Endustriyel Otomatik Kontrol Sistemleri
Y.Dog¢.Dr. Tuncay UZUN, EHM 1406105

Dersin Konusu: Ayrik Devre Elemanlar ile Kontrol ve
Uygulamalari

Dersin Amaci:

Ayrik devre elemanlari kullanilan endustriyel otomatik kontrol
sistemlerinin denetleyici ozellikleri, ic donanimi ve elektronik
devrelerinin incelenmesi, uygulama devrelerinin analizi,
incelenmesi ve tasarlanmasinin o6gretilmesidir.

Elektronik Denetleyicilerin ozellikleri, i¢ devreleri
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Bir PID denetleyicinin ayarlari
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Oran kontrol devresi
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Entergral kontrol devresi

o \ e
5
v o
Uy — -
4 /,(:6 HQ’!-fPU-lG}_GOI
'r_“—- _ Signal
|
A Cr
v I-foltenhometer

i

1
V.(8)=|1+— 1|V, (S
o(5) =1+ g g |V

Endustriyel Otomatik Kontrol Sistemleri Y.Dog.Dr.Tuncay UZUN




Turev kontrol devresi
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PID kontrol devresi
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Ayrik devre elemanlari kullanilan kontrol Uygulamalari
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Sivi seviye kontrol sistemi

TN4DD1 T
—> <s
1nF TNADDY “ q
2105( A o
1 7 14 ) 14 RY1*
=L 1000 F
1w ] B — 1/4 CD4016 :
:3 || LM1830 L < v 2N5305
13L| ’—‘ 10 Jg_zz ,.r I} "_( 12
5.3V
o | T =
@ e
oD
CONTAINER
1/4 CDA016 v
START 1 ¢
PROBE Dq [
10k
13 9 {)4 8
1/4 CO4016
1/4 CD4016 Iz Py
4 3
progE ¢ D<} e
I 5
11
Sicaklik kontrol sistemi
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Konum kontrol sistemi
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Fren kontrol sistemi
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