Endustriyel Otomatik Kontrol Sistemleri
Y.Dog¢.Dr. Tuncay UZUN, EHM 5401

Dersin Konusu: Mikroiglemci Temelli Sistem ile Kontrol ve
Uygulamalari

Dersin Amaci:

Mikroislemcili sistem kullanan enduistriyel otomatik kontrol
sistemlerinin denetleyici ozellikleri, ic donanimi ve elektronik
devrelerinin incelenmesi, uygulama devrelerinin analizi,
incelenmesi ve tasarlanmasinin o6gretilmesidir.

Mikroislemcili Kontrol Sistemlerinin Ozellikleri
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Mikroigslemcili Kontrol Uygulamalari
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Devir Hizinin Olgiilmesi (Donanim)
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Cp : Kodlayict darbe sayisi C

Ct : saat darbelerinin sayisi n= E

m : kodlayict tur sayisi Ctm/ I,

Te :saat darbesi perivodu
Burada kullanilan mil kodlayici bir turda 1024 darbe uretir.

Referans saat frekansi 2 MHz, peryot 2.3 ms ise devir hizi dlgum
araligi 25.5-4883 rpm (devir/dak.). Bagil hata en fazla %0.123
olur.
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Devir Hizinin Olgiilmesi (Yazilim)
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Konum kontrol sistemi
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Sicaklik ON/OFF Kontrol Sistemi
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Sicaklik PID Kontrol Sistemi

Steam
g
P:ﬁ ——N Bk (] >
Coiict ’ Valve _g
Oy
Microcomputer \ )
Control Thermocoupi
P;rt (—— AD

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




Control
Panel

Trafik Kontrol Sistemi
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Programlanabilir Lojik Denetleyici (PLC) ile Kontrol
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Kisisel Bilgisayar (PC) ile Kontrol
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Kisisel Bilgisayar ile Sicaklik Kontrol .
Uygulamasi
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Computer Integrated Manufacturing (CIM) Systems
Computer Aided Design (CAD)
Computer Aided Engineering (CAE)
Computer Aided Manufacturing (CAM)
Computer Numerical Control (CNC)
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