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Otomatik Kontrol deneyinin amaci, endiistride en ¢cok kullanilan kontrolcii tipi olan PID
(Oransal-Integral-Tiirevsel) denetleyicilerin parametrelerinin (K, Ki, Ka), sistemin
matematiksel modeli ilizerinden deneysel bir yaklasimla (Ziegler-Nichols Kapali Cevrim
Y 6ntemi) nasil ayarlanacagin1 6grenmek ve bilgisayar ortaminda uygulamaktir.
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Sekil 1 Standart bir PID kontrolctiniin gosterimi

Kontrol edilecek sistemin bagina eklenecek bir kontrolciiniin parametrelerini belirlemek
onemli bir kontrol problemidir. Sekil 1’de belirtilen standart bir PID kontrolcii ve kontrol
edilecek sistemin bulundugu geri beslemeli bir blok diyagrami goziikmektedir. Belirlenen
referans (R(s)) degeri ile ¢ikt1 (C(s)) arasindaki fark hatayi olusturmaktadir. Kontroliin amaci
ise olusan bu hatay1 en aza indirmek veya sifirlamaktir. Bunun i¢in en uygun parametrelerin
secilmesi gerekmektedir.

Bir PID denetleyicinin transfer fonksiyonu genel olarak su sekilde ifade edilir:
PID kontrolcii genel gosterim: G.(s) = K, (1 + % + Tys)

Bu katsayilarin rastgele secilmesi sistemi kararsizliga stirtikleyebilir. Ziegler-Nichols, 1942
yilinda bu katsayilar1 bulmak icin sistematik bir yontem onermistir (Optimum Settings for
Automatic Controllers (Ziegler and Nichols, 1942). "Salimm/Titresim Yontemi (Sinir
Kararlilik)" yontemi su yollar: takip edilerek kullanilabilinir(K. Ogata, 2002):

1. Sistem sadece Oransal (K;) kontrolcii ile ¢alistirilir. Yani integral kontrolcii sonsuza,
tiirev kontrolcii ise sifira ayarlanir.

2. Kazang (Kp) sifirdan baslanarak, sistem cikisinda soniimlenmeyen, siirekli ve sabit
genlikli bir salinim elde edilene kadar artirilir.

3. Bu durumun saglandig1 kazang degerine En yiiksek kazan¢ (Kpmax), bu salinimin bir
tam tur siliresine ise Kritik Periyot (Pu) denir.

Elde edilen Kpmax ve Pu degerleri, asagidaki standart Ziegler-Nichols tablosuna (Tablo 1)
yerlestirilerek optimal katsayilar bulunur:



Tablo 1 PID parametrelerinin kritik kazanca ve zamana gére segilmesi

Etki Tiirii | Kp Ti Ta
P 0.5 Kpmax - -
PI 0.45 Kpmax | 0.825 P, | -
PID 0.65 Kpmax | 0.5 Py 0.125 Py

Bu salimim durumuna gelmesi analitik yontemlerle de belirlenebilmektedir. Routh-
Hurwitz kararhilik kriterlerini uygulayarak sistemin marjinal kararli oldugu durumlardan
belirlenebilir. Bu sayede Kymax elde edilir. Elde edilen bu marjinal kararli durumdaki kdklerden

yararlanarak  sistemin salimm frekansi ve buna baglh olarak da periyodu
bulunabilmektedir(Nise, 2015).

Bu bilgilere gore, asagida belirtilen Transfer Fonksiyonuna uygun olan PID
kontrolciisiiniin bulunmasi istenmektedir.

Deney Raporunda Istenenler

1
s3+30s2+50s+m

Transfer Fonksiyonu =

Herkesin 6grenci numarasinin son 3 hanesi m yerine konularak transfer fonksiyonu
giincellenecektir.

1. Ziegler-Nichols yontemine gore Kpmax ve Pu degerini bulunuz?

2. Gerekli diizenlemeleri yaparak PID kontrolcii parametrelerini belirleyin.

3. Buna gore Kpmax eklenmis ve PID kontrolcii eklendikten sonraki sistemin zaman
cevabini ¢izdiriniz.

4. Yaptigmiz tiim islemleri ve sonuglari yorumlayiiz.
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