emir A38 Talep S39 Emir A40

A

| | { | l J L J 1 i | L ]
Yanit S| A A A
3 t e
Yanit S2 : kdbuil A3 X :
abu
A c—/1 Yanic S4 1 1
' ' A : \ Kabui A38 :
! 1 i N
4 i : | ; [ Yame S39,
i
I ! ! |
Konrrol | Y 4 : | Kabul A40
! i ! i i | —
! i ! ! [
— :

e
T

[:] Sistem Bilgisi E:] Yararl: Bilgi S: Algillayict  A: Akrtiiatdér

-

|

Fe >
= et -]

Sekil 4.6. Iletisim ydntemi

2. Giris/gikis veri aktarim ydntemi

Bu ydntemde biitlin algilayici ve aktuatdrlerin bilgileri bir
yol hattinda birlesir ve bir mesaj olusturur (Sekil 4.7). Giris /
¢cikis veri aktarim yontemi &zellikle gok sayida adresten kisa bilgi-
lerin alinmasi ig¢in oldukga verimlidir. Bu yéntemde bir aligilayici
veya aktuatdrden bilgi alinmasi igin gerekli zaman ile bilitiin algila-

yicilardan ve aktuatdrlerden bilgi alinmasi ig¢in gerekecek siire
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Veri transferi a¢isindan gok verimli olan bu ydntem para-

aynidir.
metre bilgilerinin transferinde kullanilamamaktadir (Sekil 4.8).

Yen | Ve Veri Ve | Ver Veri | Veri
Bl Gz T Gz 7 Kaz3 | Gz  [ChazeiCihaza] TS | Son

——> Dongiisel islem hilgiler sevivesi

Sekil 4.7. Mesaj yapisi

| ——Déngii Stiresi—
| <t—— Tepki Siiresi ——p
. - -
' I = 532 Toplam Siire
44>
~
[ Vo * \ N N > ~
\
Kontrol /’ : ‘\ \ N AT
! N >
! v N N
’ ! v N N N AN
i \ \ ~ ~
/ H \ \ N N S
// ! ! \ S A N RN
i \ \ ~
4 ! v \ \ AN AN
/ f \ \ AN N ~
/ ' _— \ N 2l
S S % S A S A
1 2 3 4 | 38 | 39 40 |
L
%iiaitqn} Y;xi-lar.h A: Aktuatér
s = S: Algilayict

Sekil 4.8. Giris/¢ikis veri aktarim ydntemi

Bu bilgiler dodrultusunda INTERBUS-S yaplsl igerisinde algila-
gogunlukla kullanilan katmanlarin

yicilarin ve aktuatdrlerin yerini,

yapisini sekil 4.9 da gbrebiliriz.

INTERBUS~-S ac¢ik haberlesme sistemlerinde kullanilan katmanlar
Sistem igeri-

prensibine g6re tasarlanmis hizli bir yol sistemidir.

sinde yer alan sekiz katman sdyledir [13].

Katman 1 : Fiziksel Katman

INTERBUS-S hem RS485 standartini hemde fiber optik teknolojiyi

Veri transfer orani 500 Kbit ile 2 Mbit arasinda ola-

kullanabilir.
sayisi 256 a ulasmaktadir. Sekil

bilmektedir. Maksimum kullanici

4.10 da yol yapisi gérlilmektedir.
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Kontroiu

Profil Profiller - Sensér, Akmuatir J
Aqt enkoderteri, Sirtictler

Tevid Kabui edilen
edilmeven servis
Katman 7 veri wansferi . trensfer
istemi isiemi

Gevrimsei ' Gevrimsel

! oimavan
Katman 2 f
1

Baglanusiz Bagianul:

Fiber ootik bagianu 1
500 KBit 2tbie !

Katman 1 i
i RS 485 pagianus: | ©
| 500 KBit 2Mbit |

Sekil 4.9. INTERBUS-S katman yapisi
Katman 2 : Yol Protokol - Veri Hatti Katmani

INTERBUS—-S ana uydu giris yapisina gdre tasarlanmigtir. Bu ya-
p1 tim a§ abonelerini tarayarak aninda veri transferi yapma imkani
veren bir veri aktarim protokoliidiir. Yiiksek diizey protokol verimine
sahiptir ve ayni uzakliktaki noktalari ayni =zamanda tarayabilir.
Karmasik parametre bilgilerinin genel protokol yapisina birlestiril-
mesi ile olusan yapili sayesinde veri transferlerinin birbiri ardina

diizenli olarak gercgeklestirilmesi saglanmistar.
Katman 7 : Kullanici Arabirimi
Veri aktarim yéntemi ile PLC’ deki uygulama programindan bilgi

girigine izin wverilir. Yol yapisi ana sistemdeki oladan igslemler sa-

yesinde, g¢evresel islem bilgilerinin siirekli kontrol edilmesine
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olanak tanir. ( programlanan ve gercgek dedgerler ) Bdylece PLC’ nin
giris / ¢ikis lari kullanilarak programin gerektirdidi bazi islemler
gerceklestirilebilinir. Bu durumda girislerde PLC’ nin paralel ha-
berlesme birimi kullanilmasi tercih edilir ve zaman kaybi da odnlen-

mis olur.

Genel Giris Yapist

B1t_.ls Klemensi .
-Tekrarfama Fonksiyonu
-Hau izolasyonu ve sistem ]H Uzak mesafe baglanu
konfigiirasyonu igin | yol yapisi (13 Km.)
aiternacif anahtar baglanu
[ R .
A4 Gevra yol yapisi
I “ ~— (8 Abone |0 m) —=
@7 | L
Uzun mesafe daglanu l— i__.l‘
- yot yapisi — t wom

E il
3

Tesisat yoi yapist
- (30m)  som -

|
Y l ]

-

—we

Sekil 4.10. INTERBUS-S yol yapisi

Katman 8 : Algilayici / Aktuatdr Profili

INTERBUS-S algilayici / aktuatér profili INTERBUS-S’ in tim
fonksiyon aralidini algilayici ve aktuatdr gruplarina gére ¢esitli
alt gruplara ayirir. Boylece bir algilayici/aktuatdr profili yara-
t1lmis olur. Bu profil standart haberlesmeye gdre ve haberlesme ka-
pasitesi iginde sorunsuz olarak kullanabilecek sekilde diizenlenen
bilgileri temsil eden anlamli islem karakteristikleri seklinde olus-
turulur ve agd sistemi ig¢inde cihazin algilayici ve aktuatdrlere dav-
ranisini tanimlar. Bu fonksiyonel tanimlar dnemli algilayici/aktua-

tér cihaz parametrelerini standart fonksiyonlar seklinde basitlesti-

rir [14].



BOLUM 5
UYGULAMATAR

Seri haberlesme uygulamalarina glinllik yasantimizda sik sik
rastlamaktayiz. En basit d&rnek, bilgisayarlarimizda kullandidimaiz
faks ve modem kartlari ile telefon hatlari iizerinden bagka bir sis-
teme ya da aliciya badlanabilmekdir. Bu sayede karsi tarafa bir
mesaj génderip alabilir, uzaktaki bir cihazin durumunu kontrol ede-

biliriz. Bu bdlimde tipik bir modern motor kontrol #nitesi ele a-

linmig ve seri haberlegme 6zellikleri incelemmigtir [15].

Kontroi Paneii

PWM ASIC |§

Mikro-
islemci

00000000

GU¢ BirRiMi

Sebeke-—z litra Filtre —

o | ]

Dinamik Frenieme

D.F.Direnci

Konror |—i

Sekil 5.1. Tipik bir AC siiriicliniin ilke gemasa



5.1. Tipik Siirici

Sayisal kontrollu, parametreleri ve ¢aligma yapisi ( hizlanma,
yvavaglama, agiri yiiklenmme siireleri, gerilim, hiz ve moment kontro-
lu, frenleme tipi belirleme gibi dzellikleri )} sayisal olarak dedgig-
tirilip izlenebilen bir AC siirliclinlin ilke gemesi sekil 5.1. de ve-
rilmigtir. Siirficlinlin sayisal kontrocllu olmasi, izleme ve diyagnos-
tik yapisinain iyi tasarlanmis olmasi, kullanimini oldukga basitleg-
tirmektedir. Striiciniin teknik Szellikleri ve programlanabilen para-

metreleri EK A da sunulmaktadir.

Dedigik iletigim arayiizleri i¢in siirliciiniin baglanti Szellikleri

g8yledir [15]:

RS485 kablosu

Orgiilit ekranli, 120 ohm empedans
karakteristidi gésteren iki damarla
¢aprazlanmig kablo

Mak. kablo uzunlugu 1200 metre

Baglanti $ekli : Kablo boyunca paralel baglanabilen

mak. 32 adet siriicli (Sekil 5.2.)

RS485 igeren RS485 igeren RS8485 igeren
birim birim birimn
| ! RN l
* - \\~ -
120 i 120
ohm - ohm
A\ °
\\ ]’
RS48S igeren
birim

Ekranh ¢caprazlanmis
100 ohm empedans
Mak. 1200m uzuniuk

Sekil 5.2. RS485 baglanti yapisi
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RS422 kablosu : Orglilit ekranli, 100 ohm empedans
karakteristidi gdsteren iki damarli
gaprazlanmig kablo

1200 metre

RKablo sonunda badlanabilen mak. 10 adet
stirliclt (Sekil 5.3.)

.

Mak. kablo uzunlugu
Baglanti Sekli

Alici
RS422
. 1o Alici
Verici ohm
Alict
Ekranii gaprazianmig
100 ohm empedans
Mak. 1200m uzuniuk
3ekil 5.3. RS422 badlanti yapisi
RS232 kablosu : Orqgiild ekranli, 3 damarli kablo
Mak. kablo uzunlugu : 5 metre
Baglanti Sekli : Bir verici bir aliciyi siirebilir

( Sekil 5.4. )

A
_ X
A
GND
A
- RX
A
RS232 Surici Ala

Sekil 5.4. RS232 baglanti yapisi



5.2. Bilgisayarla Iletigim

Bilgisayar ile Srnek si{iriicli arasinda iletigimin kurulmasi igin

dikkat edilmesi gereken noktalar gunlardir :

l.Seri haberlesme kablosunun baglanmasi
2.Veri uzunludu

3.1letigim hiza

4.Durus biti uzunlugu

5.Eglik bitinin segimi

§.8lirlicli adresinin do§rulugu

7.84rlicli parametrelerinin seri haberlegmeye uygun programi

Stirliclinlin bilgisayarla haberlegmesi igin gerekli veri uzunludu
7 bit, esglik biti ¢ift, siiriici adresi 11, iletigim hizi 4800 baud ve
haberlegme hatti RS232 standartindadir. Bu iglemlerin tamamlanmasi
ile alici ve vericinin biribirleriyle haberlegebilecedi bir iletigim
hatti kurulmugtur. Iletilecek mesajdaki her bir karakter ayri ayri
génderilmektedir ( Sekil 5.5 ). Verinin anlamli olmasi igin siiriicii-
niin anlayabilece§i bir blodun clugturulmasi gerekmektedir. Slirticli d-
nite tek bagina digariya bir bilgi génderemez. Bu neden ile bilgi
almak ig¢in farkli, gSndermek igin farkli bir blok yapisi olugturul-
maktadir. Slirlicilye digaridan akilli bir birim ( host controller )
tarafindan.bilgi sorulmakta wve bu sorunun cevabi yine akilli birim
tarafindan dederlendirilmektedir. Akilli birim herhangi bir bagim-
81z mikroiglemci sistemi (PLC, PC v.b.) olabilir. Stirticli ig¢in an-
lamli olan okuma ve yazma blok yapilari gekil 5.6 da verilmisgtir.

Bagla Dliglik Anlamli ASCII dizini Eglik | Dux
Biti 7, ( 8 )veri biti, degigken Biti Biti
“0” | LsSB MSB w17
1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10.
Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit Bit

Sekil 5.5. Zaman igerisinde iletilen bir karakterin yapisa
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Stiriicii bloklarinin belirlenmesinde kullanilan kontrol karak-
terleri sekil 5.7 de verilmigtir. Blok yapilarinda gd&riildigli gibi
okuma islemi igin reset (EOT) ile baslamakta ve istek (ENQ) ile sona
ermektedir. Yazma iglemi reset (EOT) ile baslamakta ve verinin ile-
tildigi blok tekst basi (STX) ile ayrilmaktadir. Yazma iglemi tekst

sonu (ETX) ve blok kontrol (BCC) ile sona erdirilmektedir.

Seri haberlesmenin kurulmasi ig¢in siiriicii lnitede yer alan pa-
rametreler bilinmelidir. Bu nedenle komutlar tablo 5.1 de verilmisg-
tir. Ayrica bloklar arasinda yer alan kontrol karakterleri bilgi

tipini de belirlemektedir.

Kontrol Adres Komut Kontrol
ECT 1 1 2 2 S P ENQ
a)
Kontrol Komut Data Kontrol BCC
STX S P + 0 1 1 . 2 ETX ‘
b)
Kontrol Adres Kontrol| Komut Data Kontrol | BCC
EOT 1| 1} 2| 2} sTX s P + of 4 7|1 .| 3| ETX /
c)

Sekil 5.6. a) Okuma blok yapisi
b) Cevap blok yapisi

c) Yazma blok yapisi

fletilen verinin dodruludunu denetleyebilmek ig¢in g&nderilen
bloklarin sonunda blok kontrol (BCC Bleck Checksum) biti eklenmekte-
dir. BCC, komut bitinden itibaren diger bitler ile kendi aralarin-

da XOR isleminin yapilmasi ile olusturulmaktadir (Sekil 5.8).



Tablo 5.1. Ornek stiiriiciilde yer alan komutlar

Komut

AC

BO
BR
B3

cl

DL
DS

FQ

2

2

sC

SE

SP

Sw

TH

TR
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KARAKTER | ANLAM HEX kod
EOT Reset 04
ENQ Istek 05
STX Tekst baslangici 02
ETX Tekst sonu 03
ACK Mesaj anlasilda 06
NAK Mesaj anlasilmadi 15

Sekil 5.7. Kontrol karakterleri

Tanim

GCikis Frekansi
Hizlanma Stiresi
Boost Seviyesi
DC Fren Siresi
Temel Frekans
Stirlicli Ayar
Komut

Yavaglama Siresi
Strticli Dizeni
Anahtarlama Fr.
Yiik

Minimum Hiz
Maksimum Hiz

On Hiz Deferi
Giilvenlik Kodu
Seri Adres
Ayar Hizi
Durum Bilgisi
Akim Siniri

Gegici Akim Sinir

Komut Yapisi
Birim

Sayisal - Hz

Sayisal s

Sayisal - %V

Sayisal s
Sayisal - Hz
Heksadesimal
Heksadesimal
Sayisal - s
Heksadesimal
Heksadesimal
Sayisal - %FLC
Sayisal - Hz
Sayisal - Hz
Sayisal - Hz
Heksadesimal
Heksadesimal
Sayisal - Hz
Heksadesimal

Sayisal - %FLC

Sayisal - %FLC

Sadece Sirilicl

Okunur Uzerinde

* -—

Pr2
Pré6
Pr8g

Prc

& SWlAa - F

"Pr3

b0 - bl2

bl4

Pr0
Prl
Pr7
Prb

* Prd

* PrA
Pr5

Pr4
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ol|lr|mr

a)

‘karakter ASCII XOR
Ikili Kod

S 0101 0011 -

P 0101 0000 0000 0011

- 0010 1101 0010 1110

0 0011 0000 0001 1110
4 0011 0100 0010 1010
7 0011 0111 0001 1101

0010 1110 0011 0011

6 0011 0110 0000 0101
ETX 0000 0011 0000 0110
b)

Sekil 5.8. a) XOR dogruluk tablosu
b) BCC Blok kontrol bitinin hesaplanmasi

Bulunan blok kontrcl bitinin heksadesimal kod olan 32 den di-
stk olmasi halinde elde edilen dedere heksadesimal olarak 32 eklen-

mesi gerekmektedir.

Stirttctt tinitenin bilgisayar ile 4800 baud, 7 bit, ¢ift esglik
biti kullanarak haberlesebilmesi ig¢in bl0 ve bl2 bit parametreleri-
nin uygun seg¢ilmesi, PrS% da verilen adresin blok igerisinde génde-
rilmesi, siirticli dzerinde bulunan “local/remote” seciminin uzaktan
kontrel “remote” pozisyonuna alinmasi gerekmektedir. Ayrica bilgi-
sayar Uzerinden siirliclinin parametreleri sadece okunacak ise b6 bit

parametresi “0”, degistirilebilmesi ig¢in “1” olarak seg¢ilmelidir.
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Stirticiiniin seri kapi lizerinden haberlesmesi ig¢in gerekli islem-—
ler yapildiktan sonra silirlicliyi denetleyecek bilgisayar veya akilli
birimde kosturulacak programin yazilamsi gerekmektedir. Bu amagla
Turboe C de hazirlanan bir program EK B de sunulmustur. Ayrica ilire-—
tici firmanin hazirlamis oldudu genel amasli bir program calismalar
igerisinde kullanilacaktir. Program ile seri kapi {izerinden stiriicli-

niin anlayabilecedi blok yapisi gdnderilebilmekte wve alinabilmekte-

dir [16].

5.3. ITki Siiriicinin Iletigimi

fgerisinde siiriici yer alan sistemlerde siirtciilerin biribirleri
veya bagka bir kontroldr iizerinden haberlesmeleri gerekebilir. Se-
kil 5.9 da verilen ilke sema, aralarinda sayisal kilitleme uygula-

nan iki motorlu bir sisteme iliskindir.

PC

IN32

MENTOR
VECTOR

Sekil 5.9. Sistemin Yapisi
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Pratik olarak gergeklestirilen bu sistemde yer alan elemanlar

sunlardir:

1. PC, RS232 seri iletisim kapisi olan 386 veya 486 tabanli herhangi
bir bilgisayar

2.MENTOR, DC siiriicili

3. VECTOR, vektsdrel kontrollu AC siiriic

4.IN32,'saylsal kilitleme kontrolunun galistirildigi ara akillz
birim ’

5. DC motor, plaka dederleri 1.5 kW, 1500 dev/d, U,=200 V, Ug=200 V

6. AC motor, plaka dederleri 2.2 kW, 1420 dev/d, I,=5.2 A

7.E, sayisal kodlayici 1024 darbe/tur

Sistemde yer alan IN32 ve MENTOR un RS232 kapisi iizerinden ha-
berlegebilmesi, hattin tek uglu olusu nedeni ile iki ayri seri kapi
ile saglanmaktadir. Boélim 4.1 de verildigi gibi RS232 de ancak tek
alici ile tek verici yer alabilmektedir. Bu nedenle bilgisayar lize-
rinde mevcut iki kapi kullanilmistir. MENTOR ve VECTCR modeli siirii-
clilere ait genel teknik &zellikler EK C de verilmistir. Bu slrlicii-
ler Bolim 5.2 de verilen bilgisayar iletigim ayritindaki ayni &zel-

liklere sahip olup sadece program parametreleri farklidir.

Sayisal kilitleme amaci ile kullanilan IN32 karti 8052 AH mik-
roigslemcisi icermektedir. BASIC dilinde igletim sistemi icgeren ve
programlanabilen bu islemci sayesinde de§isik programlar yapilabil-
mekﬁedir.: Ayrica EPROM programlama &zelligi ile yapilan programlar
stirekli olarak saklanabilmekte, istenilen program siiriici itzerinden
segilen parametreler ile c¢alistirilabilmektedir. Bunun yani sira
IN32 Uzerinde yer alan program parametreleri ile sayisal kilitleme

saglanabilmekte, konum kontrolu gergeklestirilebilmektedi;.

IN32 kartinin i¢ yapisi sekil 5.10 da verilmistir. BASIC ile
iletigimin yani sira IN32 tzerinde yer alan parametreler ile iletim
dzellikleri de§istirilebilmekte ANSI protokolunde haberlesme yapila-

bilmektedir. IN32 de bulunan parametreler EK D de verilmektedir.

IN32 de bulunan sayisal kilitlemeye iligkin blok sema sekil
5.11 de gé6rilmektedir. Sayisal kilitlemeyi sadlayabilmek icin ana
ve uydu kodlayicilarindan gelen darbeler sayilmakta ve saklanmakta-

dir.
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Kilitlemede sadlanabilen aktarma orani seri kapi ya da mevcut
paralel kapiya baglanabilecek ikili kod {ireten tus takimi ile dedis-
tirilebilmektedir. Ileri geri yénde ikinci bir referans 10 nolu
program ile verilebilmektedir. Ana ve uydudan gelen sayma dederleri
konum kontrolunda islenmektedir. Uydunun hiz referansi olacak IN32
nin ¢ikis bilgisi, analog olarak alinabilecedi gibi dogrudan seri

kapi tizerinden de alinabilmektedir.

(- N
e Kontrol Giris
ssoomm: ve - y
odlayic
8052 Y Cikis
3
Mikroiglemci AJ
\
Veri Yolu
IN32 KONTROL KARTI
Saat
3.6864MHz
RAM 244Hz
128kBytes
Kodlayici
Gi¢ Kaynag:
—— +5 v' 1.5A
_Ana Uydu [ 13;? UART 1| +15v. 50ma
Enkoder Enkoder ~15V, 25mA
. +5V ret
Ara Yiizd Ara Yuzu Ani];og + 10V ref
Grkiz —=10V ref
k ﬂ Y h L 2 3 J
v ¥
PL4 PLS PLS PLS
+24V DC|
PL7 RS232/485 seri kap:i

Sekil 5.10., IN32 karti i¢ yapisi
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Analog kontrollu siirticlilerde yer alan trimpotlarin, analog
géstergelerin, iglemsel kuvvetlendiricilerin yerini, sayisal kont-
rollu siiriiclilerde mikroiglemciler, LED 1li gdstergeler, basbirak bu-
tonlar -almaktadir. Sayisal kontrollu siirliclilerde ayarlar ve kontro-
18r parametreleri, bir g&sterge {izerinden izlenerek basit bir gekil-
de girilebilmektedir. Gelistirilmis alarm &zellikleri, diyagnostik
ve raporlama bilgilerine ulasmak kolaylagtirilmigtir. Béylelikle
hig¢ bir zaman yanimizdan ayiramadigimiz osiloskop ve dier 8lg¢il, a-
yar cihazlarini sayisal kontrolun getirmis oldudu bu iUstiinliiklerden

dolay1l unutmaya bagliyoruz.

Buglin kullanicilar lretici firmalari, bu olanaklarin &tesinde
bir sistem igerisinde iletigim sadglayabilecek bir stfirtici arayigina
ySnelttiler. Bunun nedeni kullanicilarin, igletmelerde tek bir

kontrol merkezinden denetimi saglayabilme istekleridir.

Bu tezde glinlimizde &zellikleri hizla geligmekte, boyutlari
hizla kiiglilmekte olan sayisal kontrcllu siirlicilerden biri ele alin-
mig ve bu silirlicintin bir sistem igerisinde nasil kullanabilecedi a-
ragtirilmigtir. Silirliclinlin gevre birimleri ile haberlegebilmesi ig¢in
RS232 araylizliniin kullanilmasi yeterli olmaktadir. Gergekte siiriicii-
ye bu kapidan ulastigimizda elde edilen sonug¢, programlama ve erigi-
lebilen parametreler agisindan oldukga hayret vericidir. Seri kapi-
dan ulagilan parametreler {inite {izerinden izlenebilen parametreler-
den fazla olabilmektedir.

Seri haberlegme ile kazanilan en Snemli &zellik az sayida ig-
lem ve maliyet ile siirticlintin bitlin &6zelliklerine ulagabilmektir.
Ulagilabilen bu bilgiler dedisik hat badlantilari ile de§igik mesa-
felere taginabilmektedir. Seri haberlegme badlantisi bir modem ara-
ciligl ile telefon hattina verildiginde stiiriicliniin denetimi istenen

mesafeden gergeklegtirilebilmektedir. Bu iglem daha ¢ok uzaktan
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test ydntemlerinde wve ariza durumlarinda iinite hakkinda bilgi alma
gibi iglemlerde kullanilmaktadir.

Ornekte verildi§i gibi, sfirticii igin anlamli olabilecek mesaj
yapisinin herhangi akilli bir birim {izerinden génderilmesi oldukga
kolaydir. Bu ama¢la godu zaman kullanilan PLC’/ler sfiriiciilerin dene-
timinde kendi iglemlerinin yani sira Snemli bir rol oynamaktadirlar.
Ornekte dedisik vyapidaki siiriicliler ile haberlegmek amaci ilg bir
bfigisayarln RS232 seri kapisindan yararlanilmig ve programlama ve
denetim kolaylidi incelenmigtir. Ayrica birden fazla siiriiciniin ha-
berlesmesi igin sayisal kilitlemeli olarak galigacak iki stirlicli ele
alinmis ve dedigik adreslerde yer alan siirliclilerin denetimi incelen-

migtir.

Incelenen bilgisayar veri yollari slirtict tiniteler ig¢in uygun
olmayan bir yapi ortaya koymaktadir. Siirliclilerde yer alan gegitli
arayliz yapilari ise iletigim igin &zel fonksiyonlar sunmamaktadir.
Biitiin arayiizler asenkrondur ve higbiri belirli sabit cevap zamanina

olanak tanimazlar.

VME ve AT veri yollari, 21 kullanicili bir yapida maksimum 300
mm veri yolu uzunludu ile siirticli sistemlerine fiziksel olarak uyum—
suzdur. Ethernet ve Cheapernet saha veri yolu &zelliklerini kargi-
lamakta fakat veri iletimini garanti edememekte kesin bir cevap si-
resi sadlayamamaktadir. IEC veri yolu fiziksel 6zellikleri nedeni
ile yetersiz kalmaktadir. Stirliclilerde vyaygin olarak kullamilan
RS232 araylizii ise oldukga yavagtir. Fakat mevcut siirficlilerin godu
RS232 iizerinden programlanabilmektedir. Gilivenilirlik wve yliksek per-
formans elde edebilmek igin RS232 yerine yaygin olarak RS485 arayliz
kullanilmaktadir. Bu arayiziin sagladidi fiziksel {stiinliikler diger

saha veri yollari igin temel olusturmugtur.

Bityuk gebekeler diginda VME veri yolu kullanilmasi kesme kapa-
sitesi ve yliksek veri hizi agisinda avantaj saglamaktadir. VME veri
yolunun en &nemli 6zellidi ana kullanicillarin yani sira uydularin
da birbirleri arasinda iletisim sadlayabilmesidir. Bu sayede bir
sistem igerisinde yer alan siriicliler de kendi aralarinda haberlege-
cektir. Buna radmen saha veri yolu sistemlerinde siirlicliler her za-

man uydulardir.
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SERCOS, PROFIBUS ve INTERBUS-S saha veri yollari siirlicli sis-
temler igin Universal standartlar igermektedir. SERCOS o&zellikle
siirlicii sistemler ig¢in tasarlanmig bir veri yoludur wve istenilen
standartlari sa§layabilmektedir. Fakat iletisim hizi, artan kulla-
nici sayisi ile azalmaktadir. PROFIBUS veri yolu ayni &zellikleri
saflayabilmesine radmen SERCOS' a gbére oldukga diiglkk veri hizina
sahiptir. PROFIBUS tiizerindeki c¢aligmalar devam etmektgdir ve dedi-
gik &zelliklere sahip farkli PROFIBUS veri yollari olugturulmakta-
dir. Mesaj belirtimi protckolunu (FMS) kullanan PROFIBUS yerine da-
ha basit bir protokol kullanan PROFIBUS-DP daha hizli bir veri yolu-
dur. Bu sinirlamayl asabilmek igin PROFIBUS' 1n temelindeki RS485
ten uzaklasilmasi gerekmektedir. Yine Almanyada geligtirilmis olan
INTERBUS-S PROFIBUS’ a rakiptir. Ayri gruplar tarafindan destekle-
" nen PROFIBUS ve INTERBUS-S arasinda temelde biytik farkliliklar g&rii-
lememektedir. Standart D-tipi konnektér kullanabilen INTERBUS-S, 64
baglanti noktasina ve her baglanti igin 400 metreye ulagabilen &zel-

liklere sahip bir saha veri yoludur.

Saha veri yolu standartlarinin tam belirlenmis olmamasi nedeni
ile uygulamalarda sorunlar yasanmaktadir. Dedigik gruplarda topla-
nan aragtirmacilar endiistriyel iletigim standartlari gergevesinde
uyumluluk igin yodun galismalara devam etmektedir. Henliz hangi gru-
bun geligtirdi§i yapinin standart olacagi kesinlegmemisgtir. Ancak
standart olarak ortak bir yapiya karar kilinana kadar uygulama so-

runlari slirecektir.
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Sayisal Kontrollu AC Stricll Teknik 6zellikleri

=0 i i ’_‘:
- ol ! oy
- T
o J] | -
1 AN
I
i Lo g
| RN
RN
AN : ‘
1] 9 C % ‘
Bon | =
7 l-————xu.s———-l 8
ALL DIGITAL, PROGRAMMABLE, ALL DIGITAL, PROGRAMMABLE, AUTO-RESTART,
OUTLINE AUTO-RESTART, DIAGNOSTICS OUTLINE DIAGNOSTICS
RATING 0.75kW 1.5kW 2.2kW RATING 0.75kW, 1.5kW, 2.2kW
MAX O/P | 4.0A 7.0A 10.0A SWITCH FREQ'S 2.9t0 11.7KHz
P VOLTAGE Single phase 200V ac -10% to 240V ac +10% 3010 | conTROL OPTIONS Start, stop, forward/reverse, ‘wireproof' safety mode
0/P VOLTAGE Three phase voitage from zero to input level SPEED DEMAND External port, 0 - 10V, 0- 5V, 4 - 20mA, 20 - 4mA, 0- 20mA
COOLING Natural ventilation STOPPING Coast to stop, Ramp to stop, DC braking. dynamic braking optional
INPUT 1 10.5A 18.7A 25.6A CONTROL OUTPUTS Status relay, frequency/load
 ISRLACEMENT 0.95 0.95 0.95 TORQUE BOOST Digital. Automatic or programmable
Prog | limit, and Ixt, shock load 170%, Inst trip at 200% fic, overtemp
INPUT KVa 220V 2.3KVa 4kVa 5.6KVa PROTECTION Ov oy short circut
OUTPUT Kva, 220V 1.5Kva 2.7kVa 3.8Kva SECURITY User defined pass code
HEAT LOSS 85W at 2.9kHz | 115W at 2.9kHz | 135W at 2.9kHz | COMMUNICATIONS RS485, for setup, remote contral and remote diagnostics
WEIGHT 2.8kg 2.9xg 3.0kg CONSTRUCTION P10
. Dynamic braking, additional Muitiple pre-set speeds, 10V or +5
OUTPUT FREQUENCY 0-960Hz at 0.8Hz resolution OPTIONS spee ref signal, PL6 expansion card
PARAMETER VALUES b6  Analogue control or serial bl2 Define serial {/0 BAUD rate
PrO  Minimum frequency, preset 2 communications b13  Set all parameters to their
Prl  Maximum frequency, preset 3 b8  Frequency or load indication on default values
Pr2  Acceleration time LED's - bl4 Define drive switching frequency
Pr3 Deceleration time b9  Terminal or keypad-control and Upper Limit Frequency
Pr4 Current limit bl0 Even or odd serial /0 parity Prc  Sets the maximum voltage
Pr5 Continuous output current b1l Analogue speed reference frequency point
Pr6 Voltage (torque) boost
Pr7  Jog speed, preset 1 DIAGNOSTICS
Pr8 DC braking period
Pr9 Serial interface address =] s N IZ] E E B R
: | |g==| Externaltri : Overcurrent % | Overheat
PrA  Last trip [ | P xl
118 | current ] Auto reset =71 [=] Power
BIT PARAMETERS H g_ ’g looploss | | E E time out [ | supply
b0  Auto reset - — .

81! |8 | Thermistor e Hardware
bl Auto'start or manual start mode = 1579 voton IQ’ E Undervolitage ~ lEl i~ | error
b2  Braking mode. Coast, ramp, DC — — - = L
b7  Or dynamic brake 91 [0 integrati [ ]

. grating
b3  Auto boost or fixed boost - __;_ L | OVerioad | | L‘ Overvoltage
b4  Jog or preset speeds
35  Flying start




Par.

Pro
Pri
Pr2
Pr3
Pr4
Prs

Pré
Pr7
Pr8
Prg
PrA
Prb

b0
b1
b2

b3
b4

b5

b6

b7
b8
b9
b10
b11
b12
b13
b14
b14

PrC
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Parameter Quick Reference

Function Units

min speed; preset 2 speed Hz
max speed; preset 3 speed Hz

accel time (0 to ULF) sec
decel time (ULF to 0) . sec
current limit %FLC
max continuous current %FLC
voitage (torgque) boost

jog speed; preset 1 speed Hz
DC braking period sec
serial comms address

last trip

security code (O=none)

O=not auto-reset 1=auto-reset enable

O=auto-start en. 1 = manual start enable

braking

b2, b7 = 00 = standard ramp
01 = coast
10 = inject DC

11 = high level ramp (resistive)

1 = fixed boost
1 = preset speeds

0 = auto boost
0 = jog speed en.

enable
0 = not catch 1 = catch spinning
motor
0 = analogue 1 = serial comms
control
braking [see b2]
0 =freq display 1 =load display
0 = keypad mode 1 = terminal mode
0 = even parity 1 =odd parity
current-loop speed ref mA
serial comms rate kbaud
0 = no action 1 = set defaults
PWM switching frequency kHz
ULF (upper limit of freq) Hz
(max 240 @ 2.9: 480 @ 5.9 & 8.8)
MVF (max voitage frequency) Hz

Yesuppiy V

Min. Max. Def.

0 Pr1 0.0
Pro 1ULF 50.0

. 0.2 600 5.0

0.2 600 10.0
Prs 150 180
10.0 105 100

or Prd

0 25.5 9.8
0 ULF 0
0 16.0 1.0
0 99 11

Et
100 255 0
0 1
0 1 1
0 1
0 i
0 1 1
0 1 0
0 1 0
0 1 0]
0 1 0
0 1 1
0 1 0
Ur, 0.20, 4.20, 20.4
48:96 48
0 1 0

2.9;5.9.8.8;11.7 2.9
120;240;480;960 120

50.0 ULF 50.0

Mnem.

MN
MX
AL
DL
TR
TH

BO
Pl
BR
SE
SW
SC

DS
DS
DS

DS
DS

DS

DS

DS
DS
DS
DS
DS
(D]
CW
FQ
FQ

BS
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{] CONTROL TECENIQUES CDS Modeli Uniteler Ile Seri
[ Raberlesue icin yvazilmistir.

ginclude <string.h>
tinclade <stdio.b>
$include <io.h>
$include <bios.h»
finclude <conmio.h>
tinclude <dos.h>

$define CON1 0
§define DATA_READY 0x100
$define TRUE 1

fdefine FALSE 0

P.BOZKURT

fdefine SETTINGS (_COM_4800 | _COM_CHR7 | _CON_STOPL | _COM_EVENPARITY)

fdefine Space 0x20
tdefine Enter 00D
tdefine Esc 0z18

int e, i, j, I, ¢, £, 1%}

char baki[9]={0x43,0x53,024D,04D,0x4],0x64,0x41,0x44,025};
char bak2{9]={0x57,0x50,0258,0x4E,0x4C,0x4C,0243,0253,0x257};
char ferid[9]="+047.3";

char x[10]=" ", z[5]=" ";

char outta[l5]=" *, *a, *f,olc[12], *ac, adres[&]="11CW";
char komut[2]="5D";

void port_yaz(char adres{])

{
_bios_serialcom(_CON_SEND, CON1, Ox04 );
_bios_serialcom(_COK_SEND, COML, adres[0] );
_bios_serialcom({_COH_SEND, CONI, adres[0] );
_bios_serialcom(_GON_SENL, COXl, adres{l] );
_bios_gserialcom(_COK_SEND, CON1, adres(l] );
_bios_serialcon(_COM_SEND, COMLl, 0x02 );
_bios_serialcom(_COM_SERD, GOMLl, bakl[j] });
_bios_serialcom(_COM_SEND, CON1, bakl[j] };

For (i=0 ; i < 6§ ; i++ )

_bios_serialcon(_CON_SEND, COML, ferid(i] );
_bios_gerialcom(_CON_SERD, COM1, 0303 };
_bios_serialcom(_COK_SEND, COH1, z[0] );

t

void port_oku(char adres[], char komut[])

{
_bios_serialcom(_COH_SEND, GOM1, 0x04 );
_bios_serialcom(_COH_SEND, COM1, adres[0] );
_bios_gserialcom(_COH_SEED, COM1, adres{0] );
_bios_serialcoa(_COM_SEND, GOHl, adres[l] };
_bios_serialcon(_COH_SEND, CONL, adres{l] );
_bios_serialcom(_CON_SEND, CCOH1, adres{2] );
_bios_serialcom{_CON_SBHD, COM1, adres(3] });
_bios_serialcom(_COM_SEED, COH1, 0x03 );

for (10 3 1 <13 ;3 1#+ ) ¢
outta[l]=_bios_serialcom(_CON_RECEIVE, COML, 0);
textattr{26) jgotoxy(23+l,19);cprintf("%c”, outta[l]});

| ROMUTLAR
[} KOHUTLAR

[{ BILGI GONDERHE

[I BILGI OKUMA -

/] CTRL-D
[1 ADRES
[1 ADRES
[[ ADRES
Il ADRES
[ RONMDT
Il ROMUT
[l CTRL-E
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for (xx=0 ; xx<b ; %x++) {

E(xx]=outta[zx+6];
textattr(26) ;gotoxy(23+zx,l4);cprintf("%e”, flxx]);
t
gotoxy(72,1);
}
void GD_adres(char adres[]) [ ADRES DRGISIRLIGI
{
textattr(ll};gotoxy(6,6) ;cprintf(" HOTOR KONTROL ADRESI \n");
gotoxy(31,6);gets(adres);
textattr{26);gotoxy(30,6) ;cprintf(" %s ",adres);
}
void PR_komut(int i) /1 ROHUT DEGISIRLIGI
{
textattr(26) ;gotoxy(23,23);cprintf( %che™,bakl{j],bak2[j]);
textattr(15) ;gotoxy(23,21);cprintf("%cke”,baki[j],bakl[]i]);
}

iat main(void)

{
clrscr();
textattr(26);gotoxy(72,1) ;cprintf("F,BOZKUR? n");
textattr{19);gotoxy(12,2) ;cprintf(° PROGRANDAN DISARI CIRIS.\n");
textattr(ll);gotoxy(6,2);cprintf(” Bsc {n");
textatte(ll);gotoxy(6,4) ;cprintf(” Com :");
textattr(15);gotoxy(13,4) ;eprintf("1”);
testattr(ll);gotoxy(20,4) ;eprintf(” Baud :7);
textattr(15);gotoxy(28,4) ;eprintf("4800°);
textattr{ll);gotoxy(39,4) ;cprintf(” Parity : ( 1) ( 1037
textatte(9) ;gotoxy(61,4) jcprintf{"Bven”);gotoxy(71,4) ;eprintf("0dd®);
textattr(l3);gotozy(49,4) ;cprintf("Even”);

CD_adres(adres);

textattr(l1l);gotoxy(53,6) ;cprintf(" ADRES DEGISTIREE \n");
textattr(26);gotoxy(7L1,6) jeprintf(™ [ +# 1 \2");
textattr(ll);gotoxy{7,12} ;cprintf(" PORTA GOND \n");
textattr(26);gotoxy(19,12);cprintf(” Boter {n");
textattr{ll);gotoxy(58,12) cprintf(" PORTU OKUNA \n”});
textattr(26);gotoxy(71,12) ;cprintf(" Space {a");
textattr(11l);gotoxy(58,10) ;eprintf(" DATA DEGIST \n");
textattr(26);gotoxy(71,10);cprintf(" [ * ] \n"};
textattr(11l);gotoxy(7,16) ;cprintf(”™ KOHUT {n");
textattr(26);gotoxy(16,16);cprintf(” 0 CH \n" );
textatte(26);gotoxy(23,16);cprintf(” 1 §P \a" );
textattr(26);gotoxy (30,16} ;cprintf("® 2 HI \n" );
textattr(26);gotoxy(37,16);cprintf(" 3 HN \n2° )3
textattr{26);gotoxy(44,L6);cprintf(" & AL \n" });
textattr(26);gotoxy(51,16);cprintf(® § DL \2* )3
textattr(26);gotoxy(58,16);cprintf (" 6 AC \n" )
textattr{26);gotoxy(65,16);cprintf(™ 7 DS \a" };
textattr(26);gotoxy(72,16);cprintf(" 8 SW \n" )3
textattr(1l);gotoxy(6,21) ;cprintf(" Komut dizisi : ");
textattr(il);gotoxy(6,23) ;cprintf(" Son  komnt : {n");
textattr(ll);gotoxy(6,19) ;cprintf(” Okunan bilgi :\a");
textatte{ll);gotoxy(53,23);cpeintf(™ BCC (chk sum): \2");



}
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_bios_gerialcom(_COK_INIT, COH1, SETTINGS);

do {

gotoxy(72,1);
do {
c=geteh();
b while { 1({c== s'0’ )ll c=='1' )II c::'Z')ll(c=='3 !l(c::
c::'s )‘l czz'g’ )|| ¢=='T' l‘ cza’§’ )l[(c:: 9! |l
(c=-Esc)|[(c==Entet II(c=-Space)l[(c== {731
if (c=="0")  j=0;
if (e=="1")  j=1;
if (e==2"2") j=U
if (c=="3")  j=3;
Cif (e=='h’y)  j=by
if (e=='3"}) =5
if (c=="6')  j=6;
if (c=="T") j=7;

if (c=='8")  j=8;
PR_koaut{j);

gotoxy(28,21); if (c=='*') gets(ferid};

2[0]=bakl[j]*bak2[j];

for {e=l ; e < § ; e++ )
if{e]=x[e-1]"ferid[e~1];
z(0]=x[6]%020%;

f (2[0]<32) 2[0]=2{0]+32;

textattr(1l});gotoxy(6,23) ;cprintf(” Son  koaut : {2");
textattr{26);gotoxy(28,23);cprintf("%aln",ferid);
textattr{1l);gotoxy(53,23);cprintf(" BCC (chk sum}; {n°);
textattr(26);gotoxy (71,23} cprintf("%sla", z);

if (c==Bater) port_yaz({adres);

if (c==Space) port_oku(adres,konut);

if (c=="#") CD_adres(adres);
gotoxy(72,1);

} while(c!=Bsc});

textattz(26);gotoxy(6,25) cprintf("Gule Gule...");

return 0;

[I SERL KARININ
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{I VERL DEGLSTIRHE
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[| BILGI OKUMA
[| ADRES



Mentor DC Siriici Teknik Ozellikleri

SUPPLY VOLTAGE RANGE

50Hz | 220-480V = 10%

60Hz |220-480V = 10%

For higher voltage ratings, consult your
distributor.

FREQUENCY RANGE
Auto. tracking in the range 45 to 62 Hertz.

MAXIMUM RECOMMENDED
MOTOR VOLTAGES

Supply
Voltage +10% | 380 415]440| 460 | 480

Field Voitage |340(370{390}310" 320"

Arm Volitage

{Single-ended | 460|480/500 510 | 530
Motor only)

Arm Voitage
{Four
Quadrant
Regenerative)

460]480(5001 510 | 530

* North American specification

SUPPLY PHASE ROTATION

The converter will function correctly with
either direction of supply phase rotation.

OPERATING TEMPERATURE

RANGE

0to +55°C

For ambient temperatures above 40°C,
derate linearly by 1.5% per °C, to a
maximum derating of 25% at 55°C.

A stack overtemperature thermostat is fitted

. to all fan cooled models, eg M210 and

M210R.

STORAGE TEMPERATURE

RANGE
40 to +55°C.

MAXIMUM ALTITUDE
Without derating: 1000m
Above 1000m: derate by 1% per 100m

MAXIMUM RELATIVE HUMIDITY

85% {non-condensing)

ARMATURE CONVERTER

3 phase fully controlled six pulse bridge.
Available as both single ended six thyristor
and fully regenerative four quadrant inverse
parallel twelve thyristor bridges.

RELAY OUTPUTS

Two relay outputs are provided:

Relay 1:Drive Ready
Single pole, change over.

Relay 2: Programmable function (normally
zero speed)
Single pole, change over.

RELAY RATING

Current carry: 250VAC 2.2A
110VAC/24VDC 5A

Max. switching capacity: 550 VA

OUTPUT RATING
Max. applied voltage: +24VDC
Max. current sinking capacity: 100 mA

INPUT RATING
Maximum input voltage:
0.5VDC to +35VDC

SWITCHING CHARACTERISTICS

Maximum ‘ow’ input: + 2VDC
Minimum ‘high’” input: + 4VDC

LED STATUS INDICATORS

9 LED status indicators, labelled and visible
from the front of the module, are provided to
indicate the following drive conditions:
Drive ready

Alarm (drive overloaded)

Drive at zero speed

Run forward selected

Run reverse selected

Bridge 1 enabled

Bridge 2 enabled

Drive at set speed

Current iimit reached

CONTROL INPUTS

Twelve single bit (high/low) control logic

inputs are provided, nine of which are user

programmable.

Term. 21 - Run Permit

Term. 22 - Inch reverse

Term. 23 - Inch forward

Term. 24 - Run reverse

Term. 25 - Run forward

Term. 26, 27, 28, 29, 30 -
General Purpose

Term. 31 - Enabie

Term. 32 - Reset

Programmable

OPEN COLLECTOR STATUS
OUTPUTS

Five open collector status outputs are
provided, all of which are user
programmable.

'

ANALOGUE INPUTS

Term Input
impedance

3 |Speed reference: 100 k ohms
+10v/0/-10VDC or or
20maA (current loop 100 ohms
resolution 12 bit)

, |Programmable 100 k ohms
analogue input:
+10v/0/ - 10VDC
(internal resolution 10
bit)

8 |Thermostat input

9, 10 | Tachogen. feedback
input: DIL switch and
a potentiometer allow
the input attenuation
to be varied giving
three tacho voltage
ranges: 10V to 50V,
50V to 200V, 60V to
300v

[
~ W

Minimum
6.2 k ohms

ANALOGUE OUTPUTS

Four anaiogue outputs are provided, three of
which are user programmabie.

Term

11 |Armature current

12,13|DAC. These outputs are user
14 |programmable to indicate any

numerical parameter, for example:

Speed reference input

Speed reference before ramp

Speed reference offset

Speed reference after ramp

Speed limit

Speed feedback

Speed error

Speed loop output

Programmabie analogue input

Current reference

Current feedback

Firing angle

Armature voltage

Analogue speed error

IR compensation term

Overload integration register

ENCODER INPUTS

Input ports are provided for connection of
reference and feedback encoders (A & B
channels, marker puise, compiements,
selectable supply voltage, OV}

SERIAL PORT

9-pin D-type connector, RS485 standard, with
ANSI x 3.28 - 2.5 - Ad protocol and muiti-
drop capability.

REMOTE INTERFACE PORT
9-pin D-type connector for optional remote
user interface module with multiingual
dispiay capability.
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Vektdrel Kontrollu AC Siirtici Teknik Ozellikleri

Drive Ratings
Type Vector i VBO75 | VB110 | VB150 |VB220 | VB40O | VB550 | VB750 [VB1100S
Motor rating (typical} ’ kw 0.75 1.1 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11.0
Input current ! A 34 4.5 5.5 | 87 13.2 13.5 16.7 23.4
Cont. output current” | A 2.1 28 | 38 | 5.6 9.5 12.0 16.0 22.0
Input power at 415V | KkVA 2.4 32 | 40 | 6.3 9.5 9.7 12.0 17.0
Qutput power at 415V ! kVA 1.5 22 | 27 4.0 6.8 8.6 11.5 16.0
Cooling ‘ Natural ventilation Fan
Input p.f. lag i 0.95 0.86 i 0.83
Weight | Kg | 3.4 141 1 43 | 5.5 i 59
*Overioad 150% for 30 secands.
Power Supply 10 starts per hour if started by switching the -Encoder Cable;

Three phase balanced 50Hz or 60Hz, 380V - 10%
10 460V + 10%
Supply frequency tolerance 48Hz to 62Hz

Inverter Qutput

The three phase balanced output can produce up
to +/- 6000rpm with 2, 4, 6 or 8-pole motors.
Maximurn output voitage is nominafly equal to the
input voltage. Fully protected against short circuit
and earth fault, For speeds above 6000 rpm
piease contact your Vector supplier.

Ambient Temperature & Humidity
Operating temperature:  0°C to +50°C
Storage temperature: - 40°C to + 55°C
Retative Humidity: 5% - 95% non-
condensing

Rated maximum aititude: 1000m

Derating
The aititude of instailation: Where the site is
above 1000 m reduce the normai full load current

supply.

Vibration

All modules in the VB0O75 - 11008 range of
inverters conform to the requirements of IEC 68-2-
61:1982 and BS2011 part 2.1 Fc:1983 up to a
level of 0.5 in the frequency range 10-55Hz.

Encoder Specifications

Encoder Feedback;

The Vector requires encoder feedback for speed
and position information. The encoder should
provide two signals, with their complements, of
1024 pulses per revoiution, 90 degrees phase
shifted. The signals shouid be of 5 volt amplitude
and preferably line driven.

Encoder Power Supply;
The Vector provides a 5.0 volts, 200mA power
supply which can be used for an encoder.

It is recommended that the encoder is connected
by screened cable having individually-screened
pairs.

For a cable exceeding 150m in length it may be
necessary to arrange an external supply for the
cable because of the voitage drop due to the cabie
length.

Resolutions
Speed loop resolution :0.25 rpm {15 bit)
Speed loop response time : -10ms approx.

Current loop resolution : 0.5 steps (8-bit)
Current loop response time : -1.0ms approx.

Serial Communication Link

Interconnection {line} standard specifications is
RS485; RS232 and RS 422 can also be used.
Protocol is ANSI x 3.28-2.5-A4-N, positive logic.

by 1.0% for each additional 100 m
MODULES MODULES MODULES Dimensions P Q
bi  The drive should b VBO75/ VBL10/ | | VBA0O/ VBS50/ VBO75/ VB1 10/VB150/ VB220 95 8
ﬁga,}:dm;:;f:;?;';;mu; gg";:m"t‘;mp:rmre VB150/VB220 | | VB750/VBL100S | | VB40O/VB550/VB750/VB1100S 100 7
will not be exceeded due to heat generated by
other apparatus. - M
e o 1o ol
Switching frequency: The ratings listed are for Qe ‘Alternative
3.0kHz and 6.0kHz PWM switching frequency and positions for
50° ambient temperature. At 9.0 kHz derated 3500 ACO mounting
linearly from 22A at 40°C to 20A at 50°C. At brackets
12.0kHz derated linearly from 22A at 40°C A for surf
to 17A at 50°C. (VB1100S only.) moortng
Ingress protection (IP) enclosure N g ‘B’ for through
The Vector drive is constructed in accordance with - panel
IP 20 specifications. Internal cooling fans (where
fitted) for heatsinks conform to IP 20. Through
panel mounting is astandard feature allowing the
heatsink to be a mounted external to the cubicie.
Starts per hour .
Motor: According to manufacturer's - -
recommendations for variable frequency inverters. . ‘—l'é Ol ‘ IO o] [‘ |
Drive: ! R 137_5 r—" 5 325 —
Unlimited, if the motor is started only by electronic 3 (mmmum spacg) All measurements in millimetres
controi of the drive.
Main fuses and cabling VB075 VB110 VB150 VB220 VB 400 { VB550 VB750 | VB1100S
Fuse (at 380V) [A} 6.0 1 6.0 10.0 10.0 16.0 | 16.0 20.0 35.0
Power Cable mmd} 1.0 | 1.0 1.5 1.5 25 | 25 4.0 4.0
Losses VBO75 | VBL1iO | VB150 VB220 VB440 VB550 VB750 | VB1100S |
Total Heat Loss @ 3kHz Wi 45 ! 50 ' 60 90 130 170 220 260
Total Heat Loss @ 12kHz W 80 110 140 170 280 370 410 470
Dynamic Braking
Internal resistor (fitted to heatsink} 80 Ohm, 150W 40 Ohm, 300W
1.5kW for 10sec, with a minimum cooling time of 90 secs | 3Kw for 10sec, with a minimum cooling time of

|
Maximum regenerative power |
1
H

90sec. (Higher rated resistor can be fitted externally)




CONNECTOR B | Terminal Function Type Description ‘
A | B1 Enable - O to 24v at 1mA- Connected to OV to ENABLE
! Drive enable — 1 B2 Programmable channel 2 In inputs O to 24V at 1mA v
; 122 B3 Programmable channel 1 _In Inputs O to 24V at 1mA
; Programmable ot 3 B4 Progammable channei 0 In inputs O to 24V at 1mA ’
‘ Input % g B5 Programmabile channel 2  Out QOutputs O to 24V with 50mA sink/source ‘
‘ Programmable —! 1 6 ‘ capabifty
Output % . 7 : B6 Programmable channel 1  Qut Outputs O to 24V with 50mA sink/source
+24 volts ~ o8 | capabilty
¢ 0 volts 9 B7 Programmabie channel 0 Out Outputs 0 to 24V sink 50mA sink/source
capability
| Anaiogue 2 10 B8 24V 50mA Out
' Output ‘Lx 11 ERE - |
i Ovolts 12 B10 Analogue channel 2 Out QOutput channels 5mA maximum
. Anaiogue 413 B11 Analogue channel 1 QOutput channels 5mA maximum
| Inputs 3 14 Bl2 OV
’ -10 Voits (10 mA} — 15 B13 Analogue channel 4 In Input channels 100K Ohm impedance
ﬁ:;alrsgue —a; ? 13 Bl14 Analogue channel 3 in Input channels 100K Ohm impedance
"+ 10 Volts (10 mA) 18 BIS 10V 10mA Out '
; B16 Analogue channel 2 In Input channels 100K Ohm impedance
—:c' 19 | B17 Analogue channel 1 In Input channels 100K Ohm impedance
c 20 | B18 +10V 10mA Out
! T2 ?
i Encoder s 22 Encoder Terminals
: o 23 Term Function Type Description
v 24 | B19 c In Marker pulse
® 25 i B20 C In Marker pulse
A 26 B21 B in B channel
B22 B In B channel
Connector C serial interface RS485 B23 ov -
2 : B24 5V 200mA Out
B25 A In A channel
B26 A In A channel
. Serial interface connector
Connector A Term  Function Type Description
Modules 1 GND - Earth
VBA75 3 ; ?a -~ 2 ™ Out Non inverted line of serial transmit signal
VB140 $53E:2:2: i i il receive i
VB150 2SE8555 3 RX In Non inverted line of serial receive signal
VB220 4 NU. . Not used
Connector A 5 N.U. — Not used. . —
Modules 6 'l_'_X Qut Inverted line of serial transmit signal
VB400 s> _  fs 5 7 RX In inverted line of serial receive signal
VB550 § g % g geeg a 8 8 N.U. - Not used
VB750 223433385 9 N.U. - Not used
VB1100S k------—_—-)
DIAGNOSTICS
Over current .E gl Undervoitage trip Heatsink overtemp ! ANA%%?'nﬁuarir:{ra\g ©
; Hardware fault Speed
External trip E ol Bl i the drive DC bus overvoltage
HEA . HEE o i oo e

Flashing decimal
points {Ixt) trip

Ready to run
command

: EE DC over current trip
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IN32 Sayisal Kilitleme Kontrol Kart1 Parametreleri

PROG.  FABRIKA TANIM
NO DEGERI
1 - Ana Kodlayic Bilgisi
2 - Uydu Kodlayic1 Bilgisi
3 - Temel Hiz
4 - Konum Diizeltme
5 - Uydu Referansi
6 - Konum Hatas1
7 - Uydunun Hiz
10 100 Adim Referans1
11 300 Diizeltme Sinir
20 0 Ana Kodlayicinin Sayicist
21 0 Ana Kodlayicinin Sayicist
22 0 Uydu Kodlayicimn Sayicis
23 0 Uydu Kodlayicinin Sayicis1
24 100 BCD Anahtar Oram (yiiksek)
25 0 BCD Anahtar Oram (diigiik)
26 0 Referans Giris (yiiksek)
27 0 Referans Girig (diigiik)
40 5 Konum Cevrimi Kazanci
41 70 Filtre Zaman Sabiti
42 1 On Oran Carpam
60 1 Sayisal Kilitleme Aktif
61 1 Konum Kontrolu Aktif
62 1 Seri Cikig Aktif
63 0 BCD Anahtar Aktif
64 0 I Referans Aktif
65 0 lleri Adim Referans1 Aktif
66 0 Geri Adim Referans1 Aktif
73 0 Negatif Referans
74 0 Konum Ofseti Aktif
75 0 Konum Kontrolu Aktif
83 0 Seri Cikig Bilgisi Adresi
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