PID Kontrol Parametrelerinin
Ayarlanmasi



PID kontrol parametreleri uygun secilmezse,
control etmek istediginiz prosesi daha da
cararsiz hale strukleyebilirsiniz.

integral zaman sabiti tirevsel zaman sabiti



Geri  beslemeli kontrol sistemlerinin  kontrol
parametrelerinin optimum degerlerinin
hesaplanmasi :

Deneme yanilma
COHEN-COON YONTEMI
YUWANA- SEBORG YONTEMI
ZIEGLER-NICHOLS YONTEMI



COHEN-COON YONTEMI

« Kontrol parametrelerinin tayini icin bilinen en eski
yontemlerdendir.

« Bu yontem |. Mertebe bir proses igin gecerlidir.

K
G (s) =
1(8) Ts +1

 Prosesde 0Ol0 zamanin (time delay- dead time)

oldugu g6z onunde bulundurulursa

G2 (S) — e_TdeadS



COHEN-COON YONTEMI

* Prosesin transfer fonksiyonu:

K Xe_fdeads
Ts+1

Gpmses (S) —



Prosesin yatiskin hal degerleri elde edilir.

|.  Kontrol sistemi devreden cikarilir.

Ill. Ayarlanabilen degisken Uzerine belli bir degerde

Kademe etkisi (step input) verilir.

V. Kontrol edilecek degiskenin yeni bir yatiskin hale

ulasmasi beklenir.
V. Bu sure icerisindeki sistemin yaniti zamana gore

grafigi cizilir.



Process Variable

12

1.0

Step Change in the Input

Response Curve

Line Tangent to !
Response Curve ™/

15

Tdead = 4 T=01-4=5.1

20

Mu=1.0



Egriye maksimum tirmanma noktasinda teget
cizilir. Tegetin absisi kestigi nokta 0lU zaman olarak

adlandirilir ve t .4 olarak gosterilir.

Tegetin egimi ise m= M/t olarak verilir.

M, cikis degiskeninin son yatigkin hal degeridir.
T ise sistemin zaman sabitini verir.

K (Kazang): cikis degiskenin iki yatiskin-hal
degerlerinin arasindaki farkin kademe degisiminin

degerine bolumu olarak hesaplanir (K= M /X, )



Bu yontem ile optimum kontrol parametrelerinin

hesaplanmasi i¢cin kullanilan denklemler:

K 1 T 4 o T
) K Ta’ead | 3 4Tdead _

/Z- —

Integral ~—

j dead TDerivative = 7’-deaal




YUWANA- SEBORG YONTEM]

« Cohen- Coon ybdntemine benzer sekilde prosesin
cikis degiskenin yanitimi birinci mertebeden zaman
sabitli bir sistemin yanitimina benzerligi yaklasimi

yapiimistir. lletim fonksiyonu su sekildedir:

—-d, s
K Xe

T s+1
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i) Proses cikis degiskeninin istenen degerinde

vatiskin hale getirilir.

ii) Integral ve tiirevsel kontrol terimleri sifir
alinarak bir oransal kontrol degeri belirlenir

iii) Prosese bu kontrol etkisinde iken set

noktasina uygun bir kademe et

iv) Oransal kontrol degerinin (K,) ©
ile cikis degiskeninin salinimli o

cisi verilir.
egistirilmesi

masi saglanir.

v) Cikis degiskeninin salinmasi sonunda proses
kazanci (K ,), zaman sabiti (t,.,) ve zaman

gecikimi (d ) hesaplanir.
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Oransal Kontrol altinda cikis degiskeninin zamana gore
degisimi



Hesaplamada kullanilan esitlikler su sekildedir:
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Gerekli kontrol parametrelerinin hesaplanabilmesi
icin asagidaki formuller ve IAE ve ITAE kriterleri
kullantlir.

—b
K. =9 | % B d
Km Tm Tintegral R z-m XC+ a
f
_ dm
Tderivative =€ — Tm
T

1.086 -0.869  0.740 -0.13 0.348 0.914

ITAE 1.357 -0.947 1.176 0.738 0.381 0.99



ZIEGLER-NICHOLS YONTEMI

Halen bir cok uygulamada kullaniimaktadir.

1) Proses kapali devre oransal kontrola alinir
i) Integral zaman sabiti = sonsuz ‘a getirilir
i) TUrev zaman sabiti = 0 ‘a getirilir
i) Kontrol edici kazancina yeteri kadar ktguk bir deger verilir

2) Set noktasina ki¢Uk bir basamak etki yapilir. Proses degiskeni
gOzlenir.

Kontrol edici kazanci (Kc) yavas yavas arttirilarak proses degiskeni
surekli salinim verecek hale getirilir

3) Sdrekli salinim gdézlendiginde;
salinim periyodu (P,) ve kontrol edici son (ultimate) kazanci (K)
not edilir
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Cizelge 2. Ziegler- Nichols Paramete degerleri
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Bu metodun sabit salinim bOlgesine kadar ulagmasi i¢in zorlanmasi bazi uygulamalarda
istenmeyen sonugClara dogurabilir. Proses dis etkenlere karsi ¢ok kolay kararsiz bOlgeye
gecgebilirler. BOylece ekipmanlarda bazi fiziksel hasarlar meydana gelebilir. Diger yandan
degerinin hesaplanmasi i¢in ¢ok fazla deneme yapilmasi gerekir.



