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PID Kontrol Sistemleri Nedir?

Calisma Kagidi

PID kontrolor, bir sistemin hata sinyalini (istenilen deger ile gercek deger arasindaki fark) oransal,
integral ve turevsel terimlere ayirarak bu terimleri agirliklandirip toplayarak bir kontrol cikisi Uretir.
Bu cikis, sistemin davranisini istenen yonde duzeltmek icin kullanilir.

u(t) = K p e(t) + Ki [o~t e(T) dT + K_d de(t)/dt

u(t) = Kontrol Cikisi

e(t) = Hata Sinyali (Istenen - Gercek Deger)
K p = Oransal Kazang

Ki = integral Kazanci

K d = Turevsel Kazanci

Sorular

1. PID kontroldrde 'Integral' teriminin temel gorevi nedir?

Gelecekteki hatayl tahmin etmek

Gecmis hatalarin birikimini ortadan kaldirmak

Sistemin asiri salinimini engellemek

. Bir PID kontrol sisteminde Kp, Ki ve Kd kazanclarinin ayarlanmasi islemine ne ad verilir?

A) Kalibrasyon

B) PID Ayarlama (Tuning)
C) Sistem Tanimlama

D) Geri Besleme Dongusu

3. Turevsel (D) terimi hangi durumda sistemin tepkisini iyilestirmeye yardimci olur?

A) Sistemde buyuk ve surekli hatalar oldugunda

B) Sistemin tepki stresini uzatmak istedigimizde

C) Sistemin asiri salinimini azaltip daha kararl hale getirmek istedigimizde
D) Sistemin baslangictaki tepkisini yavaslatmak istedigimizde

4. Bir 1sitma sisteminde sicaklik kontroll icin PID denetleyici nasil calisir?
5. Bir robot kolunun hassas konumlandirmasinda PID kontrolun rolu nedir?
6. Tanimla: PID Kontrolin Amaci Nedir?

7. Tanimla: PID'deki P (Oransal) Terimi Ne Yapar?

8. Tanimla: PID'deki | (integral) Terimi Ne Yapar?

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

1. C) Gecmis hatalarin birikimini ortadan kaldirmak — integral terim, gecmisteki tiim hatalarin
toplamini alarak sistemdeki kalici hatalar (offset) sifirlamaya calisir.

2. B) PID Ayarlama (Tuning) — PID parametrelerinin (Kp, Ki, Kd) sistemin performansini optimize
edecek sekilde ayarlanmasina PID ayarlama (tuning) denir.

3. C) Sistemin asiri salinimini azaltip daha kararli hale getirmek istedigimizde — TUrevsel terim,
hatanin degisim hizina gore tepki vererek sistemin kararhligini artirir ve asiri salinimlari azaltir.

4. 1. istenen sicaklik (setpoint) belirlenir. 2. Mevcut sicaklik (élctlen deger) okunur. 3. Hata
(Istenen - Mevcut) hesaplanir. 4. PID algoritmasi hata sinyalini kullanarak isitici gliciinti ayarlar (P,
I, D terimleriyle). 5. Sistem sicakhgi istenen degere yaklastikca hata azalir ve kontrol ¢ikisi buna
gore ayarlanir.

5. 1. Hedef konum belirlenir. 2. Kolun mevcut konumu sensérlerle algilanir. 3. Konum hatasi
hesaplanir. 4. PID denetleyici, hatayr minimize etmek icin motorlara génderilecek tork miktarini
belirler. 5. Oransal terim mevcut hataya, integral terim gecmis hatalarin birikimine, tlrevsel terim
ise hatanin degisim hizina gore tepki verir.

6. Bir sistemin ¢ikisini istenen degere getirmek ve orada tutmaktir. Hatalari minimize eder.
7. Mevcut hataya orantili bir kontrol sinyali Gretir. Hata ne kadar blyulkse tepki o kadar gugclu olur.

8. Gecmisteki hatalarin toplamini dikkate alir. Sabit hatalar (offset) ortadan kaldirmaya yardimci
olur.

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



