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ABSTRACT

Industrial robots are perceptive machines thay can be
programned 1o parfoarm o variety of tosks such as
spraying, pick and placs, cutting, drilling, inspection,
&te. The performance of a robatic system depends an
the selection of most appropriate manipulator
configuration for the specific task and the definition of
ity motions, In Ois study, an industrial rofiol i3
desigred and tmplemerted for owdtl fimctiorad usage.

. Atcording to the suitable end-effectar selected, the

robot can be used for sewing, metal ar wood eut

operations in fieniture industry, for printing roemes on
boards, for painting warks in advertisemernt industry,

Jor moving a part, material or tol from one placs to

" another cafled pick and place operation. This study

also presauts PLC contrel of tree DOF robot which
was designed and tmplemented for the purpeses in
bath education and indusry. This study has two
sectioms. The first section (s the implementation of
robat and the second is ity control with PLC. PLC
provides robot to move materials in pre-dsfined
trafectaries. An electromagnet is used as an end-
affectar, The results obtained show that the PLC ean
contrad the robot suceessfully.
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Robotlarm ¢ok pahali olmalm, vo belirli igler igin

yodimes dopgmma ve yazalma ihtiyag duymalarn,
teknolojive
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parga  tagimads, motor komtrolinde,
makineferin kontrol edilmesinde ve goy sistemleri v.b.
birgok alanda Inllamlmaktadic {6-10].

Bu saligmada PLC le robot kontroldl yapihmgtr. PLC
ile robot kontroly boltm laboretarmmzda tasaidayip

perpeklegtindi
PLC’Imnmdnﬁnyalngma]miglﬁim
sistermine sabip olmadifl igfn kilitenme probleminin
probleminin  olmamam, fam
olmedifp igin (o twmsmas ve fiystlarmm oouz
olmes gibi dzellliklerinden dolayr robotm PLC ile
kantrold texreih edilmigtir,
Bu calisma dont bolimnden olugmugtur. 2, boltonde
gempeklegtirilen 1obot ile ilgili bilgiler anlattimsg, 3.
boltmde PLC'ler ve uygnlmmalan agqklanms,
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3. PIC’IeerYGUIAMAI_ARI
10)

gakny

sayilenna gore smflandimbolar, 128°den kigtk ise
miloro, 128-512 sresmudn ise orta, 512°den fuzla ise
bayitk tip PLC olamk isimlendirilirler. Bugtm
piyasida  kollamlen PIC'lein %77si mikto
PLClerdir. Bu yizde igerisindeki PLC’lerin %481%
mskina komtrolde, %67'si siteg kemtrolds, 96407
bhoreket kontrolinde wve %632°si batch  kontrolde
kullsmimaktadsr [10].
mm-mmwmm
makgirmm 64 girig, 64 qkiy nokizs: nluman kool
devrelerinin gerpeklegtirilmesi igin geligirilmig bir
otomasyon aygid. 87-200 serisinin CPFU 210, CPU
212,CPU214.CPUHS\*BCPUZIGQ!&I&khqayn
modeli vardr, CPU 212 modelinde ana bivim gzerinde
8 giriy (10.0, 10.1,.., 10.7) ve 6 gikug moktast (0.0,
Q0.1, ..., Q0.5) tulum, CPU 212 modeli igin 512
kelimelik (1024 byte) program alam aynlmgtr {7].

329



Tmlamnaﬁﬂxuiyelmbonmkmtmlmﬁﬂmnim serisi  PLC’lerin  progremlapmeiinda  Iullamlan

glash  §7-200 serisi CPU 212 modeli PLC
knllemttmagtir, Kullanlan PLC, 24V DC bealemelidir,
Robuat kontroltinde kullmnlan §7-200 modeli PLC [11]
Sekil-3'te gosterilmistir.

Sekil-3.
4. PLC ile ROBOT KONTROLU
FLC ils robot komtrol blok diyaprumm, Sekil4’te
verilmigtir.  Bilgisayar, ymalm FPLC progremm
PLCyo yoklenmekte (download) knllamlme, $7-200
CPUJ 212 PLC ilo de sirde devresine bilgi
ghnderilmekiz ve bu  sayede mobottm  hereket
cttitilmesi veya komtroli gergeklegtivilmigtir,

S7.200
CH 212 )

1l

Sekil-4. PLC ile Rabot Kontrol Blok Diyagramm

Cerpeklegtirilen PLC progmm ile robotun istenen
yﬂmnga:bhmekzutmtmﬁld:guﬁeelﬂe(mmml)

msaﬂemimmgysmmm

—5. Robot Siriten Devresi

Siried devresi 5V'ta qalgtifimdsn PLC @kglm DC
5V ile beslenmektedir. PLLC ¢ikaglan ile robots hz ve
yon bilgisi gdnderilmektedir,

O serbestlik dereceli robotn kontrol etmek igin her
bir eklem igin iki (me olmak Ozzre PLCpin toplam
altt glos kullandimektadr, PLC programiari, $7-200

Step 7 - Microwin 16 progmminda yaplmigtr,
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Sekil-6. PLC ile shrilei) devresi erasindaki bajilanhlar

Robot kentrolil igin iki ayr1 PLC progrnm yaziinnghr,
Bunlardan birincisi  ils, istenildifinde robotun
belirlenen yiringede harekets, istenildiginde ise e flo
(manuel) robot hareketl mmﬁlmddnd:r Ihmim

Yenlan birinei PLC progmm ile 100 grigi
yetlilendifiinde robotom §ekil-7de verilen yGritngeda
hareket ctmesi saflanmakin, 10.7 girig yetkilemp
hafizn igenfi silinip 1.6 girisi  yetkilendifinde
robotun el ile kontrolt saflanmaktadsr, Robotun el ile
kontroltimds 10.0-50.5 girigleri ekdlemlerin hareketi igin
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Sekil-7. Birinei PLC Program igin Roboivn Harekst
Yorlngesi

Yezlsn ikinei FLC program ile parga tegma iglemi
gergeklegtitimekredir,  Sekil-8'de  gerpekdegtinilen
parga tagima iglemi giritlmektedir. Bu qaligma igin
yazilmg olm PLC progremlan  istenildiginde
yuzariardan temin edilebilir,
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$¢iil8. Parga Tapms Iglem: Genel Gortuisn

$ekil-9*da verjlen harcket yoringesinde, endistriyel
robot A noldesindan pargay elamk B poktssma gelip

parga bralip geldifi ylrongeds pargayr ik aldiy
nokiayn gelip parsa alarak iglemine devam etmektedir,
A, B, C vo D pokislmn kertezyen (xyz)
koordinatlardaki knnum defierleri srestyla 0-42-43, 0-
42-45, 42-0-45 w 20-0-5 gekildedir, Elektromilmatig
Piz’dmkmdeddﬂnﬁnmwmmmﬂm
geri  harcketini  ssflayan  (Q0.5) PIC gilag
elektrommiontis jgin kallaminnghy,

tzere OF serbestlik derecesine sehip robot tasarlanmig
ve tasarlanan mm PLC Imllamlarak kontrol

galigmads

ﬁ:rkhmhtﬁelﬂsds,mlﬂemlmﬁm]mtagpm
iglemi farkh cisimleri do kepsayabilecektir. Burun
yammdz FPLC'min yapsy zekn metotlm  ils
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