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Dijital geri besleme kontrol edicilerin tasarimi, kontrolor, agirhk faktorii [1-8]
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Dijital geri beslemeli geleneksel kontrolor

Hata tuizerine oransal eylem:

AM = KC e(t) Hata iizerine integral eylem:
j 2
AM = Kj el(t)dt Hata iizerine tiirevsel eylem:
0

d
AM = KD E[E(t)]

Oransal integral tiirevsel kontrolor:

=
gft)dt + Tp

O

de(t)

AM = K.{ s(t) + e }

Ly

Oransal integral tiirevsel kontrol6r sayisal formiilii:

n

At D
Mn = MO + KC{ En(t) + -TT Zek(t) +: F (En(t) - En_l(t)) }
k=0



Oransal integral kontrolor sayisal formiilii:

Bir onceki zaman adimina kadar ge¢mis hatalar toplami gosterimi ile oransal integral

kontrolor sayisal formiulii: At
M. = M. + KC{ En(t) + —-[-T( Sn—l + En(t) )}

n O
Bir dnceki zaman adimina kadar ge¢mis hatalar toplami gésterimi ile oransal integral
tirevsel kontrolor sayisal formiili:
At B

Mn = MO + _TI( Sn-l + €, ) + —At( €n -~ Sn—l)



Oransal integral tiirevsel kontrolor icin hiz formunda sayisal formiil gikarimu:

n
At D
M, = Mg + K { €n+T‘I‘Z€k+E( B = Enul J J
k=0

n=1
At Z e
Mp-1 = Mg + Ke{ &1 *+ 77 Ltk * 3¢ ( €n-1 - €n-2 )

k=0
AM = M, - M,_q =
= Ko( 1 + ?t + = )en - Ko( 1 + 7D )E:n_1+KCT_D
I At At At
PID kontrolor ayrik zaman hiz formu ifadesi:



Ug giris bir cikis
degiskenli proses
blok diyagramu:

Ug giris bir ¢ikis
degiskenli

prosesin detayl
blok diyagramu:
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Ug giris bir ¢cikis degiskenli prosesin modeli: Xp = Gy1Xp + GyaL + Gp3V

V sapma degiskenine (=0) bir degisim - 5 -
. . XD = Glle + G12L
verilmemesi durumunda model
Cikis degiskeninin sapma cinsinden degerinin sifir olmasi durumu saglandigi zaman elde
edilen baginti: Gy; -
SF
G12

G11§F + Glzi = 0 L = -

iki giris iki cikis degiskenli sistemde “Decoupler” tasarimi:

iki giris iki cikis degiskenli proses blok diyagrami:

W

Process




iki giris iki cikis degiskenli prosesin detayli blok diyagrami:

G22
Process

Gi1
G21
G12
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Etkilesim Onleyici tasarlamak lizere 6nce ¢ikis degiskeni modelleri olusturulur:

Xp = GllL + G12V Xg = G21L + G22V

Sapma degiskeni cinsinden ¢ikis degiskenleri sirasiyla sifirlanarak D1 ve D2 belirlenir.

DECOUPLER MODEL
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Etkilesim Onleyici (decoupler) kullanarak ¢ikis degiskeni modelleri ayar degiskenleri ile
baglantilh olarak yeniden olusturulur:

xp = (G133 — G3126G33 /G2 )L
= {Gg3 = Gqazpbs)l
xgp = (G — G51G12/G11)V

= G — GepgDa IV



Kendinden Ayarlamali kontrolorler

Bu mekanizmada, kontrol edilen sistemin giris ve cikis degiskenleri anlik kesikli sinyaller halinde
Olcullr ve sistem tanimlayiciya gonderilir. Burada kullanicinin sectigi modele gére parametreler
hesaplanir. Kontrol sentezi bélimiinde bu parametreler ve kullanicinin sectigi tasarim kriterine
gore kontrol edici parametreleri hesaplanir. Kontrol ediciye bu kontrol parametreleri ve
uygulamada secilen ayar parametresi (agirhk faktori) ve set noktasi ile kontrol edilen degisken
arasi fark olarak tanimlanan hata sinyali gonderilir ve burada kontrol sinyali hesaplanir ve
sisteme iletilir. Tasarim kriteri boliminde kutup yerlestirmeye veya maliyet fonksiyonunu
minimize etmeye dayali amaglar secilebilir.

ADJIJUSTMENT MECHANISM
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Kendinden ayarlamali kontrol stratejilerinin kutup vyerlestirmeye veya maliyet
fonksiyonu minimize etmeye dayali olarak ifade edilmesi gelisiglizel bir ayirimdir.
Cunku eger kontrol stratejisi kararh bir kapal hat sagliyorsa, daima kutuplari birim
cember icine yerlestiriyor ve bir maliyet fonksiyonunu minimize ediyor demektir.



