ELEKTRONIK DENETLEYICILER

Bir kontrol cevriminde bir fiziksel biiyiikliigii (X kontrol
biiyiikliigii) verilen bir degere (W referans biiyiikliigii)
getirmek ve o degerde tutmak iizere kullanilan yapilar.

En basit durumda bu tir bir denetleyici bir
kuvvetlendirici, orantili denetleyici, P-denetleyici.

Genellikle cevrim kazancinin frekansa bagh bir davrams
gOstermesi istenir.

Bununla, hedeften az bir miktarda sapma ve sistemde
olabildigince iyi bir yerlesme amaclanir.

Bu amacla, orantili denetleyiciye bir integral ahc1 (PI-
denetleyici), yahut bir integral alict ve bir tiirev alici
birlikte (PID-denetleyici) eklenir.

PID-denetleyici icin blok sema Sekil-1’de verilmistir.
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Sekil-1. PID-denetleyicinin blok semasi



» PID-denetleyici icin gecis fonksiyonu genel durumda:

Vi(s) S
» PID-denetleyiciye iliskin Bode-diyagramm Sekil-3’de
verilmistir.
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Sekil-2. Sekil-1’deki PID-denetleyicinin frekans egrisi

Genel olarak bir PID-denetleyicinin davranisi:

T(jw)=Kp+ jwry +
(Jw) PTJ Dja)T]




Kp

Ip =

21T,
1
/1= 2TK
rly
» PID-denetleyicinin islemsel kuvvetlendirici ile

gerc¢eklestirilisi Sekil-3’de goriilmektedir.
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Sekil-3. PID-denetleyicinin islemsel kuvvetlendiricilerle
gerceklestirilmesi



Bu devrede temel biiyiikliikler:

seklindedir.
Devrenin jwbolgesindeki davranisi:
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Sekil-1’deki blok semadan hareketle P ve PI devrelerin
davranisi incelenebilir.



