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P,I ve D denetleyici davranislarinin incelenmesi Sayfa 1l



4. DENEY SONUCLARI

2.1. P Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii

4, ACS-13002’de Ky’nin 10, 30 ve 80 degerleri igin ACS-130010’da STEP+ ve ACS-13008’de
Vo’ ¢ikis terminallerindeki sinyalleri, osiloskop kullanarak, 6l¢iin ve kaydedin.

Sekil 1. K,=10 i¢in referans ve ¢ikis isareti Sekil 2. K,=30 i¢in referans ve ¢ikis isareti

Sekil 3. K,=80 i¢in referans ve ¢ikis isareti

5. Farkli K, degerleri i¢in kararli durum hatalar1 ve gegici tepkeleri karsilastiriniz.




KARADENIZ TEKNIiK UNIiVERSITESI +
Miihendislik Fakiiltesi
Elektrik-Elektronik Miihendisligi Boliimii

Otomatik Kontrol Sistemleri Laboratuari

2.2. I Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii

4, ACS-13002’de Ki’nin 5, 40 ve 80 degerleri i¢in ACS-130010’da STEP+ ve ACS-13008’de Vo’
c¢ikis terminallerindeki sinyalleri, osiloskop kullanarak, 6l¢iin ve kaydedin.

Sekil 4. K; =5 i¢in referans ve ¢ikis isareti Sekil 5. K; =40 i¢in referans ve ¢ikis isareti

Sekil 6. K; =80 icin referans ve ¢ikis isareti

5. Farkli K degerleri igin kararli durum hatalar1 ve gegici tepkeleri karsilastiriniz.
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2.3. D Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii

4. ACS-13002’de Kp’nin 10, 30 ve 60 degerleri i¢cin ACS-130010°da STEP+ ve ACS-13008’de
Vo’ ¢ikig terminallerindeki sinyalleri, osiloskop kullanarak, 6l¢iin ve kaydedin.

Sekil 7. Kp=10 i¢in referans ve ¢ikis isareti Sekil 8. Kp=30 i¢in referans ve cikis isareti

Sekil 9. Kp=60 icin referans ve c¢ikis isareti

5. Farkli Kp degerleri i¢in kararli durum hatalar1 ve gegici tepkeleri karsilastiriniz.
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3.1. P Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii

7. Gain blogunu 1, 2, 5, 10 ve 20 degerlerine ayarlayarak, farkli K, degerleri i¢in basamak
tepkelerini elde edin ve sonuglar1 kaydedin.

Farkli Gain degerlerlerinden elde edilen sistem ¢ikisini ve referans isaretini ¢iziniz.

Sekil 10. Farkh kazang¢ degerlerine gore cikis isareti ve referans

3.2. | Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii

7. Integral kazancim, K;=1, 5, 10, 20 ve 50 degerlerine ayarlayarak sistem tepkelerini elde edin ve
sonuclar1 kaydedin

Farkli K; degerlerlerinden elde edilen sistem ¢ikisini ve referans isaretini ¢iziniz.

Sekil 11. Farkh kazang¢ degerlerine gore cikis isareti ve referans

3.3. D Denetleyici ile Kapali-Cevrim DC Servo Motor Hiz Kontrolii
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7. Transfer Fcnl bloguna dahil edilen tiirev kazang degerini Kp=0.1, 0.5, 1 ve 2 degerlerine
ayarlayarak sistem tepkelerini elde edin ve sonuglar1 kaydedin. (Sekil 13’ te Kp=1" dir).

Farkli Kp degerlerlerinden elde edilen sistem ¢ikigini ve referans igaretini ¢iziniz.

Sekil 12. Farkh kazang¢ degerlerine gore cikis isareti ve referans

Sekil 11 - Sekil 12. arasindaki simiilasyon sonuglarina bakarak P, | ve D denetleyicinin sistemin kararl
durum hatasi, maksimum agma miktari, ylikselme zamani ve oturma zamanina olan etkisini

denetleyicilerin kazang degerlerini goz 6niine alarak karsilastiriniz.

Denetleyici Yiikselme Asma Yerlesme Kahcl
kazanca Zamani Zamani durum hatas:
Kp AZALIR ARTAR A7 DEGTSJR AZALIR
(artikea) D Y D Y D Y D Y
Ki AZALIR ARTAR ARTAR YOK OLUR
(artikea) D Y D Y D Y D Y
Kp AZ DEGiSIR AZALIR AZALIR A7 DEGBiR
(al'tlkga) D Y D Y D Y D Y
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3.4 Ziegler-Nichols Ayarlama Kurah I
(5)Simiilasyonu galistirin, giris ve ¢ikis sinyallerini elde edin. ¢(t)’nin biikiim noktasindan gegen bir
teget ¢izin.

Sekil 13. Sistemin birim basamak tepkesi

(6) K, tq ve T degerlerini hesaplayin.

(7) Ziegler-Nichols ayarlama kurali I’e gore, PID denetleyici parametrelerini ayarlayin, K; ve Kp
degerlerini hesaplayin
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5. DEGERLENDIRME





