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1. ENDUSTRIYEL OTOMATIK KONTROL SISTEMLERINE GIRIS

Otomatik kontrol sisteminden 6nce bir kontrol sisteminin ne oldugunu agiklamak gerekir. Son
yillarda, gagdas uygarligin ve teknolojinin gelismesi ve ilerlemesi ile birlikte, bu islemlerin Uretim
sirasinda veya kullanici tarafindan sonradan programlanarak yerine getiriimesiyle otomatik kontrol
sistemleri ortaya c¢ikmistir. Bu nedenle otomatik kontrol sistemlerinin 6nemi gittikge artmaya
baglamistir. Uygulamada gunlik etkinliklerimizin her yona bu tir kontrol sistemleriyle etkilenmektedir.
Otomatik kontrol sistemleri, Uretilen Grunlerin kalitesinin belirlenmesinde, otomatik montaj hatlarinda,
makine ve aletlerin denetlenmesinde, uzay teknolojilerinde silah sistemlerinde, bilgisayarli kontrol
sistemlerinde, ulasim ve gug sistemlerinde, robotlarda ve benzeri endustri sektorlerinde gok yaygin
olarak kullaniimaktadir. Ayrica stok kontrol amaciyla isletme, hatta sosyal ve ekonomik sistemlerin
denetimi amaciyla bile, otomatik kontrol kurami uygulanmaktadir.
Bir kontrol sisteminin (¢ temel 6gesi vardir. Bu g 6genin birbirleriyle iligkisi Sekil 1-1'de gosterilmistir.
Daha teknik terimlerle ifade edilirse amaglar x girisleri ya da surtcu isaretler ile belirlenir, sonuglar ise
y clkislari ya da kontrol edilen degiskenleri etkiler. Genel olarak kontrol sisteminin amaci, kontrol
sisteminin elemanlari aracihdi ile girisleri kullanarak, gikiglari 6nceden belirlenmis bir sekilde kontrol

etmektir.
GIRISLER CIKISLAR
KONTROL
X — 3 g . —
SISTEMI y
(Amaglar) (Sonuglar)
Sekil 1-1 Bir Otomatik Kontrol Sisteminin Blok Diyagrami
istenen Cikig 5| Giincelleme Siireg >Q|k|§
Yaniti Aleti

Sekil 1-2 Agik gevrim Kontrol Sisteminin Blok Diyagrami

Agik gevrim kontrol sistemi (Sekil 1-2), glincelleme aletiyle geri besleme kullanmadan sireci kontrol
eder.

1-3

Kapali gevrim kontrol sistemi (Sekil 1-3), cikisin 0lgimini geri besleme olarak kullanir ve bunu
istenen girisi (referans veya komut) ile karsilastirir.

; k
Istenen Cikis yf Karsilagtirma Denetleyici Siireg gl
Yaniti

Olgiim

Sekil 1-3 Kapali ¢gevrim Kontrol Sisteminin Blok Diyagrami
Yukarida anlatilan kontrol sistemleri “Tek Giris Tek Cikis” (ingilizce kisaltmasi SISO) tipinde
sistemlerdir. Ginuimuzde karmasik sistemlerin denetiminde “Cok Giris Cok Cikis” (ing. kisaltmasi
MIMO) tipinde sistemler de kullaniimaktadir.
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Istenen Cikis S| Denetleyici Siire
Yaniti ¢ ? Gikis

Degiskenleri

Olgiim

Sekil 1-4 Cok degiskenli kapali gevrim Kontrol Sisteminin Blok Diyagrami
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1.1 Endistriyel Otomatik Kontrol Sistemlerinin Tarihgesi

Otomatik kontroliin tarihi M.O. 300 yillari dénemine kadar gitmektedir. Gergek anlamda bilinen ilk
otomatik kontrol, geri beslemeli kontrol sistemi, I. Polzunov tarafindan Rusya’da 1765 yilinda su
tanklarinin su seviyesini kontrol ederek tankin dolmasi durumunda suyun geldigi vanayi otomatik
olarak kapatmak igin yiizer dizenleyici gelistirilmistir (Resim 1-1).

Resim 1-1 Su tanki seviye kontrolii, 1765.

1-5

" Lokomotif

Resim 1-2 Buhar motorunun hiz kontrolii, 1769.

Endustride kullanilan ilk otomatik kontrol sistemi ise James Watt tarafindan 1769 yilinda buhar
motorunun hizini kontrol etmek i¢in Resim 1-2'de gorilen dizendir.

1800, Eli Whitney, Seri tretimin baslangici gelistirildi.

1868, J.C. Maxwell, buhar makinesinin diizenleyicisi igin matematiksel modelin ¢ikarildi.

1913, Henry Ford, otomobil tretimi igcin montaj makinesinin makinelestirildi.

1927, H. W. Bode, geri beslemeli yukselteclerin analizi gelistirildi.

1932, H. Nyquist, sistemlerin kararliiginin analizi igin yontem gelistirildi.

1952, MIT, makine araciyla eksen kontrolu igin nimerik kontrollin (ing. kisaltmasi NC) gelistirildi.
1954, George Devol, “programlanmis esya tasima” ilk endustriyel robot tasarimi olarak sayild1.
1960, Unimate, Devol tasarim temelli ilk robotun gelistirildi.

1970, En iyi sekilde kontrol igin durum degiskeni modelinin gelistirildi.

1980, Dayanikli kontrol sistem tasarimina yaygin olarak ¢alisildi.

1990, ihrag yonelimli tretim yapan sirketler otomasyona agirlik verdi.

1994, Geri beslemeli kontrol otomobillerde yaygin olarak kullanild.
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1.2 Endiistriyel Otomatik Kontrol Sistemi Tasarim Ornekleri

Batarya

st

Hiz
Avari | Dogru Akim b Dogru Akim
Y Yikselteci [ > Motoru
(a)
. Denetleyici Giincelleyici Siire¢
Istenen Dodra Ak ” Giincel
Hiz »| Yikselte | D0gru Akim > onen
(gerilim) ¢ Motoru | Tabla Hiz
(b)
Resim 1-3 Agik cevrim hiz kontrolii.
1-7
"~ Hiz
Dénen Tabla
Dogru Akim 0 Dogru Akim
Yiikselteci Motoru
Takometre
(a)

istenen Denetlevici Giincellevici Siirec

i . . . 8 Gii |

Hiz St vikselteg {Dogru Akim . I'Jr(:;)f: . llj-lr::e
(gerilim), Motoru
Olgiilen Hiz
(gerilim) Alailavici
‘ Takometre [+
(b)
Resim 1-4 Kapali gevrim hiz kontrolii.
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1.3 Endiistride Standart Kavrami

Standart Nedir?

Bir malzeme, iriin, metot veya hizmetin tanimlanmig olan amaci
dogrultusunda istenen 6zellikler ve kullanim kosullarini kargilamasini saglamak
tizere spesifikasyon ve prosediirleri sunan ilgili taraflari baglayici dokiimandir.*

*TS-9579.: “Dokimantasyon ve Enformasyon Terimleri-Genel Dokiimanlar”, Tirk Standartlar
Enstitusu, Ankara, (1991), s.3.

Standartlari Belirleyen Organizasyonlar:

Bu organizasyonlar kullanicilarin ayni standartlara uymasini saglamak igin
olugsmustur. Bazi 6nemli organizasyonlar asagida kisaca verilmigtir.

o Tiirk Standartlar Enstitiisii, TSE. Tiirkiye Cumhuriyeti resmi kurulusudur.

e Uluslararasi standartlar organizasyonu (ISO, International Standards
Organization). ISO, grafikler, dokiiman degisimi ve baglantili teknolojiler igin
standartlar, kurallar olusturur.

Uluslararasi Telefon ve Telgraf icin Danigsma Kurulu (CCITT, Consultative
Committee for International Telephony and Telegraphy) CCITT, ABD devlet
kurulugsudur ve u¢ ana grupta toplanmis o6zellikleri belirler. Bunlar: MODEM
arabirimi igin V serisi, veri iletigsimi i¢in X serisi ve tiimlesik servis sayisal ag
(ISDN, Integrated Service Digital Network) i¢in | ve Q serisi kullanilir.

Amerikan Ulusal Standartlar Enstitiisii, (ANSI, American National Standards
Institute). ANSI, ABD resmi kurulusudur ve ISO ‘nun resmi seklidir.

Elektrik ve Elektronik Miihendisleri Enstitlisii, (IEEE, Institute Of Electrical and
Electronic Engineers). Elektrik, Elektronik, Haberlesme ve Bilgisayar
Miihendisleri icin ABD profesyonel organizasyonudur.

Elektronik Endiistrileri Kurumu, (EIA, Electronic Industries Association).
Elektronik ve haberlesme igin endiistriyel standartlari 6neren ve uygunlastiran
ABD organizasyonudur.

Avrupa standartlan CE vs.

19
Standards of Practice
(Protocol Standards)
Standards Users
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Standards Standards Standards Standards
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