3.KONTROL YONTEMLERI

Otomatik kontroliin amaci , insan denetimi gerektirmeden bir sistemde {iretilen
degiskenler lizerinde ayar yapmak , sistemin istenilen sekilde ¢alismasini saglamaktir.
Kontrol yontemleri iki ana grupta toplanir.

1-  Acik ¢evrim kontrol yontemi

2- Kapali ¢evrim kontrol yontemi

Bunlar disinda her iki yontemin bir arada kullanildiklar1 kontrol diizenekleri vardir.

3.1. Acik Cevrim Kontrol Yontemi

Bir acik ¢evrim kontrol yonteminde kontrollii degisken ve kontrol cihazi arasinda dogrudan bir
baglant1 yoktur. Bir agik ¢evrim kontrol yontemi bir dis degiskenin sistemi nasil etkileyecegini
Ongoriir (tahmin eder) ve ayar noktasini asir1 sapmadan korumak i¢in ayarlar. Bir 6rnek dig
ortam termostati olup binanin 1s1 yiikiiniin dis hava sicaklik degismelerinden nasil etkilendigini
ogrenmek i¢in kullanilir. Esasinda tasarimer dis hava sicakligi ile binanin 1s1 ihtiyaci arasinda
stk bir iligki oldugunu farz eder ve kontrol eylemini dig hava sicaklig1 iizerine temellendirir.
Ciinkii kontrollii degiskenden (ortam sicakligi) bir geri bildirim yoktur, bu durumda kontrol
acik dongiiliidir.
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Sekil: Acik ¢evrim kontrol yontemi

Acik cevrim kontrol ydntemi giinlik yasantimizda yaygin olarak kullanilmaktadir. Bir

anahtarla bir lambanin kumandasi en temel agik ¢cevrim denetim 6rnegidir.

Ornek 3.1: Bir otomobilin cam silecegi diizenegini ele alalim. Otomobilin bu diizenegi siiriicii
tarafindan kontrol edilir. Siiriicii otomobilin konsoluna bagli olan anahtar yardimiyla silecek
motorunu harekete gegirebilir. Genellikle 2—3 hiz kademeli olarak tasarlanan bu sistemlerde
herhangi bir sekilde yagmurun yagmaya baslamasi, siddeti gibi parametreler algilanmaz.
Diizenegin baslatilmasi ve hangi kademede calistirilacagi tamamen siiriiciiniin karar vermesine
baglidir. Yagmurun kesilmesi ya da siddetini artirip azaltmasi, camlarin kuru ya da 1slak olmasi

diizenek tarafindan dikkate alinmaz. Bu anlamda, tipik bir agik ¢evrim kontrol mekanizmasidir.



Sistemin ¢iktis1 ¢ok iyi bilinen bir sonugtur. Yani “Cam yiizeyi silinirse 1slaklik temizlenir ve
goriis netlesir.” prensibine dayanir. Asagidaki sekil bir otomobilin silecek mekanizmasini
gostermektedir. Silecek motoru siirekli bir yonde dondiigii halde, miline yerlestirilmis olan
mekanik bir diizenek ile silecek kollar1 belirli ac1 araliginda yon degistirerek ileri geri hareket

edebilmektedir.
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Sekil: Otomobil silecek diizenegi
(Giinlimiizde bu diizenegin yerine yagmur sensorleri kullanilarak yapilan diizenekler, konfor

paketi olarak otomobil iireticileri tarafindan kullanicilara sunulmaktadir.)

Ornek 3.2. Genellikle agik ¢evrim denetim sistemi agiklanirken trafik lambalar1 6rnek olarak
verilir. Trafik lambalar1 bir kavsaktaki ortalama trafik yogunluguna gore zamanlanan 1siklarin
sirastyla yanmasi esasina dayanir. Boyle bir sistemde istenen ¢ikis araglarin ve yayalarin
tamaminin 1siklarin yanma siirelerinde germesidir. Fakat bu tamamen miimkiin olmayabilir.
Trafigin yogunlastig1 saatlerde yigilmalar ya da sakin oldugu saatlerde gereksiz bekletmeler
olabilir. Trafik yogunluguna gore 1siklarin yanma siirelerinin degistirilebildigi bir karsilastirma

diizenegi yoktur, yani bir geri besleme yoktur.

Sekil: Trafik lambalar1

Ornek 3.3. Bu 6regimizde biraz daha karmasik gibi goziiken bir sistemi ele alalim. Sekilde
kapali bir mekanin 1sitilmasini saglayan diizenek goriilmektedir. Bu sistemde bir denetleyici
bulunmaktadir. Bu denetleyici disaridaki havanin sicakligini giris olarak alir. Bu alinan giris

referans deger olarak kabul edilir. Buna gore motor ¢alistirilarak valfin agilmasi ve 1siticinin



ortami 1s1tmasi saglanir. Kazan —valf —isitic1 tizerinden su, devir daim etmektedir. Dis ortamdan
sensOr vasitasiyla alinan referans degerde herhangi bir degisiklik oldugunda ¢evrim tekrar
bagslatilir ve valf kapatilir ya da daha fazla agilir. Boylelikle 1sitma diizenegi kurulmus olur.

Bu ornekte dikkat edilmesi gereken nokta sensorden alinan bilgidir. Diizenege konulan sensor
sadece dig ortamin sicakligini 6lgmektedir. Bu sensorden alinan bilgi referans giris bilgisidir.
Tipk1 otomobil silecegi 6rneginde siiriiciiniin yagmur yagmasini fark ederek silecek diigmesini
calistirmast gibi dis ortamdaki sicaklik degisimleri algilanarak denetleyici tetiklenir. Eger i¢
ortamin sicakligi dlgiilerek islem yapilsaydi bu bir sonraki modiilde bahsedilecek olan kapali

¢evrim sistemine bir 6rnek olurdu.
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Sekil: Kapali bir ortamin temsili 1sitma sistemi

Zaman ayarli ve termostatsiz bir ekmek kizartma makinesinin ¢alismasini diisiiniiniiz ve agik

cevrim blok diyagramini ¢iziniz. Sistemin giris, ¢ikis parametrelerini belirtiniz.

3.1.1. Agik Cevrim Kontrol Uygulama Alanlar:

Acik ¢evrim kontrol yontemi asagida siralanan karakteristik 6zelliklerine uyan tiim alanlarda

basariyla uygulanmaktadir.

v" Agik ¢evrim kontrol sistemleri islemlerin 6nceden ¢ok iyi bilindigi sistemlerde yaygin olarak
kullanilmaktadir.

v' Cok fazla hassasiyet beklenmeyen sistemler i¢in idealdir.

v Ag¢ik ¢evrim sistemlerin maliyetleri daha diisiiktiir. Bu nedenle ucuz ¢oziimler istenen

yerlerde tercih edilir.



v Agik ¢evrim kontrol yontemi sisteme etkiyen bozuculari zayiflatmaz.

v Agik gevrim kontrol yontemi kararsiz bir sistemi kararli hale getiremez. Yani agik ¢evrim
kontrol yonteminin uygulanacag sistemin zaten kararli ve diizgiin ¢aligan bir sistem olmast
zorunludur.

v Agik ¢evrim kontrol yontemi, sistemin parametrelerindeki degisimlere karsi bir hassasiyet
gostermez. Sistem ¢aligmasina devam eder. Yani tasarim agsamasinda normal bir sistem igin
hesaplamalari yapilmis olan bir agik ¢evrim kontrol sistemi, gergek sisteme uyarlandiginda,
gergek sistemdeki var olan bazi parametrelerin degerlerindeki hassas kaymalar1 dikkate

almadan, yine hesaplandigi gibi dogru bir sekilde ¢aligabilir.

3.2. Kapah Cevrim (Geri Bildirimli) Kontrol

Kontrollii degisken kontrol edilmek istenen bir sicaklik, nem, veya basing, vb. olabilir.
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Sekil: Hava akis sicaklik kontrolii (geri bildirimli kontrol 6rnegi)

Bir kontrol ¢evrim bir blok diyagrami ile temsil edilebilir. Kontrol ¢evriminin her bir elemani
kendi blogunda temsil edilir ve modellenir. Bir elemandan digerine akis bilgisi bloklar
arasindaki cizgilerle gosterilir. Ayar noktasinda goriinen sekil kontrollii degiskenin
karsilastirilmasidir. Bu fark veya sapma hatasi, kontrol cihazini besler ki o da kontrollii cihaza
bir kontrol sinyali olarak gonderilir. Bu durumda kontrollii cihaz bir vanadir. Vana sekildeki
serpantinden gecen buhar miktarin1 degistirir. Buhar akis miktar1 islem olarak temsil edilen bir

sonraki blogun girisidir. Islem blogundan alman kontrollii degisken sicakliktir. Kontrollii



degisken bir hissedici elaman tarafindan hissedilir ve kontrol cihazina geri bildirim olarak

aktarilir, dongii tamamlanmis olur.
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Sekil: Hava sicaklik akis kontroliiniin blok diyagrami

Sekil’teki her bir eleman, elemanlar arasindaki giris ve ¢ikis iliskilerini temsil eden bir
matematiksel model olarak ideallestirmek {izere, bir transfer fonksiyonu olarak gosterilebilir.
Transfer fonksiyonu cihazin statik ve dinamik 6zelliklerinin her ikisini de kapsayacak sekilde
yeterli detaya sahip olmalidir. Elemanin zamanli dinamik 6zellikleri bir diferansiyel denklem
tarafindan temsil edilir. Cevresel kontrolde, bir ¢ok elemanin transfer fonksiyonu uygun
dontistimlerle tek bir diferansiyel denklem olarak tanimlanabilir, etkili olan dinamik davranig
tek bir kapasite faktoriine indirgenir. Coziim i¢in diferansiyel esitlikler LaPlace veya z-
doniisiimlerine dondiirtiliir.

Zaman sabiti, girisi etkileyen bir adim degismesi oldugunda onun ¢ikisinin son degerinin
%63.2’sine ulagsmasi i¢in gecen siire olarak tanimlanir. Elemanin zaman sabiti kii¢iik oldugunda
giristeki degismelere ¢abuk cevap verecektir; tersine elemanin zaman sabiti bilyiik oldugunda
giristeki degigsmelere agir cevap verecektir.

Olii zaman bir faz degisimi olup problemlerin kontroliine ve modellenmesine yarar. Olii zaman,
islem girisindeki bir degisme ile islem cikisini etkileyen bir degisme arasindaki zamandir. Olii
zaman Sekil-1’deki kontrol dongiisiinde serpantinden ortama gegis zamanin ortaya ¢ikabilir.
Serpantindeki sicaklik degisimi dagitim sistemindeki havaya gecikmeli olarak verilir ve
sonunda ortamdaki duyarga etkilenir. Ortamdaki havanin kiitlesi serpantin sicaklik degisiminin
oda duyargas: tarafindan tam etkili denetlenmesini daha fazla geciktirir. Olii zaman ayrica
duyarganin yavas hissetmesinden, kontrol cihazindan gelen sinyal gecikmesinden de olusabilir.
Sayet 6lii zaman kiigiikse kontrol modelinde ihmal edilebilir; biiyiikse dikkate alinmalidir.
Transfer fonksiyonunun kazanci, sabit sartlarda verilen giristeki bir degisme icin ¢ikis

elemanindaki degisme miktaridir. Sayet eleman dogrusal ise kazang sabit kalir. Buna ragmen



bir ¢ok kontrol elemanlar1 dogrusal degildir ve calisma sartlarina bagli olarak kazang
degismektedir.

Bir kapali ¢evrim kontrol sisteminde ¢ikis degiskeni, dlgme eleman ile olgiiliir ve
O0lcme biiyiikligii girise geri beslendikten sonra referans bir deger ile karsilastirilir.
Karsilastirma sonucunda hata sinyali elde edilir, hata sinyalinin yapisina ve denetlenen ¢ikis
degiskenine uygun bir denetim sinyali liretilir. Kapali ¢gevrim denetim sistemine “geri beslemeli
denetim sistemi” de denilebilir.
Geri beslemeli denetim sisteminde ii¢ islem gerceklesir. Bunlar;

Olgme,

Karar,

Uygulama olarak verilebilir.
Olgme asamasinda, denetlenen ¢ikis degiskeni olciiliir. Karar asamasinda olgiilen degerin,
istenen degerden ne kadar farkli oldugu hesaplanir; diger bir ifade ile hata hesaplanir. Denetim
uygulamasi i¢in bu hata degeri kullanilir. Uygulama asamasinda hatayr azaltici yonde,
degiskenler lizerinde, etkili olan bir denetim sinyali uygulanir.
Kapali ¢gevrim denetiminde en 6nemli alt uygulama geri beslemedir. Yukaridaki agiklamadan
da anlasildig1 lizere geri besleme cikis biiyiikliigiiniin anlamli bir kisminin girise tekrar
uygulanmasidir. Negatif ve pozitif olmak iizere iki tiirlii geri besleme vardir.

Negatif geri beslemede ¢ikistaki degisimler, giris biiyiikliigiine ters yonde etki eder.
Boyle sistemde ¢ikis arzu edilen degere gore bir artis gosterecek olursa denetim etkisinin
azaltilarak ¢ikisin istenilen degere geri donmesi saglanir. Tersi bir durumda eger ¢ikis arzu
edilen degere gore bir azalma gosterir ise denetim etkisi artirilarak ¢ikisin istenilen degere
yilikselmesi saglanir. Negatif geri beslemede daima c¢ikis ile girisin farki alinir. Kontrol
elemanina hata girisi olarak iletilen bu fark, ¢ikisin istenilen degere getirilmesini ve bu degerde
sabit tutulmasini saglar. Negatif geri besleme, endiistriyel sistemlerin en 6nemli 6zelligidir.

Hatay1 daima en kii¢iik degerde tutmaya veya sifir yapmaya ¢aligir.

Negatif geri beslemeli sistemierde ~ 7F —— %> (aradaki isaret +)
1+ G3H3
Pozitif geri beslemeli sistemierde ~ TF — % ( aradaki isaret - )

Pozitif geri beslemede ¢ikis girise ayn1 yonde etki eder. Buna gore ¢ikista herhangi bir
artts meydana gelecek olursa giristeki hatayr da arttirici bir etki meydana gelir ve sistem

osilasyona girer. Bu nedenle, pozitif geri besleme kapali ¢evrim denetimi i¢in uygun degildir.
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Sekil 1.1: Kapali cevrim denetim sistemi genel blok

Sekil 1.1’de kapali g¢evrim denetim sistemi blok semasi goriilmektedir. Sekilde
goriildiigli gibi denetlenen sistem iizerinde i¢ devrelerle ve ¢evresel kosullarla ilgili istenmeyen
bozucu etkiler bulunmaktadir. Bu bozucu etkiler sonucunda ¢ikis parametresi istenen degerden
sapar. Cikis parametresinin belirli bir orani, hata algilayiciya geri beslenir. Hata algilayici
girigine, ¢ikig parametresinin olmasi istenen degeri uygulanir. Hata algilayici geri besleme
degerinin ayar (set) degerinden ne kadar saptig1 ile ilgili bir fark gerilimi iiretir. Fark gerilim
degeri, denetim modu {initesine uygulanir.

Denetim modu tinitesi, kapali ¢evrim denetim sisteminin en 6nemli katidir. Burada, denetlenen
sisteme uygun bir denetim sinyali Uiretilir. Cesitli kaynaklarda hata algilayici ile denetim modu
{initesine birlikte “Kontrolor”, “Kontrol Unitesi” ya da “Denetim Unitesi” denilebilmektedir.
Denetim {initesi; pnOmatik, hidrolik, analog veya dijital elektronik devrelerle
gergeklestirilebilir. Denetim hareketini gergeklestirmek icin, pnomatik tip denetim {initeleri
hata algilayicinin ve islemsel ylikseltecin pnomatik esdegerini kullanirken, hidrolik tip denetim
iiniteleri de hidrolik esdegerini kullanirlar.

Analog elektronik denetim iiniteleri, elektronik bir devre yardimiyla hatay1 hesaplayip islemsel
yiikselte¢ ile de denetim sinyalini {iretir. Dijital denetim tiniteleri de bir mikroislemci ve bu
islemciye ait denetim algoritmasi ile denetim sinyali iiretir.

Hata algilayicidan gelen hata gerilimine gore denetim modu tinitesi, hatay1 azaltacak
yonde bir sinyal liretir. Boylece denetlenen sistemde, hatay: kiigiiltecek sekilde, bir degisim
meydana gelir. Boyle bir sistemde dikkat edilmesi gereken bazi 6zellikler vardir. Bu 6zellikleri
sunlardir:

Hata algilayici set noktasi biiyiikliigii ile sistemin geri besleme ¢ikis biiyiikliigiiniin ayn1
tiir biiytikliik olmalar1 gerekir.



Geri besleme yolu iizerinde bulunan 6l¢gme elemani ¢ikis biiyilikliiglinii hem 6lgen hem
de uygun bir sinyale doniistiiren bir eleman oldugundan ¢ok 6nemlidir.
Olgme elemant ya bir sensdrdur(duyar) ya da kendi icinde algilayic, yiikseltici ve sinyal iireteci
bulunan bir devredir. Denetim modu {initesi ile denetlenen sistem arasinda zorunlu hallerde
stiriicii kat1 kullanilabilmektedir. Siirticii katinda bulunan elemana ¢esitli kaynaklarda son
kontrol elemani, manipiilasyon elemani ya da son siiriicii elemani1 denilebilmektedir.
Bir kapali ¢evrim denetim sisteminde denetim modu {initesi, hata degerinin yapisina ve
kullandig1 denetim moduna bagli olarak uygun bir denetim sinyali liretir. Giinlimiizde denetim
modu iinitelerinde kullanilan belli basli dort temel yontem vardir. Kullanilan bu yontemler;
“denetim modu”, “kontrol modu”, “’denetim etkisi” gibi adlarla ifade edilmektedir. Denetim
modlar1 temel olarak;

Acg-kapa denetim modu,

Oransal denetim modu,

Integral denetim modu,

Tiirev denetim modu basliklari ile verilebilir.

Kapali ¢cevrim denetimine en basit 6rnek, insan viicudu ile ilgili verilebilir. Bir muslugun
oldugu yere 10 adet bidonu doldurmak iizere gittigimizi varsayalim. Muslugun altinin bos
oldugu bilgisini gdziimiiz algiladiktan sonra gerekli sinyali beynimize geri besler. Bos bir
bidonu beynimizin emri ile aktiiator olarak kullandigimiz kol ve ellerimizle muslugun altina
koyariz ve muslugu acariz. Bidona su doluyorken bidonun bos oldugu bilgisini siirekli olarak
gozlerimizle takip ederiz, bu arada geri besleme sinyali biz farkinda olmadan arka planda
beynimize iletilmektedir. Su doluyorken baska bir is ile ilgilenebilir ya da hareketsiz olarak
bekleyebiliriz. Bidon dolmaya baslayinca muslugu kapatmak i¢in hamle yapariz. Dolu olan
bidonu oldugu yerden alip, onun yerine bos bidonu koyariz ve islemlere, tim bidonlar
doluncaya kadar, bu sekilde devam ederiz. Iste burada yapilan islem bir kapali ¢evrim denetimi
sayesinde gergeklesmistir. Bu yapilan islemlerde geri besleme, hata algilama ve denetim sinyali

olusturma iglemleri yapilmistir.
3.2.1. Kapal Cevrim Denetim Tiirleri

Kapali ¢evrim denetim sistemlerini, yapilarint gbz Oniline alarak, degisik bakis agilariyla
inceleyebiliriz. Yapilarina gore kapali ¢gevrim denetim sistemleri;
Bilgisayarli denetim sistemi

Elektromekanik denetim sistemi



Hidrolik denetim sistemi

Pnomatik denetim sistemi olarak incelenebilir.
Yukaridaki sistemlerde kullanilan enerji tiirleri farklidir. Elektromekanik denetim sisteminde;
elektrik, potansiyel ve kinetik enerjilerinin kombinasyonu vardir. Bilgisayarli denetim sistemi,
elektrik enerjisini; hidrolik denetim sistemi, yag basincini; pndmatik denetim sistemi de hava
basincini kullanmaktadir. Kullanilan enerji kaynagina gore bu sekilde bir ayrim yapailabilir.
Kapali gevrim denetim sistemleri; kullanim amaclarina ve parametre tiirlerine gére de asagidaki
basliklarla incelenebilir:

Diizenleyici denetim sistemi (Regiilatdr control)

Servomekanizma (Servo mechanism)

Siire¢ denetim sistemi (Process Control)

Niimerik denetim sistemi (Numerical Control)

Dogrudan sayisal denetim sistemi (Direct Digital Control)

Uyarlamali denetim Sistemi (Adaptive Control)

Ogrenmeli denetim (Learning Control)

Diizey denetim sistemi (Level Control)

Diizenleyici denetim sistemi: Cikis parametresinin, istenen degerde uzun siire sabit
tutuldugu, geri beslemeli kontrol tiirlidiir. Diizenleyici denetim sisteminde, bozucu g¢evre
kosullarina ragmen, sistem ¢ikisinin istenen degerde tutulmasi énemli bir kuraldir.

Servo mekanizma: Cikisinda mekaniksel konumlama, hiz veya ivme parametreleri
iireten geri beslemeli denetim sistemidir. Diger bir tanimla, servo mekanizma; ¢ikis biiytikligi,
konum, hiz ya da ivme olan geri beslemeli denetim sistemidir. Ornegin; bir kaynak robotunun
eklem motorlarinda ¢ogunlukla servo denetim kullanilmaktadir. Programlanmis komutlarla
birlikte makinenin tamamen otomatik olarak c¢alismasi servo sistemlerin kullanimiyla
gergeklestirilebilir. Diger bir ifadeyle, dnceden belirlenmis bir yolu takip etmesi gereken tiirde
cikisa sahip denetim sistemine servo mekanizma adi verilir.

- Siirec denetim sistemi: Cikis parametre degerleri siirekli olarak degisebilen; sicaklik, basing,
akis, seviye ve pH gibi fiziksel ya da kimyasal degiskenleri denetleyen bir tiir diizenleyici
denetim sistemidir. Ornegin; kimyasal bir hammaddenin ardisik sekilde belirli islemlerden
gecirilmesiyle {iriin elde edilmesi, siire¢ denetim sistemi ile gergeklestirilir.

- Niimerik denetim sistemi: Eski tip bir denetim tiirtidiir. Eski tip takim tezgahlarinda, sayisal
konum denetimi amaciyla kullanilan bir denetim tiiriidiir. Denetim delikli kartlar ve miknatislt

teypler ile yapilmaktadir.



- Dogrudan sayisal denetim sistemi: Yiksek kapasite ve hizda ¢alisan bir tek bilgisayarla
karmasik kontrol algoritmalar1 gelistirilir. Scada uygulamalariin temelini olusturan kontrol
cesididir.

- Uyarlamal denetim sistemi: Kendi islemlerini en iyi olas1 islem tarzinda gerceklestirebilen
bir sistemdir. Tanimlama, karar verme ve diizeltme gibi ii¢ temel ilkesi vardir.

- Ogrenmeli denetim sistemi: Belirli bir yere kadar hesaplama yetenegine sahip, denetlenen
parametrenin matematiksel modelleme tanimlarini gelistirebilen ve islemlerini bu yeni bilgiler
dogrultusunda diizenleyebilen denetim sistemidir.

- Diizey denetim sistemi: Bir iiretim tesisindeki tiim denetim durumlarinin bilgisayar kontrolii
yoluyla elde edilen sistemdir. En iist diizeyden en alt diizeye kadar her tiirlii denetim etkinligi

bir biitlin olarak degerlendirilir. Geligmis bilgisayarlara gereksinim duyar.

SCADA Sistemleri “Supervisory Control And Data Acquisition” kelimelerinin basg
harflerinden olusan SCADA, merkezi yonetim, denetleme ve bilgi toplama sistemidir. Ozel bir
yazilim yiiklenmis merkezi bir bilgisayar ekranindan, sistemle ilgili tiim silire¢ ve sistem
parametreleri, gozlenebilir ve denetimi saglanabilir. Uretim siirecinin belirli bir agamasin1 ya
da tamamini1 kapsar. SCADA sistemleri belediyelerin su ve dogalgaz dagitim sebekelerinde,
elektrik tiretim ve dagitim kurumlarinda, igme ve sulama suyu iiretim ve dagitim tesislerinde,
barajlarda, elektrik santrallerinde ve biiyiik Olgekli tiretim yapan fabrikalarda tercih
edilmektedir. Sekil 1.6’da 6rnek bir scada yazilimi kullanici-operator ara yiiziinlin goriintiisii

goriilmektedir.



SCADA sistenm dlgiilen akis ve sevive bilgisimi
okur ve PLC lere set noktasim gonderir.
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PLC2 blgiilen sevive bilgisini set noktas: ile
karsilagtivir, seviyevi set noktasina getirecek
sekilde vanadan gegecek akis miktarim kontrol
eder

Sekil 1. Seviye ve akis kontrol sistemi

Sekil-1’deki kontrol sisteminde birer seviye ve akis transmiteri, kontrol aygiti ve kontrol vanasi

tank icindeki s1v1 seviyesini kontrol etmek i¢in kullanilmistir.

*Bu kontrol sisteminin amaci akiskan seviyesini tankin tabanindan belirli bir yiikseklikte
tutmaktir. Herhangi bir degiskenin denetimindeki ilk basamak bu degiskenin Sl¢lilmesidir.

Sekil 2.’de blok sema seklinde proses kontrol elemanlarinin hepsi ve isaretin akis yonii
gosterilmektedir. (Tiim kontrol sistemleri Sekil 1'deki tiim elemanlar1 icermeyebilir.) Sekil

otomatik proses kontroliin bir kapali gevrim kontrol sistemi oldugunu gostermektedir.



Toplama noktasi

Kontrol ¥
Set Noktast -'"/\?CI—.-— Kontrol aygit1

Sinyal Sinval
Uvgunlagtirma Uygunlastirma
Kontrollii
/, Stirec I:l;
Transdiiser Hareket verici

Sekil 2. Siire¢ kontrol elemanlar1 (Kapali ¢evrim kontrol sistemi blok semasi)

Otomatik kontrol sistemindeki TRANSDUSER degiskeni dlger ve dlgiimii bir elektrik isaretine
cevirir (bir geri besleme isareti {iretir). Bir siireci denetlemek i¢in istenen sonucu da bilmemiz
gerekir. Bu kontrol set noktasidir; 6rnegin, tanktaki seviye ayari. Seviye kontrol aygit1 6l¢iimii
degerlendirir, istenen set noktasi ile karsilastirir ve bir seri diizeltici ¢ikig tiretir. Vana ¢ikis
borusundaki akiskanin debisini kontrol eder.

Bir kontrol sistemindeki herhangi bir noktada dlciilen degisken ve siire¢ set noktasi bir araya
getirilip karsilastirilmalidir. Bu noktaya TOPLAMA NOKTASI denir. Karsilastirmanin sonucu
bir HATA ISARETI (SAPMA ) iiretilir. Hata isareti basit bir ag-kapa isareti olabilir veya gerekli
diizeltme miktarin1 belirtir. Hata isareti siireci kontrol set noktasina daha yakinlastiracak sekilde

ayarlama yapma kararint veren KONTROL AYGITININ girisine uygulanir.

Stire¢ kontroldeki son basamakta degiskeni kontrol set noktasina daha yaklastiracak ayarlama
isi yapilir. HAREKET VERICI sistemin kalaninin denetledigi isi gerceklestirir. Seviye
transdiiseri kontrol vanasina bir kapat isareti gonderdiginde, vana kapanarak sivi seviyesini
artirir. Bu Ornekte, kontrol vanasi araciligiyla sivi seviyesi ayarlanmaktadir. Bu islemlenen
degiskendir: Seviye kontrol set noktasina ulastifinda yapilan 6l¢gme sonucu kontrol aygiti kapat

isaretini gobndermeyi durduracak ve vananin belirli oranda agilmasini saglayacaktir.



