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DENEY SISTEMLERININ YATISKIN VE DINAMIK HAL ISLETIMLERI

Proses Kontrolun basarisi fiziksel prosesin davranisini dogrulukla modellemekten gecer. Bu
nedenle deneysel sistemlerin her biri icin kapali-hat kontrol diyagraminda yer alan transfer
fonksiyonlarinin tlretilmesi deneysel c¢alismalara ve sistemin kullanim kilavuzlarindan
yararlanilarak belirlenir.
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Gc(s): Kontrol edici (PID) transfer fonksiyonu

Gm1(s): Kontrol edici sinyalini (elektriksel) pndmatik sinyale doniistiiren c¢eviricinin

(transducer) transfer fonksiyonu

Gv(s): Son kontrol elemani (pnématik vana) transfer fonksiyonu
Gp(s): Prosesin transfer fonksiyonu

Gd(s): Diizensizlik transfer fonksiyonu

Gm2(s): Cikis degiskeni (basing, sivi seviye, akis hizi) 6lciim elemani (transmitter) transfer

fonksiyonu

(1): cikis degiskeninin (basing, sivi seviye, akis hiz1) istenen (set) degeri

(2): cikis degiskeninin istenen degeri ile 6l¢ciim sinyali arasindaki fark (hata sinyali)
(3): kontrol edici sinyali (elektriksel)

(4): kontrol edici sinyali (pnématik)

(5): son kontrol elemani sinyali

(6): dizensizlik giris sinyali

(7): cikis degiskeni (basing, sivi seviye, akis hizi) 6l¢limi

(8): basing 6l¢lim sinyali



