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AMAÇLAR 

1. Kontrol ilkelerini kavrayabilme.

2. Servo mekanizmalarda kullanılan elemanları tanıyabilme.

3. D.A ve A.A. motorları açık devre ve kapalı devre hız kontrollerini kavrayabilme.

4. Senkro elemanların yapısını ve çalışma prensiplerini kavrayabilme.

5. İşlemsel yükselteçlerle PID kontrolü kavrayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR


Bu derste motorların pozisyon kontrollerinin ve hız kontrolünün öğrenci tarafından daha iyi kavrayabilmesi için uygulamalar piyasaya yönelik seçilmelidir.


Kontrol sembollerinin daha iyi anlaşılması için öğrenciye ödevler verilmeli,örnek bir proje çizmesi istenmelidir.


PID kontrol modları anlatıkırken, elektronik ve pnomatik kontrolörler kullanılmalı ve bunlarla muhtelif deneyler yapılmalıdır.


Öğrenci bir transmiter, bir PID kontrol cihazı ve bir son sürücü elamanı alarak bir PID kontrol döngüsü oluşturabilmeli ve PID parametrelerini ayarlayabilmeli.

 
Mümkün olduğu kadar çevrede bulunan sanayi kuruluşlarla “teknik  gezi” düzenlenmeli ve çalışır durumdaki PID kontrol sistemleri gösterilmelidir.  

DEĞERLENDİRME TABLOSU

Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 
	KONULAR
	Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

	A. Kontrol ilkeleri

B. Servo mekanizmalarda kullanılan güç kaynakları, potansiyometreler ve yükselteçler

C. D.A.motorun açık devre ve kapalı devre kontrolü

D. A.A. motorun açık devre ve kapalı devre kontrolü

E. Tork Senkro ve Kontrol Senkroların temel yapısı

F. Senkro Konum kontrol sisteminin çalışması ve davranışı
G. Tork İletici ve Alıcısının çalışma prensipleri
H. Diferansiyel kontrol verici ve diferansiyel kontrol alıcısının çalışma prensibi
I. İşlemsel yükselteçler 
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KONULAR

A. Kontrol İlkeleri

AMAÇ: Basit, açık ve kapalı (geri beslemeli) kontrol sistemlerinin çalışmalarını ve sistem parametrelerinin sistem davranışı üzerindeki etkisini kavrayabilme.

DAVRANIŞLAR
1. Basit  kapalı devre kontrol sisteminde kullanılan temel blokları tanır.

2. Hatayı düzeltici etkisi olarak negatif geri besleme prensiplerini, kararsızlık oluşmasına neden olan pozitif geri beslemeyi kavrar.

3. Geri beslemeli sistemin örneklerini tanır ve açıklar.

4. Aktarım fonksiyonu deyimini çıkışın girişe oranı olarak kavrar.

5. Basit bir geri CR ve basit bir ileri CR devreleri için transfer fonksiyonu hesaplar.

6. Pozitif ve negatif geri besleme ile kapalı devre transfer denklemlerini hesaplar.

B.Servo mekanizmalarda kullanılan güç kaynakları, potansiyometreler ve yükselteçler

AMAÇ: Servo mekanizmalarda kullanılan elemanları tanıyabilme.

DAVRANIŞLAR
1. AA ve DA güç kaynaklarının ve servo sistemlerle kullanılan referans kaynakların amaçlarını açıklar.
2. Güç kaynaklarının, yükselteç ve potansiyometre gibi elemanlara nasıl bağlandığını açıklar.
3. Bir referans kaynağının ve güç kaynağının amaç ve özelliklerini açıklar.
C. D.A.Motorun açık devre ve kapalı devre kontrolü

AMAÇ: D.A.motorunun açık devre ve kapalı devre (geri belemeli) hız kontrolünü kavrayabilme. 

DAVRANIŞLAR
1. D.A. motorunun açık devre ve kapalı devre kontrolünü yapar ve kapalı devre kontrolün avantajlarını kavrar.

2. Yükselteç doyumunun sistem kazancı üzerindeki ciddi bir etkisi olduğunu açıklar.

D. A.A.motorun açık devre ve kapalı devre kontrolü

AMAÇ: A.A motorunun açık devre ve kapalı devre (geri belemeli) hız kontrolünü kavrayabilme. 

DAVRANIŞLAR
1. Bir kontrol devresinde,  alternatif akımın davranışını kavrar.

2. Bir faz kaydırıcının amacını açıklar.
3. A.A.motorun açık devre ve kapalı devre kontrolünü yapar ve kapalı devre kontrolünün avantajlarını açıklar.

E. Tork Senkro Ve Kontrol Senkroların Temel Yapısı

AMAÇ: Tork senkro ve kontrol senkroların temel yapısını tanıyabilme.
DAVRANIŞLAR
      1.  Çeşitli senkrolar arasındaki benzerlikleri açıklar.

2.  En sık rastlanan senkroların; fark ileticiler ve alıcıları, kontrol ileticileri ve alıcıları gibi örneklerin çalışmasını açıklar.
3 Senkroların sıfır konumunun ayarlanmasını açıklar.

4 Standart yöntemlere göre TX (Tork vericisi), TDX(Türev alıcı, tork vericisi), TR(Tork alıcısı), CD (Kontrol verici), CDX(Türev alıcı kontrol vericisi) veya CT(Kontrol transformatörü) senkrolarının sıfır konumu ayarlarını yapar.

F. Senkro konum kontrol sisteminin çalışması ve Davranışı

AMAÇ: Senkro konum kontrol sisteminin çalışması ve davranışını açıklar.
DAVRANIŞLAR
      1.   Bir senkro konum kontrol sisteminin çalışmasını ve davranışını açıklar.
2 Böyle bir sistemde takometre geri beslemesinin yararlı etkisini açıklar.

3 Bir AA. Motorunun konumunu kontrol etmek için bir kontrol vericisini ve kontrol transformatörünün bağlantısını yapar.

G. Tork İleticisi ve Alıcısının Çalışma Prensipleri

AMAÇ: Tork ileticisi ve alıcısının çalışma prensibini kavrayabilme.

DAVRANIŞLAR
      1.    Tork ileticisi ve tork alıcısının çalışma prensiplerini kavrar

2.  Stator ve rotor enterkonnekte bağlantılarının değişiminin etkilerini açıklar.

3.   Mekanik bir hareketin,bir kablo üzerinde elektriksel olarak nasıl iletildiğini açıklar.
H. Diferansiyel kontrol verici ve diferansiyel kontrol alıcısının çalışma prensibi

AMAÇ: Diferansiyel kontrol verici ve diferansiyel kontrol alıcısının çalışma prensibini kavrayabilme.

DAVRANIŞLAR
      1.  Diferansiyel kontrol vericilerinin ve diferansiyel kontrol alıcılarının  çalışma prensiplerini ve kullanışını açıklar.

2. Bir senkro sistemin performansına çeşitli rotor ve stator bağlantılarının etkisini kavrar.

I.İşlemsel yükselteçler

AMAÇ: Kontrol sistemlerinde geri beslemeli olarak kullanılan yükselteçlerin ve ön yükselteçlerin çeşitlerini tanıyabilme.

DAVRANIŞLAR

1. Sinyallerin birleştirilmesi, gerilimin yükseltilmesi, sinyallerin düzeltilmesi, sinyallerin dönüştürülmesi ve empedans düzeyinin değiştirilmesi için kullanılan işlemsel yükselteçlerin özelliklerini açıklar.

2. Uygulamalarda  kullanılan işlemsel yükselteçlerin özelliklerini ve kullanımlarını açıklar.

3. Orantılı kumanda (P), orantılı+integral kontrol (PI), orantılı+integral+türevsel (PID) kontrölün uygulamasında sistemin çalışmasında meydana gelen iyileşmeyi tanır.
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