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PID Denetleyici Tasarimi Nedir?

Calisma Kagidi

PID denetleyici tasarimi, bir geri besleme kontrol doéngustnde, sistemin hata sinyaline (referans
deger ile cikis degeri arasindaki fark) oransal, integral ve tlirevsel olarak tepki veren bir
denetleyiciyi ayarlama surecidir. Amacg, sistemin kararliigini, hizini ve hassasiyetini optimize
etmektir.

PID Denetleyici Ciktisi = K p e(t) + Ki f[o"t e(T) dT + K d 4e(t)/d

K_p = Oransal Kazang (Birimsel)
Ki = integral Kazan¢ (1/Zaman)
K_d = Turevsel Kazang (Zaman)
e(t) = Hata Sinyali (Referans - Cikis) (Birimsel)

Sorular

1. Hangi PID terimi, zamanla biriken hatayi telafi etmek icin kullanihr?

A) Oransal (P)

B) integral (1)

C) Turevsel (D)

D) Hepsi

2. PID denetleyici tasariminda, sistemin asiri salinimini azaltmak icin hangi terim éncelikli
olarak ayarlanir?

A) Oransal (P)

B) integral (1)

C) Turevsel (D)

D) Kazanclar (Kp, Ki, Kd)

3. Bir PID denetleyicide 'hata’' (e(t)) neyi ifade eder?

A) Sistemin cikis degeri

B) Referans deger ile cikis degeri arasindaki fark

C) Denetleyici cikis degeri

D) Sistemin giris degeri

4. Basit bir sicaklik kontrol sistemi dustnelim. Odadaki mevcut sicaklik 20°C iken hedefimiz
25°C. PID denetleyici, bu sicaklik farkini (hata) kullanarak isiticiyr kontrol edecektir.

5. Bir robot kolunun belirli bir pozisyona ulasmasi hedefleniyor. PID denetleyici, robot kolunun
mevcut pozisyonu ile hedef pozisyon arasindaki hatayi kullanarak motorlara gonderilecek
komutlari ayarlar.

6. Tanimla: PID Denetleyicinin Acilimi Nedir?
7. Tanimla: PID Denetleyicide Kp Ne ise Yarar?

8. Tanimla: PID Denetleyicide Ki Ne ise Yarar?

Notek ile bu konuyu Al hocayla, Apple Pencil ile calis:
https://apps.apple.com/app/id6766946341
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Cevap Anahtan

1. B) integral (I) — integral (1) terimi, gecmisteki hatalarin toplamini dikkate alarak sistemin kalici
hatasini (steady-state error) sifirlamaya yardimci olur.

2. C) Turevsel (D) — Turevsel (D) terimi, hatanin degisim hizina tepki vererek sistemin ani
degisimlerini sobnimler ve asiri salinimi azaltir.

3. B) Referans deder ile cikis degeri arasindaki fark — Hata sinyali (e(t)), kontrol sisteminin
temelini olusturur ve istenen referans deger ile sistemin gercek cikis degeri arasindaki farktir.

4. 1. Hata (e(t)): Hedef sicaklik (25°C) - Mevcut sicaklik (20°C) = 5°C. 2. Oransal Terim (Kp*e(t)):
Kazanc Kp'ye bagli olarak isitici gliciinii belirler. 3. integral Terim (Ki*[e(t)dt): Zamanla biriken
hatayi azaltmak icin isitici glcUnG artirir. 4. Tarevsel Terim (Kd*de(t)/dt): Sicaklik degisim hizina
gore ani degisimleri sonimleyerek asiri Isinmayi engeller.

5. 1. Hata (e(t)): Hedef pozisyon - Mevcut pozisyon. 2. Kp: Mevcut hataya goére anlik dizeltme
gicd. 3. Ki: Zamanla olusan kalici hatay! (6rnegin strtiinme nedeniyle) ortadan kaldirmak icin
toplam hata Uzerinden hesaplanan ek glc. 4. Kd: Kolun hareket hizina goére titresimleri ve asiri
salinimlari azaltmak icin kullanilir.

6. Oransal-integral-Turevsel (Proportional-Integral-Derivative)

7. Mevcut hataya orantili olarak denetleyici cikisini ayarlar. Hata blyukse cikis bUyuk, hata
kUcukse cikis ktcuktdr.

8. Zamanla biriken hatanin integralini alarak kalici hatayi ortadan kaldirmaya calisir.

Bounlu

TUm kartlar, adim adim ¢o6zimler ve Al hoca destegi Notek uygulamasinda.
Sinav tarihlerini Promy otomatik hatirlaticiya cevirir.

Notek ile bu konuyu Al hocayla, Apple Pencil ile calis:
https://apps.apple.com/app/id6766946341



