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DENEY la  BASINC KONTROLU

Giris

Basing prosesi egitim setinin amaci, g¢alisilan basing denetim sisteminde
denetim teorisinin pratik uygulamasini vermektir. Bu, teoriyi deneylerle gésterecek ve
boylece simfta ve ders kitabinda verilmis olan bilgileri takviye edip yeniden gézden
gegirecek olan bir seri deneylerin yapilmasiyla basarilabilir. Egitim setinin deneyleri
esnasinda kullanici daha sonraki is hayatinda kendine olan giiveni gelistirecek olan
endiistriyel bir denetim ekipmanim kullanmis olacaktir.

Egitim seti sekil-1 de g&sterilmistir.
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Pressure Process Training System

Basing Prosesi Egitim Sistemi

Deney sistemi bir rezervuardan santrifiij pompa yardimiyla suyun saglandig:
bir biriktirme kabi igerir. Su bir kontrol vanasindan (PCV) gecerek biriktirme kabina



ulasmak suretiyle kap i¢indeki basinc arttirir ve elle kumanda edilen bir igne vana
yardimryla tekrar rezervuara akabilir. Pompa akisa bozan etkiyi miimkin kilan elle
kumanda edilen bir bypass vanasina sahiptir.

Biriktirme kabi icindeki basing kap tlizerine monte edilen bir basing
transmitteri yardimiyla lgiiliir. Basing transmitterinden gelen sinyal deneticiye (PIC)
proses degiskeni saglar. Denetici giktis1 basinghi hava kaynagimi ayarlayarak PCV ve
bunun sonucu olarak akis ve biriktirme kabindaki basinci kontrol eden basing
transmitterine ,I/P, akim saglar.

Basin¢ denetim sistemi bilesenleri:

Teorinin ozeti

Denetim sisteminin amaci alinan proses degiskenini (PV) , 6rnegin biriktirme
kab1 i¢indeki basing, gerekli olan degere veya set noktasina (SP) esitlemektir. Bu
denetici icinde sapmanin ,d, 6l¢iilmesiyle basarlir. Burada set noktasi ve ve proses
degiskeni arasindaki fark ,d, asagidaki sekilde ifade edilir;

d=SP-PV
Denetici ¢iktist ,0, denetim algoritmasinin fonksiyonu olan sapmanin bir fonksiyonu
olan ;

0 = f(d) dir.

Denetici ¢iktisi, bir vanay1 kontrol eden ve sapmay1 azaltma igi géren I/P donistiirtict
bir cihaza beslenir. Yani eger basing ¢ok diisiikse denetim vanasi agilacaktir, bu
sekilde daha fazla su biriktirme kabina girecek ve basiner arrtiracaktir.

Bundan dolay1 bir denetim sistemi en azindan {i¢ elemana sahip olmak zorundadur.

1. Kontrol edilen proses degiskeninin miktarim 6lgecek ve degeri deneticiye
gonderecek bir transmitter

2. Transmitterden gelen degere denetim stratejisini uygulayan ve denetim elemanina
cikt1 saglayan bir denetici

3. Denetim elemani, 6rnegin bir vana

Denetici tipi:

a. Orantli denetici (P)
b. Orantili integral denetici (PI)
c. Orantili integral tiirevsel denetici (PID)

a. Orantili denetici
Amag: Oransal bantin anlamim gelistirmek

Hazirhk



Deneye baslamadan énce sistem tlizerinde asagidaki hazirliklar yapilmis olmalidir.

1. Surezervuarimn i¢i 191t su ve 1 It korozyon dnleyici sivi ile doldurulmusg
olmalidir.

2. Biriktirme kabi igne vanasin kapatin ve bypass vanasin agin.

3. Deneticiyi elle kumanda moduna getirin ve kontrol vanasim agarak ¢iktiy1 arttirin,

4. Biriktirme kab1 i¢indeki basinci yaklasik 80 mb ‘a yiikseltin.

5. Denetici giktisini sifira getirmek suretiyle kontrol vanasim kapatin ve basingh
hava kaynagini kesin. (basingli hava degeri 1.4 bar olarak ayarlanmis olmalidir)

6. Pompay1 kapatin.

Denetici

1. FUNC tusuna iki kez basarak RESET time degerini 0’a getirin.
2. Ayni tusa tekrar basarak PROP BD degerini 25’¢ getirin.
3. RATE degerini OFF pozisyonuna alin.

Deney

1. Deneticiyle elle kumanda modunda ¢ikt: hala O degilse bu degeri 0 yapin.

2. SPLOC ekranina dénerek denetici set noktasini proses degiskenine esitleyin.

3. ELLE kumanda modundan OTOMATIK mod’a ge¢in.

4. Proses degeri (PV), set Noktasi (SP), Sapma (d) ve ¢ikt1 (O) degerlerini kaydedin.

Ayni islemleri yeni set noktasini set noktasini PV degerinin yiizdeleri seklinde
arttirarak PB nin 50, 100, 200 ve 400 degerleri i¢in tekrarlayin.

h

Hesaplamalar ve tartismalar.

Buldugunuz sonuglari sapmaya karsi grafige gegirin. (d ye kars1 O)

Her bir PB degeri i¢in egimleri hesaplayin.

Orantil1 denetim icin ¢iktiyi sapmanin bir fonksiyonu olarak ifade edin.
PB=50 degerinde set noktasindan %13 bir sapma degerinde ¢ikt1 ne olacaktir?

Ja Lo B —

Tasma akimh denetim

Amag : Bu deneyin amaci, tagma akimi séz konusu oldugunda sirasiyla oransal,
orantili integral ve orantili integral denetimin sinirlamalarini gostermektir.

Tasma akimh oransal denetim

Hazirhik:

1. Gii¢ anahtarini agin ve denetici otomatik ayarlarin bitirdikten sonra denetim
algoritmasinda RESET degerini 50.0 ‘a getirin. Gerekli ise girig ve set noktasi
araligim 500 veya biriktirme kabi igindeki olusabilen en yiiksek basinca getirin,
Biriktirme kab1 igne vanasini kapatin ve bypass vanasini agin.

Basingli hava kaynagini agin ve giris basincim 1.4 mb’a ayarlayin. Pompay1 agarak
pompa hizini en yiiksek degere getirin ve by pass vanasini kapatin.
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4. Deneticiyi elle kumanda moduna getirin ve denetim vanasim agarak ¢ikti degerini

%40 olarak ayarlaym.

5. Biriktirme kabinin ¢ikis vanasim agin ve vana pozisyonunu gostergedeki basing
yaklagik 200 mb’a gelene kadar degistirin. Basing yatigkin duruma gelene kadar
bekleyin.

Deney:

1. Elle dentim modunda deneticiyle basinc1 100mb kadar degistirmeyi deneyin. Bu
denetici ¢iktisinin degismesine neden olacaktir.

2. Denetici ¢iktisim tekrar eski konumu olan %40°a getirin ve basincin yatigkin
duruma gelmesine miisaade edin. Asagidaki denetici ayarlarini yapin. PB=100,
RATE=O0FF ve SP=PV. SP degerini kaydedin.

3. Deneticiyi elle kumanda modundan otomatik moda getirin.

4. Set noktasini 100mb arttirin ve bu degeri kaydedin.

5. Basing yatiskin duruma gelene kadar bekleyin ve PV son degerini kaydedin.

6. Dijital gostergeyi izleyerek belirli zaman araliklariyla bu degerleri kaydedin.

7. En son yatigkin durum sapmasini hesaplayin.

8. Deneticiyi elle kumanda modunda %40 degerine getirin ve orjinal set noktasina
getirin. Sistemin yatigkin hale gelmesini bekleyin vaye gerekiyorsa elle kumanda
modunda set noktasini proses degerine esitleyin.

9. PB degerini %40 ‘a degistirerek deneyi tekrarlayin.

10. Deneyleri PB degerleri sirastyla %30, %20, %15 ve %12 i¢in tekrarlayin.

Hesaplamalar ve tartismalar.

L
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Her bir deney i¢in en son yatiskin durum sapmasini set noktasi degigiminin
yiizdesi olarak hesaplayin ve % sapmay1 PB degerine kars: grafige gecirin.
Pompa hizim degistirmek suretiyle sistemdeki degisimi gozleyin. Bozan etki.
Elle denetim modunda yeni bir set noktasina esit olan kararh bir basing elde etmek
icin edindiginiz tecriibeyi yorumlayin.

Set noktasindaki herbir degisimden sonra PB ile yatigkin durum degerinin nasil
degistigi bilgisinden sistem i¢in hangi Pbdegerinin uygun olacagim tartigin ve bir
PB degeri 6nerin.

Denetim sisteminin igne vana pozisyonu ve pompa hizindaki degisime tepkisini
tartigin.

Oransal denetimin bir fonksiyonu olarak yatiskin durum sapmasini tanimlayan
matematiksel bir baginti 6nerin.

PB nin kiiciik degerlerinin kullanilmasinin sistem tizerindeki etkisi ne
olabilecegini tartigin.

Integral denetim

Tasma akiml integral denetim

Bu boliimde bir dnceki Deneylarda kullandiginiz PB degerlerinde integral zamani
veya reset orani (IAt) 1 degistirmek suretiyle yeni yatiskin durum degerinden
sapmalar gozleyin.
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Amag: Bu deneyde amag integral deneticinin yatigkin durum sapmasini nasil
azaltabilecegini gostermektir.

Hazirhik:

I

Gii¢ kaynagim agin. Deneticinin kendi ayarlanini yaptigindan emin olduktan sonra
giris ve set noktasi araligini gerekli ise 500mb veya biriktirme kab: igindeki gergek
basinca esitleyin.

Biriktirme kab1 igne vanasim kesin ve bypass vanasini agin.

Basingli hava kaynagini agin ve giris basincimi 1.4bar’a ayarlaymn. Pompay1
calistirin ve hizi maksimuma getirin. by-pass vanasini kapatin.

Deneticiyi elle kumanda moduna getirin ve denetim vanasini agarak ¢iktiy1
yaklasik %40 agin.

Biriktirme kab: igne vanasini kabin ig¢indeki basing yaklasik 200 mb olana kadar
agin ve basincin sabit kalmasini saglayin.

Denev:

1.
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Denetici elle kumanda modunda iken ¢iktiy1 %40 ‘a getirerek asagidaki ayarlan
yapin. PB=20 Rate=off, IAt=4 ve SP=PV. SP degerini kaydedin.

Deneticiyi elle kumanda modundan otomatik moda getirin.

Set noktasi1 100mb kadar arttirarak bu degeri kaydedin.

Zamanla meydana gelen degisimi kaydedin. t-PV

Basing sabit kalana kadar bekleyin.

Set noktasinin orjinal degerine geri dontin. Basing sabit kalana kadar bekleyin.
[At=2 degeri alarak deneyi tekrarlayin.

Deneyleri IAt=1 ve 0.02 alarak yeniden deney yapin.

Farkli PB degerlerinde bu deneyleri yeniden tekrarlayin.

Optimum PB ve [At degerlerini bulun.

. Igne vana yardimiyla tasma akimim arrtiracak yonde kiiglik bir bozan etki vererek,

sartlarin sabit kalmasina miisaade edin ve igne vanay1 orjinal pozisyonuna getirin.
Ayni seyi bu kez de tasma akimini azaltacak yonde deneyin.
Pompa hizim degistirerek ayni islemleri tekrarlayin.

Hesaplamalar ve tartismalar:
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Integral denetim ile sadece oransal denetimi karsilagtirin.

Biriktirme kabi igindeki basincin degisim tarzini oransal ve oarnsal + integral
denetim oldugunda karsilastinn.

Yatiskin durum sapmasini azaltmak i¢in hangi [At degerleri kullanilmalidir.
(Kigiik veya biiytik)

Cok kiigiik IAt degerleri kullanilmasinin dezavantajlar nelerdir. Bazi sonuglar
gdstererek cevabinizi verin.

Sonuglariniza gére osilasyon olmaksizin en iyi tepkiyi verecek PB ve IAt degerleri
dnerin.

Denetim sisteminin bozan etkilere gore nasil davrandigini tartigin.



QOrantili-integral-tiirevsel denetici

Amac

PID denetici basing denetimini iyilestirmesine karsin, set noktasi bir ramp

fonksiyonu ile degistiginde herzaman tiirevsel terimi kullanmanin miimkiin
olmadigini gstermek ve tagma akimli sistemde set noktasini ramp fonksiyonu olarak
degistirmek suretiyle basing sisteminin tepkisini incelemek.

Hazirhk

i

Gii¢ anahtarini agin ve deneticinin kendi ayarlanim yaptigindan emin olduktan
sonra eger gerekliyse giris ve set noktasi araligim 500 ‘e veya gergek basinca
karsilik gelen degere getirin.

2. Biriktirme kabi igne vanasim kapatin ve by-pass vanasini agin.

3. Basingli hava kaynagin agin ve giris basincini 1.4 bar’a getirdikten sonra pompay1
calistinin ve hizi maksimuma getirin. By-pass vanasim kapatin.

4. Denetici elle kumanda modunda iken denetim vanasim agarak ¢ikt: degerini %25
degerine getirin.

5. Biriktirme kab1 igne vanasini agarak kap igindeki basincin yaklagik 100 mb
olmasini saglayin.

6. Basincin sabit bir hale gelmesini bekleyin.

Deney

1. Elle kumanda modunda deneticiyle PB (500) ve IAt (5) degerlerini daha 6nceki
deneylerde kara verilen en uygun degerlere ayarlayin. Tiirevsel terimi Dat’ yi OFF
olarak ayarlayin. SP=PV yaparak bu degerleri kaydedin.

2. Deneticinin set noktasi ramp fonksiyonunu etkili hale getirin (RATE=999) ve
enson SPLOC degerini baslangig SPLOC art1 50 mb olarak ayarlayin ve bu
degerleri kaydedin.

3. Recorder hizim 600 mm/hr olarak ayarlayin.

4. Deneticiyi elle kumanda modundan otomatik moda getirin.

5. Baslangi¢ degerlerini kaydetmek igin kisa bir siire bekleyin ve sonra otomatik
moda gegmek suretiyle ramp fonksiyonunu baslatin. Bu SP degerlerinin kagit
tizerinde cizilmesini miimkiin kilacaktir. Denetici ¢iktis1 ve SPLOC degerlerini
belirli zaman araliklariyla kaydedin. Basincin yeni set noktasina ulagsmasini
bekleyin.

6. Tekrar bir ramp giris vererek orjinal set noktasina geri doniin.

7. Deneyi minimum tiirevsel denetimi verecek Dat=1 degeriyle tekrarlayin. Bu adim
basariyla geciliyorsa daha yiksek Dat degerleriyle ¢aligin.

8. Kagidi recorderden ¢ikarin ve kagit tizerinde set noktalarini isaretleyin.

Hesaplamalar ve tartismalar:

&

Set noktas: ramp fonksiyonuyla degistiginde, tiirevsel terimin ifadesi basing
denetim sisteminin performansini nasil degistirir? Basing denetim sisteminin
performans: iyilesir mi?



2. Basing deneticisine tiirevsel terimi ilave etmenin dejavantajlan veya avantajlarn
olabilir mi?

3. Bu sisteme tiirevsel denetimin ilave edilmesindeki sinirlamalar nelerdir? Proses
degiskeninin sekli basing denetimine tiirevsel terimin ilavesinde nigin gligliige
sebep olabilir?
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