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DENEYSEL KARISTIRMA iSTASYONUNUN DEBi KONTROLU

1. GIRIS

Uretim endiistrisinde, tank sistemleri ¢ok farkli uygulama alanlar1 bulmaktadir. Tekstil, gida,
kagit ve kimya endiistrisinde; karistirma, 1sitma, ¢oktiirme ve ¢alkalama islemleri icin yaygin
olarak kullanilmaktadir. Debi kontrolii; gii¢ iireten proseslerdeki buhar jeneratorlerinde,
reaktorlerde, yag ya da gaz iiretim endiistrisindeki depolama tanklar1 gibi farkli miithendislik
alanlarinda ©nemli uygulama alanlarina sahiptir. Goriildiigii lizere endiistriyel
uygulamalardaki bu yayginlik tank sistemlerinin debi kontroliiniin de Onemini ortaya
koymaktadir. Farkli tank sistemlerinin seviye ve debi kontrolii i¢in PID kontrolden, yapay
sinir ag1 temelli kontrol sistemlerine kadar bir¢ok kontrol metodu kullanilmaktadir.*

* [. Eski, Deneysel Karigtirma Istasyonunun Yapay Sinir Ag1 Kontrol Sistemi ile Debi Kontrolii, 15. Ulusal Makine Teorisi Sempozyumu
(UMTS 2011), Nigde Universitesi, Nigde, sayfa 281-287, 16-18 Haziran 2011.

2. DENEYIN AMACI

Deneyde kullanilacak olan karigtirma istasyonu, ii¢ farkli depo tankindan gelen sivilar i¢in
istenilen oranlarda karistirma islemini yapmaktadir. Depo tanklarina gelen sivi, pnomatik
tahrikli iki yollu kiiresel valf vasitasiyla ana tanka pompalanir. Ayrica deney diizenegi ile ana
tanktaki sivi seviyesi ikili kontrol ile ayarlanabilmekte ve ana tanka olan akisin kapali cevrim
debi kontrolii yapilabilmektedir. Karistirma istasyonunun kontrolii i¢in kullanilan FluidLab
programinda, P, I, P1, PD ve PID kontrol organlar1 kullanilabilmetedir.

3. DENEYSEL KARISTIRMA iISTASYONU VE SISTEM BiLESENLERI

Karistirma istasyonu;

e 3 adet depo tanki,

e ] adet ana tank,

e Muhtelif sayida seviye sensorleri,

e 2 adet pompa,

e 3 adet pnomatik tahrikli 2-yollu valf,

e [ adet debi ol¢er,

® Dbasing ve sicaklik sensorleri,

e kompresor ve giic linitesinden,
olusur. Sistem bilesenleri Sekil 1’de goriilmektedir. Depo tanklarindan herhangi birinden
gelen sivi, iki yollu pnomatik valf vasitasiyla kontrol edilen ana tank icine pompalanir.
Tanklardaki su seviyesi, her bir tankin altinda bulunan ultrasonik seviye sensorleri ile
denetlenir. Depo tanklarinin minimum ve maksimum degerleri asagidaki gibidir:

e Debi : 0-9 (I/min)

e Basic : 0-100 (mbar)

e Sicaklik : 0-100 (°C)



Sekil 1. Karistirma istasyonu ve sistem bilesenleri.

Sekil 1°de goriilen sistem bilesenleri, sekil iizerindeki numaralandirilmalarina gore su
sekildedir;

Pompa

2 yollu kiiresel valf
Kapasitif seviye sensorii
Depo tanki

Baglant1 bordu

Ana tank

Debi dlcer (mekanik)
Debi dl¢ger (elektriksel)
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Sekil 2’de de karistirma istasyonunun gercek goriiniimii ve sematik goriiniimii yer almaktadir.

Sekil 2.a. Karigtirma istasyonu b. Karistirma istasyonunun sematik goriintimii



4. DENEYIN YAPILISI

Karistirma istasyonu bilgisayar iizerinden kontrol edilmekte olup, 7 adet sensor verisi (dijital
girisler) Easyport DA {iizerinden bilgisayar tarafindan okunmakta ve 3’ii 2-yollu valf ve 2’si
de pompa kontrol sinyali olmak iizere, 5 dijital ¢ikis sisteme gonderilmektedir. Sekil 3’te
sistem kontroliinii gerceklestirdigimiz FluidLab programinin arayiizii goriilmektedir. Sekilden
de goriildiigii lizere, arayiiz iizerinden sistem modeli, dijital giris ve ¢ikislar goriilebilmekte,
PID parameterleri ayarlanabilmekte ve kontrol islemi gerceklestirilebilmektedir.

Deneye baslarken oncelikle, P, I, PI, PI veya PID kontrol organlarindan hangisi kullanilacak
ise, program arayiiziinden gerekli kontrol etkileri secilir ve kontrol etkilerinin degerleri
programa girilir. Ardindan ana tanka giden akisin debisi i¢in bir ayar noktasi (set point) segilir
ve sisteme girilir. Istenilen depo tanklarin valfleri ve ana tanka giden pompa da agildiktan
sonra “‘Start” diigmesine basilir. Karigtirma islemine baslayan istasyon, daha once de
soyledigimiz gibi sensor verilerini Easyport iizerinden bilgisayara gonderir. Bilgisayar
iizerinde istenilen debi degeri ile okunan debi degeri arasindaki fark alinarak bir hata degeri
elde edilir ve PID kontrol organina uygulanarak kumanda sinyali iiretilir. Olusturulan yeni
kumanda sinyali yine Easyport {izerinden karistirma istasyonuna gonderilir ve boylece ana
tanka giden akis icin proses siiresince kapali ¢cevrim bir debi kontrolii saglanmis olur. Bu
kontrol isleminin blok diyagrami Sekil 4’de goriilmektedir.
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Sekil 3. FluidLab pragraminin arayiizii.
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Sekil 4. Bilgisayar kontrollii karigtirma istasyonunun sematik goriiniimii.

5. DENEY RAPORUNDA ISTENENLER

1. Karistirma istasyonlar1 hakkinda bilgi veriniz.

2. Ikili kontrol, PID kontrol organi ve P, I, D kontrol etkilerinin karakteristigi hakkinda
bilgi veriniz.

3. Deney tesisati hakkinda bilgi veriniz.

4. PID kontrol orgaminin baska hangi sistemlerde kullanilabilecegine ornekler verip,
birinin kontrol siirecini blok diyagram tizerinden anlatiniz.



