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PROSES KONTROL

Sistemlerin giris degiskenlerine etki verildiginde bu
sistemin cikis degiskeninde bir degisim olur.

Bu degisimin baska bir giris degiskeni yardimyla
Istenilen degere getirme islemine Proses Kontrol
denir. Bu boliimde yalmiz Geribeslemeli (Feedback)
Kontrol mekanizmasi incelenecektir. Bunun yaninda
Cesitli kontrol mekanizmalar1 da vardir. Ornegin
lleribeslemeli  kontrol, Kaskat kontrol, Model
ongormeli kontrol gibi...



Geribeslemeli Kontrol

Geri Beslemeli EKontrol sistemlerinin vapl oclarak
blok divagramlar: ile gésterimi giris bSlimiinde veril-
mistir. Burada bu bleklardan en Snemli k1sim olan kont-
rol edici blogunu inceleyeceéiz. Yine gifis bdliimndeki
diyairamdan g8riildizi gibi kontrol bloZuns hata sinyali

girmekte ve kontrol cikig degiskenti ¢cikmaktadir.
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Bir kontrol sisteminin blok divagrami ile
goesterimi

Bloktan da anlasilacaga £ibi kontrcl edicive Thata
sinyali girmekte ve kontrol ediciden 8¢ sinvali ¢clk-
maktadir. Burada Gec ile gésterilen kontrol edicinin
icinde ne olduBunu gdrelim.
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Gransal Kontrol: B, = k16,

Integral Kontrol = 6, = kgjtﬁﬂdt
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Denklem Uzerinde bhir takim delisiklikler vaparak bu
siztesin iletim fonksivonunu bulalaim.
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Tri Integral hareket zamani (k./k=)
To: Tilrevsel barsket zamaniy (k= ki)
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ug teraimli bir kontrol sisteminin bloak
diyvagram: ile g@sterimi
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Hig bir zaman Tirevsel ve Integral yapisi beraberce

OJransal kontrol oimaksaizan kullanxlamaz.



