
ELEKTRON!K DENETLEY!C!LER

!"Bir kontrol çevriminde bir fiziksel büyüklü"ü (X kontrol 

büyüklü"ü) verilen bir de"ere (W referans büyüklü"ü)

getirmek ve o de"erde tutmak üzere kullanılan yapılar.

!"En basit durumda bu tür bir denetleyici bir 

kuvvetlendirici, orantılı denetleyici, P-denetleyici.

!"Genellikle çevrim kazancının frekansa ba"lı bir davranı#
göstermesi istenir. 

!"Bununla, hedeften az bir miktarda sapma ve sistemde 

olabildi"ince iyi bir yerle#me amaçlanır.

!"Bu amaçla, orantılı denetleyiciye bir integral alıcı (PI-

denetleyici), yahut bir integral alıcı ve bir türev alıcı

birlikte (PID-denetleyici) eklenir. 

!"PID-denetleyici için blok #ema $ekil-%’de verilmi#tir.
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$ekil-%. PID-denetleyicinin blok #eması



!"PID-denetleyici için geçi# fonksiyonu genel durumda: 
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!"PID-denetleyiciye ili#kin Bode-diyagramı $ekil-3’de 

verilmi#tir.
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$ekil-2. $ekil-%’deki PID-denetleyicinin frekans e"risi 

Genel olarak bir PID-denetleyicinin davranı#ı:
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!"PID-denetleyicinin i#lemsel kuvvetlendirici ile 

gerçekle#tirili#i $ekil-3’de görülmektedir. 
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$ekil-3. PID-denetleyicinin i#lemsel kuvvetlendiricilerle 

gerçekle#tirilmesi



Bu devrede temel büyüklükler: 
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#eklindedir. 

Devrenin jωωωω bölgesindeki davranı#ı:
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$ekil-%’deki blok #emadan hareketle P ve PI devrelerin 

davranı#ı incelenebilir. 


