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Manuel kontrol: Sekilde insan tarafindan depoya dolan suyun seviyenin

Manue' KOntrOI kontrollinli saglayan bir sistemi gostermektedir. Su seviyesi H degerini
koruyacak sekilde diizenlemek icin, seviyeyi 6lcmek lizere bir sensor
kullanmak gerekir. Sekilde gosterildigi gibi sensor islevi bir S "goris tupu"
ile saglanmistir. Cikis akis hizinin insan tarafindan degistirilebilmesi icin bir
vana kullanilmistir. Gergek sivi seviyesi kontrollii degisken olarak
adlandirilir. Cikis debisine miidahale edilmis degisken veya kontrol degiskeni
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Operator, bir goris tlpu ile h seviyesini ve H hedefini
karsilastirarak ve seviyeyi degistirmek icin vana kullanarak, su
seviyesi yuksekligini manuel olarak ayarlayabilir.



Otomatik kontrol: Otomatik kontrol saglamak icin, sistem Sekil 3'te

Otomatik KOntrOI gosterildigi gibi degistirilmistir, boylece makineler, elektronikler veya
bilgisayarlar insanin islemlerini degistirir. Seviyenin degerini dlcebilen ve
orantil bir sinyale donustlren bir sensor eklenmistir. Bu sinyal, bir
makineye, elektronik devreye yada bilgisayara giris olarak denetleyici adi
verilen bir cshaza gonderilmistir. Kontrolor, 6lcimin degerlendirilmesinde
insanin islevini yerine getirir ve valf baglantisinin, bir mekanik baglanti ile
valfe bagh bir aktliator araciligiyla degistirilmesi icin bir ¢ikis sinyali (u)
uretir. Otomatik kontrol, bazi degiskenin degerini bir ayar noktasina
ayarlamak icin tasarlanan Sekil 3'teki gibi sistemlere uygulandiginda, buna
suire¢ kontrolu denir.
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Otomatik seviye kontrol sistemi, insani bir kontrol Gnitesi ile
degistirir ve seviyeyi 6lcmek icin bir sensor kullanir. , y 5 g Qout
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Iki tip kontrol stratejisi vardir:

1. Acgik ¢evrim kontrol: Sekilde gosterildigi gibi, giristeki kontrol sinyali ¢ikistan
(kontrol edilen biiyiikliikten) bagimsizdir. Cikis, girisin bir fonksiyonudur. Proses
degiskenlerinin sabit kaldigi bir sistemde hassasiyet gerektirmeyen monoton
islerin yapilmasinda kullanilabilir. Zamana gore islem yapan her sistem acik
cevrimdir. Ornek olarak trafik sinyalizasyonu, merdiven otomatigi, bulasik

makinasi verilebilir.
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2. Kapah c¢evrim kontrol: Sekilde gosterildigi gibi, kapali ¢cevrimde ¢ikis sinyali

oOlctliir; bilgi denetleyiciye gonderilir. Denetleyici bilgiyi ayar degeriyle karsilastirir;

hatay1 hesaplar; kumanda cihazina kontrol sinyali gonderir. Kumanda cihazi aldigi

komuta gore proses girisini ayarlar. Kapali ¢evrime geri beslemeli ¢evrim adi da

verilir. Diger bir degisle bu tip sistemlerde ¢ikis, girisi denetlemektedir. Sera iklim

kontroliinde kapali ¢evrim kontrol kullanilir.
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Kontrol Yontemleri

Endiistriyel bir prosesi ayar degeri ¢evresinde kontrol altinda el

tutmak i¢in hata degerini (proses degiskeni-ayar degeri) 1007 /
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azaltmaya yoOnelik basitten karmasiga bazi kontrol yontemleri
kullanilir (Dunn 2005):
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Kontrol edilen degisken (%)

1. On/Off kontrol: Iki pozisyonlu kontrol ad1 verilir (sekil ), 40-F == - - N AT !
2. Oransal kontrol (P): Kontrol degiskeni ¢ikistaki sinyal ile 20___
orantili olarak degistirilir. | "
3. Oransal Integral kontrol (PI): Kontrol degiskeni belirli bir 100 _
zaman dilimi araliginda toplam hata degeri ve c¢ikistaki Acik (%) —‘ 5:17
sinyalle orantil1 olarak degistirilir. 0 p— -
4. Oransal-Integral-Tiirev kontrol (PID): Kontrol degiskeni On/Off kontrol

belirli bir zaman dilimi araliginda toplam hata, hata degisim
hiz1 ve ¢ikistaki sinyalle orantili olarak degistirilir.



Kontrol dongiisui blok diyagrami
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Bir kontrol dongistntn blok
diyagrami, dahil olan tim temel
elemanlari ve sinyalleri tanimlar.

Measurement

Proses:

Tank orneginde, tankin icindeki ve disindaki suyun akisi,
tankin kendisi ve sivinin tim, sivi seviyesine gore kontrol
altina alinacak bir prosesi olusturmaktadir.

Genel olarak, bir proses, bazi imalat dizileri ile ilgili olan
karmasik bir cok prosesin montajindan da olusabilir.
Surec genellikle tesis olarak da adlandirilir.

Ol¢iim cihazi (Sensor, transducer):

Prosesi etkileyen kontrol degiskeni hakkinda bilgi sahibi
olmak gerekir. Tank 6rneginde, kontrol edilen degisken

tankin icindeki suyun seviyesidir. Olciim icin sivi seviye

sensord kullanilir.

Hata Dedektorii: Tank 6rneginde, gercek su seviyesi(h) ve
set degeri seviyesi (H) arasindaki fark hata olarak
tanimlanir. (e = H—h)

Bu hatanin hem buyukliGgu, hem de polaritesi vardir.
Sekildeki otomatik kontrol sistemi icin, denetleyici
tarafindan herhangi bir kontrol eylemi alinmadan 6nce
ayni tur bir hata tespitinin yapilmasi gerekir.

Hata detektori genellikle kontrol cihazinin fiziksel bir
parcasi olmasina ragmen, ikisi arasinda net bir ayrim
yapmak onemlidir.



Kontrol dongiisui blok diyagrami
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Denetleyici (Controller):

Ayar degeri ile 6lcim cihazindan aldig|I degerlere gore
cikis veren eleman. Denetleyici bilgiyi ayar degeriyle
karsilastirir; hatayi hesaplar; kumanda cihazina kontrol
sinyali gdbnderir.

Kumanda cihazi (Actuator, control element):

Sistemin calismasi icin denetleyiciden aldigi sinyale gore
glic elemanina enerji akisini saglayan cihaz. Prosese
dogrudan bir etki yapan cihazdir. Yani, kontrol edilen
degiskende istenen degisimleri istenen degere getirmek
icin calisir. Denetleyiciden gelen girisi kabul eder ve daha
sonra, cikisini oransal islemlere donusturur.

Tank 6rnegimizde, kontrol elemani, akiskanin tanktan
cikisini ayarlayan vanadir.

Cogu zaman, denetleyici cikisi ve son kontrol elemani
arasinda bir ara islem gereklidir. Son kontrol elemanini
harekete gecirmek icin denetleyici sinyalini kullanan ara
elemana akttator adi verilir. Aktiator, kontrolorin kiguk
enerji sinyalini islemdeki daha blyuk bir enerji eylemine
donustirdr.



Control valve
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Oransal kontrol (P control): p = Kpe, + p

I
Oransal — integral kontrol (Pl control): 7 = Kee, + KPK:K e, dt + pi(0)
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Oransal — tlirev kontrol (PD control): p=Kpe,+ KpeKp=ym + po

Oransal- integral — turev kontrol (PID control):
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p=Kpe, + KPKf/epdr + KPKDT + pi(0)
0 [

;i_"' Qout



Kaynaklar (References)

1. M. Nacar, 2015. Elektrik — Elektronik Olcmeleri ve is Giivenligi, Ankara Ofset Matbaacilik

2. J.P.Holman, 2012. Experimental methods for engineers —8th ed., McGraw-Hill series in
mechanical engineering

3. S.Monk, P.Scherz, 2016. Practical Electronics for Inventors,Yayinevi : McGraw-Hill Education
4. D.J. Curtis, 2014. Process Control Instrumentation Technology, Pearson, Eighth Edition

5. M. A. Dayioglu, 2017. 6. Unite: Seralarda Bilisim ve Otomasyon Teknolojisi, Sayfa: 102 — 134,
Kitap Adi: Ortualti Uretim Sistemleri, 3. BaskiAnadolu Universitesi Yayin No: 2275

6. M. W. Birimicombe, M.A. D. Phil, 2000. Introduction electronic systems, Nelson
7. H. Pastaci, 2017. Elektrik ve Elektronik Olcmeleri, 11. Baski, Nobel Yayincilik, Ankara

8. W.C. Dunn, 2005. Fundamentals of Industrial Instrumentation and Process Control,
McGraw-Hill

9. J. Fraden, 2010. Handbook of Modern Sensors Physics, Designs, and Applications, Fourth
Edition, Springer



	Ölçme Kontrol ve Otomasyon Sistemleri 14
	Manuel Kontrol 
	Otomatik Kontrol 
	Kontrol Stratejileri  
	Kontrol Stratejileri  
	Slide 6 
	Slide 7 
	Slide 8 
	Oransal kontrol (P control):
	Kaynaklar (References)

