Ders 4: Kontrol Sistemleri Teknolojisi




Kontrol Problemi

Temel Kontrol Kavramlar:

Bir sistem degigkenini istenen de@erde
tutarken, diger bir sistem degiskenini
manipiile ederek di$ etkenlerin etkilerini
ortadan kaldirmak.

Bin Ornekler:

_‘—. . . ~
~ Ev ve ofislerin 1sitilmasi ve sogutulmasi
Otomobil hiz sabitleyicisi

Mekanik bir baglantinin konumunu koruma
| Bir tanktaki seviyeyi koruma
H h Qout, h'ye baghdur.
Qout = Qin ise, h sabittir.
{ l, _'_£°“t Qout > Qin ise, tank boSalr.

Qout < Qin ise, tank taSar.
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Temel Kontrol Alt Sistemleri

Geri Beslemeli Alt Sistemler

Giry Olciim
= Kontrol Karari
D Sistem Modifikasyonu
—
~— Hogamer —

géze‘deme cami

Kontrol Karari

Insan, h = H'yi korumak igin

Qout'u ayarlar.

Referans (ayar

noktast)

h = kontrol [$lem - Tank

Son Kontrol

degiskeni seviyesini Elemant
korumak

Vana




Otomatik Kontrol Sistemleri

Sistemi izlemek ve ayarlamak igin sensorler ve analog veya dijital elektronikler kullamlr.

Seviye Olg
Siirec—Tek veya ¢oklu degiskenler
E—— Ol¢iim — Sensorler

umu
Sensor ‘
i | Hata Tespiti — H ile h’yi karSilagtirma
] Kontrolor — dizeltmeler oluSturma
A KontTOIOr Son Kontrol Elemani — Siireci

: degistirme

Qin

H " Son Kontrol

Elemam
I
Qout
Y y \

Valf Pozisyonu
Seviyeyi Koru




Blok Diyagramlar

Otomatik kontrol sistemleri, karmagik bile§enleri giri§ ve gikiglara

indirgemek i¢in alt sistemlerin matematiksel tanimlarmi kullanr.

Giri§ Sinyali Ciki$ Sinyali

Kontrol Sistemi

BileSenleri

Enerji Kaynagl
(Opsiyonel)

Sistemdeki bile§enler arasinda sinyaller ok yoniine gore akar.




e
Tipik Bilesen Blok Diyagramlari

T (OC) Vin (V)

Sicaklik

Sensoru

VOUt (mV) Vout <V>
Valf Pozisyonu
(% Acgik)
Kontrol Valfi
EnduviV n (rpm) Siv1 AkiSt
Ve (V) (m3/ S)
Hata
L (cm) Seviye E(V)
Transmiteri A Divreltme
(mA) V(V)

@ lessonlet438a.pptx
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Transfer Fonksiyonlari

Transfer fonksiyonu - bir kontrol sistemi bile§eninin ¢iki$imim girigine

orani. Genellikle frekans ve zamana bagh bir fonksiyondur.

A-sin(Ott Q)

Blok
Kazana

B-sin(mt+[3)

Fazorlere dontistirin G= E _ OutputSignal _ BZB _ E ZB—a

ve bsliin A InputSignal Ao A

Zaman gecikmesiyle ilgili

faz kayma51

{
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-

Transfer Fonksiyonlari

Ornekler

Ornek 1-1: Blok diyagramda sicaklik sensOrunun transfer fonksiyonunu bulun.

G Output S_lgnal _ Vo V/C:
Input Signal T

Sicaklik

Sensoru

Vout (mV)

Ornek 1-2: Bir akim-gerilim déntigtirtici 17.5230° mA girig akimini alir ve 8.35£37°V

¢ikig akimu tretir. Transfer fonksiyonu kazancim belirleyin ve blok diyagramim ¢izin.

|, =17.5/30° mA
Iin (mA)
V, =8.35/37"V

Output Signal V.,  8.35£37°V V/MmA

6: = = = =
InputSignal  Iin 17.5230° mA

G =0.477.27° VImA

Vout (V)




Acik Cevrim Kontrol

Agik déngii kontrolii, 6nceden belirlenmi$ kontrol degerlerine gére

¢ikis1 degistirir. Kontrol edilen miktarin gergek bir él¢imii yapilmaz.

Qin

—— i
Kontrolor Tank seviyesi dig

\ !
i etkenler ve sistem

H N deg:gisikhkleriyle
Elemam de gl $ ebilir.

Qout
| ] ]

Valf
Ayarl

Cikis Tank

Kontrol AkiSt Seviyesi
Kontrolor > OnHro —_ Tank -

Valfi
. Bozucular




e

Kapall Cevrim Kontrol

Kapali déngii kontroli, kontrol degiskeninin élgtilen deerlerine gore
aki$1 degistirir. Olciilen deger, istenen degerle karSilastirilir ve
bozulmalar meydana geldiginde istenen degeri korumak igin kullanilir.

Kapal dongii kontrolii, ¢ikisin girige geri beslemesini kullanir.

Tank
Seviyesi
—

Kontrolor : Tank
Valfi

[stenen Valf Cikis
De ger Ayar1 AkiSi

° Kontrol
(>

Olgiilen
Seviye
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Kapali Cevrim Kontrol

Ornek: Arac Cruise Kontrol

Bozucular
Yakit Mekanik ‘
AkiSt Glg
Gergek
Hiz Ayarl —y Hiz
t
> o . - 1 . Motor Arac oo g
Enjektoleri

Hiz Sensoru

Bozucular: Yukar: YokuS/ AsagiYokus
Karg1 Riizgar/ Arka Riizgar




Genellestirilmis Kapali Dongu Kontrolu

Servo Kontroluniin Blok Diyagrami - Ornek Konumlandirma Sistemleri

R E=R- Cm Kontrolor C
G=C/E >

Referans = R
Hata = E
Kontrolli Degisken = C

Olgiilen Degisken = C__




Genellestirilmis Kapali Dongu Kontrolu

Sinyal aki$1 cebirini kullanarak genel transter fonksiyonunu bulun.

(GiriS)(Kazang)=(Cikis)

. C
Servo Kontrol icin  FInd E

Cm
E_R_C e H:— = C-H=C_

C
:EDEGC”ERCH@

(R-C-H)-G=C

)
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Genel Aktarim Fonksiyonu - Servo Kontrolu

. C
Find —
R
(R-C-H)-G =C ¢ m
RG_CHG:C Gﬂegarpln
R-G=C+C-H-G Her iki tarafa da CHG ekleyin.
R-G=C. (1+ G- H) Sag taraftaki C faktoriinii cikarin.
R-G — Her iki tarafi (1+GH)'ye boliin
(1+G-H)
G — C Her iki tarafi R'ye boliin
1+G-H) R

™~




Genellestirilmis Kapali Dongu Kontrolu

Proses Kontroluniin Blok Diyagrama - Ornek Kimyasal Reaktorler

E=R-C,_
SP Kontrol Manipiileli C

— Modlar Degisken —>
GC:V/E Gm:M/V

D=Bozucular

Ayar Noktas1 = SP
Hata = E
Kontrolli Degisken= C

Kontrolor CikiS1 =V
(-

Olgiilen Degisken = C_
Maniptile Edilen Degisken = M
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Genel Transfer Fonksiyonu - Proses Kontrolu

Sinyal aki$1 cebirini kullanarak proses kontroliiniin genel transfer fonksiyonunu bulun.

Seri bloklar1 birden fazla G, :X G, :M G :E
E V M

=606, (M)

E Y ) \ M

Proses kontroliinde dogrudan 6lgiilemeyen genel transfer fonksiyonu

C_/ SP'yi bulun.
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Genel Transfer Fonksiyonu - Proses Kontrolu
(")ncekigibi E=SP-C, C.=H.C = C—m:C
G-E=C H
G-(SP-C,)=C - E yerine $unu koyun
Cm

G-(SP-C,)=
( )=

G-H-(SP-C._)=C.
G-H-SP-G-H-C_=C_
G-H-SP=C_+G-H-C_
G-H-SP=C_-(1+G-H)

G-H-SP:Cm
1+G-H

G-H C,
1+G-H SP

C yerine C_/H koy

Her iki tarafiH ile ¢arp
GHC_ esitligin sa@ma at
C,, parantezine al

C,yi yalmz birak

Her iki tarafi SP ye bol

™~
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Kontrol Sistemi Cizimleri

ANSI/ISA-S5.1-1984 Endustriyel sistem standardi: Cihazlar, cihaz sistemleri

ve kontrol i¢in tek tip tanimlama.

Islevsel
Alet Hatt1 Sembolleri
Tan1mlay1c1
3-15 psi
/7 /4 //
Dongu 77 77 77 Pnomatik

Hatta

Tammlaylcl

Genel Enstruman

Sembolu —HHH—H—H 4-20 mA

. Elektrik
A = Analiz C= Kontrolor

L = Seviye I=Gosterge — e y

T = Sicakhk R=Kaydedici Dolu Sistem

Kapilleri

T=Transmitter

V =Valf

Y = Role/Dontsturtci
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Kontrol Sistemi Cizimleri

Water Syrup
S Supply Supply 101 = Seviye Kontrol
102 = Sicaklik Kontrol

/P }%D 103 = Konsantrasyon
Current to % \ 4——20 rnA

Pneumatic m Ak

Converter W 11m

NG 101 \
\J
Heating Fluid [ ] ARC
Supply

103 \

'

Heating Fluid 103

R Concentration
eturn
/18 /T Konsantrasyon
102 102 o .
\02)/ \102/ Transmiteri
P Heated Produc

Sicaklik Transmiteri
Sicaklik Gostergesi/ Kontrol

Konsantrasyon

Konsantrasyon

Kaydedici/ Kontrol

/




Dogrusal ve Dogrusal Olmayan TepkKi
Linear Response
2
o > E | | | | |
S 0
o
-9 @)
-1 -0.5 0 0.5 1
Input
2 | | | | |
Dogrusal transfer fonksiyonlar1 orantih T Ti(r)ne > 0B
ciktilar verir. Bu durumda faktor 2'dir. — Input
Output
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Dogrusal Olmayan Yanit

Saturation Non-Linearity

Saturation Non-Linearity

=
z |
E |
g 0
© -1
-5 -0 -5 0 5 10 15
Time
~10 — Input Signal
-3 - -1 0 1 2 3 Saturation Non-Linearity
Input 1
Fiziksel sinirlamalara sahip pratik sistemlerde g /— \ [ _\ r—\ f \
o 3
tipik olan doygunluk dogrusal olmayan davranigi. ER \
5
Amplifikatorler, kontrol vanalari. ©
-1
-5 -0 -5 0 5 10 15

Time
— Output Signal




Other Non-Linearities

Hystersis Non-Linearity General Non-Linearity

Output
o

\
Output

\

-20 /

Typical in magnetic circuit and in Non-linearities cause distortion in sine waves

instrumentation transducers response that is not proportional to inputs value

for all signal values.

@ lesson1 et438a.pptx /
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Blok Diyagram Basitlestirme

\

+ C R . E ] G C
- R 1+G-H
n(_ Soldaki blok diyagraml yukaridakine

indirgenmigtir. Bu sayede birden fazla

dongii tek bir bloga indirgenebilir.

Ayrica seri bagh bloklarin ¢arpildigini da unutmayin.

G=G,-G,-G,

K- K-

(-

Esdeger Blok

A




Blok Diyagram Basitlestirme Orneg;

Cl = 2 i(; déngﬁyﬁ azaltin
R, 1+G,-H,
H=H )" H3 Di§ geri bildirim blogunu birlestirin

(-

Azaltilmg i¢ dongiiyt kalan ileri kazang bloklariyla birlegtirin.

v
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Blok Diyagram Basitlestirme Ornegi (1)

g I I IS I I IS DS D D e B D D D D D D B e e e B e e .

am s s e S S S S DS DS B B BN S S S B B S S e e e B . .

N

H=H,H,

G :Gl.|: GZ :|G3 :|iGl.GZ.G3:| G degerini hesaplaym.

1+G,-H, 1+G,-H,
G,-G, G,
c G 1+G,-H,
R B 1+G-H a G.-G.-G G ve H degerlerini formiile yerlegtirin ve
1+|: 1-1|-GZZ-H13:|‘H2 °H3 sadeleStirin.




Blok Diyagram Basitlestirme Ornegi (2)

G,-G,-G,
c G 1+G,-H,
R 1+G-H G .
" T 2SS ER NETY
1+G,-H,

Oranin payin ve paydasini (1+G2HT1) ile garpin ve sadelegtirin.
{G .G, -G,

J'—G’H' } (LSe4) B G,-G,-G,

C_
R

(1+{GlGZG3]H2-H3j-(1+GZ-H1) (1+G,-H,)+@1+G 1).{61-62-63-H2-H3}

1+G, H, 1e67A,

c 6,8, -6,
R1+GH+GGGHHm

Azaltl Blk——R—> G, G, G —C—>
zaltiimiy Blo 14G,-H,+G,-G,-G,-H,-H,

(-
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