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AMAÇLAR 

1. Endüstride kullanılan Otomatik Kontrolun temel kavramlarını açıklayabilme.

2. Otomatik Kontrol sembollerini kullanabilme.

3. Kontrol yöntemlerini tanıyabilme.

4. Kontrol sistemlerinin kararlılığını açıklayabilme.

5. Son sürücü elemanlarını kullanabilme.

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

2. PID kontrol modları anlatılırken, elektronik ve Pnomatik denetleyici kullanılmalı ve bunlarla çeşitli deneyler yapılmalıdır.

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

4. Mümkün olduğu kadar çevrede bulunan sanayi kuruluşlarına teknik gezi düzenlenmeli ve çalışır durumdaki PID kontrol sistemlerini yerinde görmesi sağlanmalıdır.

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. 
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KONULAR

A. OTOMATİK KONTROL KAVRAMLARI

Amaç: Otomatik Kontrolün temel kavramlarını açıklayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kontrol kavramlarını tanımlar.

1.1. Otomatik kontrol sisteminin amaçlarını açıklar.

1.2. Otomatik kontrol sisteminin temel elemanlarını tarif eder.

1.3. Kontrol değişkenlerini tarif eder.

1.4. Referans (set point), hata, süreç (kontrol edilen) değişkeni ve ölçüm (kontrol eden) değişkenini tarif eder.

1.5. Maksimum aşma (Overshoot), Yükselme zamanı (Rise time), ölü zamanı(dead time), durulma zamanı (Settling time) ve hatayı (off-set) tanımlar.

1.6.  Kontrol sisteminde kararlılık hakkında bilgi verir.

1.7. Ölçme organı, kontrol organı, kontrol edilen sistemi tarif eder.

1.8.  Ölçme organı seçilirken dikkat edilecek hususları açıklar.

B. OTOMATİK KONTROL SEMBOLLERİ

Amaç: Otomatik Kontrol sembollerini tanıyabilme ve projelerde uygulayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kontrol sembollerini tanır ve kullanır.

1.1 Kontrol cihazı sembolünü tanır.

1.2 Transmiter sembolünü tanır.

1.3  Gösterge (Indicator) sembolünü tanır.

1.4 Seviye, basınç,  debi, akım, sıcaklık, nem, ağırlık vb. gibi değişkenlerin sembollerini kullanır.

1.5 Aynı sembollerin birinci, ikinci veya üçüncü sırada kullanıldıklarında ne anlama geldiklerini bilir.

1.6 Bir PID (Process Information Diagram) yi okur, açıklar ve yorumlar.

1.7 Bir süreç için PID diyagramı çizer.

C. OTOMATİK KONTROL YÖNTEMLERİ

Amaç : Otomatik Kontrol yöntemlerini kavrayabilme ve kullanabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1.1 Açık çevrim  ve kapalı çevrim kontrol sistemlerini tanımlar, kullanır ve ayarlar.

1.2 Açık çevrim kontrol sistemlerini, kullanıldığı yerleri ve çeşitleri hakkında örnekler verir.

1.3 Kapalı çevrim kontrol sistemlerinin türlerini açıklar.

1.4 Elle kumanda kontrol sistemini (Manual Control ) tarif eder.

1.5 Geri beslemeli kontrol sistemini (Feedback Control ) tarif eder.

1.6 ON/OFF kontrol sistemini tarif eder.

1.7 Sabit bantlı (Histerisiz) on/off kontrol sistemini açıklar.

1.8 Sürekli kontrol sistemini ( Continuous Control) tarif eder.

1.9 Oransal (Proportional) kontrol yöntemini tanımlar.

1.10 Oransal bandı tanımlar.

1.11 Oransal band ve kazanç arasındaki ilişkiyi hesaplar.

1.12 Adım fonksiyonuna (Step pulse) göre oransal kontrol cihazının çıkışını grafiksel olarak çizer, oransal bandın değişmesiyle grafiğin nasıl değiştiğini açıklar.

1.13 Kontrol elemanı olarak Oransal Kontrolü kullanan örnek problemler çözer,

1.14 Op-Amp’lar kullanarak bir Oransal Kontrol devresi çizer ve çalışmasını açıklar.

1.15 Oransal Kontrolün yetersiz kaldığı durumları açıklar.

1.16 Entegral (Integral) kontrol yöntemini açıklar.

1.17  Oransal Kontrolün düzeltemediği hatayı, integral kontrolun niçin ve nasıl düzelttiğini açıklar.

1.18  Adım fonksiyonu (Step pulse) göre integral kontrol cihazının çıkışını grafiksel olarak çizer.

1.19  “İntegral Sabiti” ni tanımlar.

1.20  Oransal bandın integral sabiti üzerindeki etkisini açıklar.

1.21  P+I çalışan bir kontrol cihazına farklı sinyaller uygulayarak çıkış dalga şekillerini çizer.

1.22  Op-Amp’lar kullanarak bir integral kontrol devresi çizer ve farklı zamanlara göre çıkış gerilimini hesaplar.

1.23  Op-Amp’lar kullanarak bir P+I kontrol devresi çizer ve farklı zamanlarda çıkış gerilimini hesaplar.

1.24  Türev (Derivative) kontrol yöntemini tanımlar.

1.25  “Türev Sabiti” ni tanımlar.

1.26  Hatayı azaltmak için türev kontrola olan ihtiyacı belirtir ve grafiklerle açıklar.

1.27  “Türev Sabiti” nin değiştirilmesinin etkilerini grafiklerle gösterir.

1.28  Türev kontrole ihtiyaç duyan ve duymayan sistemleri örneklerle açıklar.

1.29  Op-Amp’lar kullanarak bir Türev Kontrol devresi çizer ve farklı Türev Sabiti için çıkış gerilimini hesaplar.

1.30  Op-Amp’lar kullanarak bir P+D devresi çizer ve çalışmasını açıklar,

1.31  P+I+D kontrola olan ihtiyacı açıklar.

1.32  Op-Amp ’lar kullanarak bir P+I+D kontrol devresi çizer ve çalışmasını açıklar.

1.33 P+I+D çalışan bir kontrol sisteminin analizini yapar, giriş ve çıkış sinyallerin grafiklerini çizer, sayısal değerleri hesaplar.

1.34  Bir P+I+D kontrol cihazında düz/ters orantı, minimum alarm değeri, max alarm değeri, son sürücü elemanının normal çıkış seviyesi (bias), ölçme aralığı, uzaktan kontrol (remote) gibi seçenekleri değiştirir ve ayarlar.

1.35  PLC+SCADA olarak çalışan bir kontrol sisteminde kontrol parametrelerini ve PID parametrelerini ayarlar.

D. MUHTELİF  KONTROL YAPILARI
Amaç: Mimari  yapısı olarak birbirinden farklı olan kontrol sistemlerini tanıyabilme

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Mimari olarak birbirinden farklı olan kontrol sistemlerini tanımlar,

1.1  Batch kontrol sistemlerini tarif eder.

1.2  Kaskad  kontrol sistemlerini tarif eder.

1.3  PLC kontrol sistemlerinin yapısını çizer

1.4  Dağıtılmış Kontrol Sistemlerini  (DCS) tarif eder,

1.5  PLC+SCADA şeklinde çalışan kontrol sistemlerini açıklar,

1.6  PLC ile DCS arasındaki farklılık ve benzerlikleri açıklar.

1.7  PLC ile DCS arasındaki Hibrid Kontrol sistemlerini açıklar. 

E. KONTROL SİSTEMLERİNDE KARARLILIK

Amaç: Kontrol sistemlerinde karalılığı kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kontrol Sistemlerinin kararlı çalışmasını sağlar.

1.1  Kararlı, karasız , aşırı ve kritik sönüm kavramlarını şekil üzerinde açıklar.

1.2  Kontrol sisteminde değişkenin zamana karşı grafiğini çizer ve bu grafik üzerinden sistemin kararlılığı hakkında yorumlar yapar.

1.3  PID değerlerinin kararlılık üzerindeki etkisini açıklar.

1.4  Kararlı bir çalışma için P,I ve D değerlerini ayarlar (tuning).

F. SON SÜRÜCÜ  ELEMANLARI

Amaç: Kontrol sisteminde Son Sürücü Elemanının yerini açıklayabilme ve kullanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler)
1. Son Sürücü Elemanlarını Kontrol sisteminin bir parçası olarak tanır.

1.1 Pnömatik on-off vanaları son sürücü elemanı olarak kullanır.

1.2 Pnömatik oransal vanaları son sürücü elemanı olarak kullanır.

1.3 Step motorları son sürücü elemanı olarak kullanır.

1.4 AC ve DC motorları son sürücü elemanı olarak kullanır.
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