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ABSTRACT
El€di.al lespon sl,s(Brdr ofrer tle most etrciehq
..oiomical ed rsuabb forh of llnlEortdioa.
Hoeov€r, theh p€rforEancn dependr highly otl lhe
utilizrd conlol @d comm$rd sy8leia. V€&icl6
ooDElld s$aeru euail ih6 gErer8cion of bir$y
dFe| prep€Iitrg ths ve.hicls for dEIE tlro 6xrrt
rDahtaining ftig slsor. Thos6 s!€trm3 conlld of logir
g@ eLedrcdts or agky ckcuia. Howevea, tbo
realizrion of tbos€ systrDs with plogarlmable logic
@Eoller3 (PLC' s) Fovid€g cstai! odvatrtag€r.
TransponalidD cotrtrol q8en, gderate th8 requiEd'co rol sigdale for t[e desirEd vehiclo rnoioD, Tbi3
sy$.m providrs cdrrol @ the arc€lerdioE, jerrq slip,
slld otrd ofiny; otr the ele.ei€l a'ld m€chmical
brakin& PLC' s con alBo b€ osed for rhe r€€ltzdiotr of
&lcb sFt€ms. Horrever, in ca!6 of tho tdllzalion of
Pl.c th6 mintdld softrrare 6!il hadpai€
t€qsntd€Fb shodd be sralyzed ln tlb study, the
l'Bic lardree srd sollyss speclfic€4iorn lave be€!
ifisc1|ss€d for the coDfirnd ed conEol of a
lE$portarioD sFtea .ealized by 6 PLC @d eono
ff|nd.deltai priochl€s and rc€lizslion methods for
srch sys(.[l! have b€€n fisntio,l€d-

r,GIR!$.
Blek8ildi layt ul-atrr! eisleuri i$sat, nakina, elekrik
ve konEol m0hendlslghin orbk Fltsa3r sonucu
oiaya Fklo bi! llroldllr. sistGmi olu;trralt uLa{m
yolu (rsy), gt9 b€sl€oe siselai v€ lrqnlar fuLlt
n0heldisUt uygul&nalm it6 gergskledr. IGntsol
n8fr€odbliEi tafl! girig ve gtkt dlvrEq$ a$$ndar
€le alry siceDln g0vedrliligi ro konfolu itGdal i9h
g@tli herdda ve koDrrol qdel€rhi &etir- Bir
ll16{m sisteninin kontlol Eilheldtslg agllxndln
@rbrm83r vc gFr!€kl€im€st goreken bolrrsler Sr
s€kild6 sBalEsbiliri

. Tai! kum&rda strtemL

. Ta{4 kotrtssl si(emi

. Ta{rt ici ve tatrlhr amsl ved itet8id sisteelert

. Ilrta bellrlee€ ve gdr0ddrl€oe sinenli

Tstl hErnda ststeni, tatn! elelcik Enedl siSeraiF
baglaya olemmlannm kum8ud!$ (p€rtogrsf, ena

devle k€icbi tdj drrr€si v6 Eotcd koDnldlrlsf),
taf.t igh 6€.€&iuba du}rtl,aa bd$agl &av! tr€ciDiDo
ilijklh Batitrslsrd hrroardagl qydtttl@a kapdarn
kudlsldrsr. bvakadrma ve Brtrna slsatml€ridh
ku4sfilasl' tatrtrD ileri ve g6ti hatekgt y!!ln0n
betrlerm*i htrtE birbii[c hSh olalak olu!€! taSri
gmbundakt dtE6 tagrdEa g6re dlru (€oa ya dt
uydu tatd o!tu$) gibt ikili lojlk llbkil€rls godhlede-
biL.ek tohnltddrn olt jur lll.

Ta$t kontsol BlsAloL &B@ isteq€D ivme drgerinde
hdeked tgin gsrE&li Lcotrol baetltrilt df .o sl*em€
uygulryan, sa.&ra. o€rk) , kEraa (3lip) ve krzkhtts
(skio dulomlsnd €o azs hdhfn, clekEik!61 vB
makloft t€oldls klr.vededidtr lhr{ilm€si i!i,r g€flklt
tlarld€ri llfele! bollludllr. B1r botoft ilitkh korEol
i!.red€rt aeri beslemet tontol h!-alnEdar lEck€tle
tasebnr.

Ger€k ta$t hrmonda sideori ve g€rE!3e &tn konrol
sid.nine ilith lojll fonkliyork ve ko[tol
algoritE.lsn progamlmabih lojft koatotff (PLC)
kul',n h.ak geqekl€$tr niglr.

Tagn l9l v€fi llditin sldenl, la$! $tetr kltt il6 la$
sllrodl si$cni €rEltrdrki vdil€ch aktanlmasr
@scryla kulaindF Slbi os fr+rt ile uydu tafltlar
dasrrdr&i veri natitiEt igitr d6 ryu dith
siemkdnd6n yartrbodabilh. Buftdd g0z onlde
rlmm!$ gerekco eo 0tredli konu v€ri lrtitimitrib
g[veniltilitiEidh. SillBh hrr€k€ai igh gok olemli olan
v€rilqin dfu e83rtrd& bklenmeyen bir dirol'l lle
karylaallgrtrda yEpdraasr gdek€d i{l@lsr kesiD
olqak bolirbrDelidir. Bu 6fia9la Llrda $$adler ya
da il€littdi iltkio ek dolar,' dll$nolelilir
Ge0dlz LogdlEdda progr@leabilb koffioblcr
il6 tonle8ft endlbdiyel v€ri itdi$f, sfulcnleri
(koffh,3, Modbrs, tnterbrs gibi) bu anatla
kulbl abilirl2]

Hda bdlirleE€ ve gti,iltrtlleno siseroi si$erde ilitkin
halal drnroldr B0rtlctr ki9iy6 ys da t€hik
el€oall.da bildirtlB€sini sa$ayao bir r'tri topleoa
sidcaidir. Sisllm hlmd.b va kotrEol8nde
progamlarbilir kodroloi kullanrlmdr &lulounda bu



te rreriltr hqluogi bh veri ilsdtin si$€oai il6
ollnabilh. Blr v€r cf, eodlltiy6l syguls@alsrda
yaygm or,03! kull@Iir op€IE& @eli ya da yaa
g066eonc 6ygm ilo gldrnu edeb ir.

2. KIJIdANDA SIS'IEMb{IN PI.C N€
CERCEICJNIfuSI

Ifuo!trd4 Bieleminh PLC ilo geryeklEo!€sirdo flk
6dml sa!€4e ilirLh iki duruntu (VAR-yoK)
badl€rto beGletrsesi ve bll PLC' yo ba€tmlbitec€i
syglm syrda giriy'9*A Bokbsl ir€Gn birh edn
s€giln€sidh. SisNedds hrrsh gabtita nohalsfltrs
tlllz.dli v6 brzh oleak beli.bDEest iqh belhlt
Flttsnl€rE iltgLip ghitlerbiFk8lsE behli guluplrl
bi9tuinds oh$rr||lm,sl yrls otur. Krmrada
sLcaminir g€tfekl€lls6ehdE krlld,ld lojik idEm,
altrelaEe, sayEa i! kqgrlaSnds gibi lsleoler
PLC'ler e kolrryca gertstletrebnir. pl,cledo bu t&
itletnlelin dogidrn getssuellldsini saglrys
komule bulonE PLC o kths:da silt€miDin
$rFLleoEeshdE 96z ththe sllnd&sl gerekeB €n
l|lleEli koau kunrlda l$.etl€rhiu a!nr9 bighidn
Bs8ka bt derltlo bb ols''l' olDflrflurrD pl,c'ye
blldiritresi lgir 0 dogErbh ni I deEerirh Et
knllmrlR6sr gqdrigitro ktrE. r,trme,ttir. C€Bel olEsl
sigsnin hanketciz oldssmr ya & dlna63mr
gelercirco bir igal€th 0 &ge.i il€ bildirllEesl
guv€olik atamdm co uygt& srgiBdn OrEogh tatrt
b.E€keti igin tdrUb kaprlffm kqal otlads' gsrEkh. gtr
hdde boon kaprlEr kqan oldugu bl.lgisi I degE i il€
gtudlrilEolldir. Bge'r herhdgi bn kspdsn O ilsrd
alhtl3a sistu haokeiiae Eio v€( memelllir. &t
dlluD ltl teldldo orEya g*abilh. ya e€rfekten ksP
kstoll dlgndh ya da heftsngi bb rcdlotc (kopos,
anza) ItaBl rlnffimakhdr. Her &i dlm|mda d!
rli(Emltr CAtDrlna[s$ gerEllr. Egsr kEA €3m 6t*
olnrasr l, kqiah oLmg3l dllxudlmda 0 itdEti
gtudlrtls€ydi het bh ealqma dllluEudE
belirlenEsi ol@rklz olur ye tatn brrEket debllir.
h ise si*im g0vfdl$ a9l3ladd lstemeyeo bh
dummd[r. Sls.m glw€dliB lgid Um dlEmsyl
g€rEldir€a tt€nd€r b@zcr btcimd€ tr {ilnr6lldh. el
itl@ dondolrn $rasrda gbz orlhe 'lhh'ldh..

3. KONTROL SlSrEMh{lN CERqET{IJNMr,SI
Ta$drrdr kontol edilmesi geFker €o ddedli
b@kllk tott tvEe$idir. Tagxh i$med ivEe
degerindE t'l'tmasa igin g€ri b€slcmelj bh k@t.ot

ysPar hru&r.
T@ tvm6 tr gbl g€gtlt dlruDtrds ft*l' y€r&ddlo
alE!. Nodal fopla& ivne dogeri Etr dnd
kiihtd el fle km'd' €{ti$ t'ir Eygso atsF. lv e
bilgisi E€Itda elfi.Ess all'.srn kontll sftcmi t$eoao
hlro degortnt sagllyarak koatol lfstcbt 0reelidh.
Bu matls kuledab ecet btr t@nol dodoli $eHI
l'd6 ecdiedfrnl$ir Bo Dod€litr elds dlln*iig
ili$&in dtlkted vo b"gmhl* alaFdr verflnl$L.

E6 geBel dftnda bh tlld hrftkat drirtci kuwer, te$
kuwe" (dhEn9 kuwed) ys cst! eyteh.eli{hjtr
b€lhledigl koflI&! gtlE harkot eaer. Neston
h!t€kr,! yssssa g0ro bir btda iliSkh dttr!frik
dl6lrt tm

F- r -+ |D3L  0 )_ d t

bittahd€ yazlal'lir: tuada F ko'rtol edllE.3i
gstlkt[ brdrikodnici hw.t, !R dtrdrrdo, lsv4
6gin ve dnnemeg na{aiyls oloton diftotleln topl@
hw€4 m E$ dna€dr hsml!.laB da €+Llal"i' g62
0Dto6 alhdlEl rlddt' &rn kldes! v isr bsn hra
toj/lllf0ll6tdir. F hse&dftddidct hlwrd bL obfrrik
Dotqlr v6 sli{cllsll korftl edllet€& lMrli. $nbd
&orEol Sirl$ [e Blhld grh$ sra$nddd iliig iortbo
& kodol t6vrhl€Il, kdtlre! dcvrElorl, doyEa.
getiho v6 dlo bolgs gibi e&eDler udeiylo dogrusal
d6gildb. Ta$ dtEog krvvedai obsrstr dhflhss
Luw€d ratf @lesho bagL bava, elh vo rtrnemef
dir.dllEri do dogrlal ols8yso krlt,vt,tl€r otdugmdd
kefl kuwe( d6 dogo36l degildh, Aynca d@kl€odeld
tDtd 6g&gs l desi d6 yolcu sayrsm! baglr otal€&
dc8lt€o bn b0ytrkhktr.

Ta$t dlr[co s&eoi grasliuo bH6 gok Dotordd
oh$r. E! ygy8lD kullerle yspr 4 ,nabrlu ratd
ddrd Bbtooidir [31. Eru ftr rig.ohrds her raotorun
dengeli yflkldm€si igh gerokn tukDlef allnnsyo
tal4dr. Cdz 6!tb6 aldr@u koDtol ltrod€lild?
btltotr B.Cdhrn dldgeli )|0&kddi6 v€rssytlDry v.
si$€o !fi:/okl[fkri f aobra hdirgrdsid. Motd!
olatak Dr@rdt kodoln bi. sod.Odft bdl€o€u bi.
a!€r*mn moisr ldrllmrlFrs vg s[tltr&fiD ec.ilEd
.3f€res modertini lEddek igfo uyaun olekrlkel
igdr€tf€d gedhrq3lz uygulsdl$ Y,rr€y :nr5bt. Sn tco
gcctklll.sbi! Eek@lt dd!r! din@iginc gors Fk
kllf:Ok olnsst tredEniylB bu va!4rm tvEs k@Eolo
atllmdsa sonuqr fula €akil€m€a Ascak Je*
k(nrrollltrfu giz tlDtlns 'lmi'.r &lrlmleda sfdlc0



diD-dil oodolinh bu dodnlo ekl€ome3i ge!€kir'

F kuw€i Md ootor Eomeud, [PotJor ditli f€vlf[ro
oftor R teker yar4spL n ditlt veridi oldak ltzere
tdariinin sakrnrmr l&e8indgn har€&e&, cBerjhid
Eo;rdln t4tda slcddsmsl durumulda (moto!
gell.9'.a&)

lMoo'n = Mt'')r = IV Q,
Etreqjfoh taglde molora oktd bdl dutumlrnd8
(t€ 8med6)

M.<0. = qM4>1 = 1Fv (3)
Eidjk{ed yaalsbilir. Butr6 gorB F koweti he! lki
dullm igin (\r=Rrsrotfugu gdz 6trlh€ alout?k)

F = j:i-ts- 6nr (4)
R

biginindo yszlabiltr. Burada x deBi{ked motor
lalrroada I, GeDleEed€ -l degerinl alan bir
klEsyrd$ t3l,

Dtreng bweti FR hava-dlrutnm€ direrci FAFR. e&E
disnci Fo ve ddnqrieg dirsdci F6 hlyuuokterh&t
ob{ur, Hsva-dmnrne direnci ko, kr ve k, tqgrta
ilikill drdcys6l tcG€yfar olmak ll€re

F^Ia=ko+hv+&2Y" (t
EgiB dt €oci Fa ' d yol oBhi aelel oldsk lure

Ib =trgdlct (6)
bagaalsfil ila iftr,ne rditit [3], D6r€m€t dirEnci F€
igin grgitll deneyeel bagtdsr verilrael:lo birli<le,
mod6liElzde bolirli dogerld a,s|lda deg4€u bh
bilinmcz ol6ak deg€dendhilecelrtt!. Ta$t i\Tre
ko rolh{d yapddtF hrdanms ve yaragl,altra
dlr@lstuda tr deger €tkbiz bir bllyokl0k&dir.

$€kil l'{h ve![e! koaiol modsliqe g6to yap e
h?e k@Eol[rde, hrz bilgistndlr tftBtileD ivDle
bilgist issnen ivno blgbi ilc ks$ attrtlffak iY66
hrds$ &lirledir. ve bu degei koDtol&e girb olarEL
v€rilir, Uygulaeada h1z bilgbt bton dhginere bagl
ole cked€(den aLnn Ta'It iftkin geriek hE
lnotorsoz bh diDgile baBlr te&erd€! alm@ htz
t'tlgisidh. Moto u dingllerden alm€tr hlz bilgisi
kayma ve hzakhma kontrolo icin kullaBirr.
co br.muz r-aftrde lstalbul Ul&tm A.$. ipin
yrytlr! bn F otDtip model odlnd€ gqc€*letren
kontol st6amirc i{kin C4mad! PLC ile s0dctr
oftsrdrti v€.i ilitrbilrl Profibu! iledtna eidtDi ile
.aghidrElBdrl'' htz bilgbl de dogrude dbldrde!
aldnrytr tal. Ancak ge4ek uygu&msda bu btlghin
yin€ bir *ri iletitilo sirtemi ile dogud!! tekErled€n
alrnda$ 0!g6t{lmebedh.
cltcekleo@ kontrol sisterDi[d€, Plt'ys kutu$da
kofiol , $lroc[ motor ilo lLc a193lrda ilctitin igin
getBkli Profibri3 DP yaal&&n ve heta }F'thletua va
golceridi igitr gelekti Faldrlrt ylkleDmigir [al.
lvmo kofioul lgtn PI ffo b!. konaolor
nngot0td0{ff. PI LoDtol6r0 tlr4{tktt ilitkist

I  r .  I
u = Kll 1+= lqttst) | (7)

\  r r '  )

btciEhde tsolDledE bk kotrlloltdll. Bunda u
tofiEolor Qlk$r, e kooEotor Stti{L tq or6lsal
katgavL T' is6 iDtogmi zdlarl kssyl3tdn. Bu
koEtoloF iliskin ko{rol y6aldr b6lirli bh
thrckleEo alsnl ldo slde edil€o z-imld bolgesi
trelfer foDt6iyolndd bBrEkede elds €dil@ fu*
deokl@iDiD dogudr! Prog.&ll-sdnast ilo
ge'gsklennl$h t'l, t6l. KoDEol ,€allmr kontsol
l|aFiterhtn WgEl,ldab n deBerlerdo oln&sl ve
int€gal y|glhasssl (tntegral *bdup )onleDnesi
lcin- eerett dgzedemol€ri iFn $€kil 2'dsl;
shtrl;yon modelhdo bu iglenler vo saytlal PI
kontsohree ililtin z-@m balgsi trmsfet
fontsiotru gosl€rilf, igh.

T6gua jerk degorbin b€thll smde ahDda
tuorloasl' diBer bir d€yl5l6 i\tenfn degigiBiilitr
smtrl,fldtrdDs3t tcilr kootml c€Yrtuitr(to je* bil8isi
de dogerl€qdirllniSir. Bu amatL! ivmetrE
Orevhd€dt 0itiil@ say8al d€fr bir kesayr ile
gsp rBq vo bu drger Pl koutrol& gLlglndan
0rdilf,It de$qAa trkltitDr$t B|r i$€d
rddeEdiksEl olard PID ko rolm ile €gdeggtdn
Ancak, uygrlosadt tc.sv 4leninb dotltlds,r ivino
bEhsr bilgislno uygulsmasl dbsv vlru$ (dsivstive
ktck) obyEa ded€o olur [61. Bu be t3'l0a sarsmfya
tredm obbilecek bb olaydlt Butr'r odeDek igitr PID
kontol8r dolayh obrak kulb! e$!r.

Kontrot sisleoln€ lgkh btdh ydalmkr &mekl€d&
zrldrns g&e d0atedtEinden bu yaallmlalD
s€gile! omeklerne s0rcsinde itletilm€si zoirmludur
[4]. Bu ana4la PLC'nh zaEsn @h k€sneli
falsa ozellgtrd€o y@rlmrlotltr. Bldlo alFL
gegir€o 6lt!3, fiiw, intggtal ve zl!8tra baglt
foak3iyodEs infkb yaafmhr Lese|l 9alt'rn
progran bto[.]gl ,ghde y€t simrytr. plc'do
h$aphrln rdylsa! karntrol 6r0sdqi ProfibusDP
il€ti$n bsglatur tlzErind€n 3!ric1! siligtn€
uygul,mdl$ode ilGtbh sisedirin veti goldttmc
h|zlnrtr omgklerne zardadmdan kocok olmas,
get€ktigi giz ononds bulmdunrldar gereken
onenlt bir konudlr [41.
{. KONTROi Sl,STEtdrt\ SIMULASYONU
Kontrol sisteiahe ilbkln sirolasyoa ruodell
lsabul ul4tm A.S- igin gell$irilsn I bojili vo I
motorlB prototip ragfin vedlert kulid alak $€kil
2'deki cibt MATLAB sitrulinl siE0lasyoD
yaab nds ger!*lenhigir. Si60lasyotr rnodelinde
godec€gi 02€f8, trygoldada kit8 aftlsn toe i{ad
rtrflsd'rralrri Eodelde g62 6tr$ro tlt[sttttr'
Sib0ksyotda ilme roferddsr dllb€ dlist geklin&
uygtrl&6ak ivme ve tvDsnf! deg\bd gozlenmi$lr.
Si60lasyon igin rlin dh@lginde en srkili blyfftIlk
ot@ tatn k0deslnin 09 deged igln saBuglar olde
ediloi@. KolEolttr p@et elerl kstdhrk igin a
kom drm4 goz tulhe alllatok belirlsnotSir,
IGr6l k aflsud8tr €q kot[ durum o$tut yolcusuz
oldugu durumdnr.g]tiko bu duumde kolt ol
tserimi ildri yol Laaq eB btrytk deEpri alll-
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Tafit kod€€inltr qtroasl lle koDrol gevrlat ilcri yol
kancl ftlao€ndrn bu donJd flro.lttg tyi
y6de etkiler.

Tati k&l6sinh E=50@ kg d€€ri i9in $rekli
(|!ru6 habsEr s6lryer, atn$z vo yerlelde
ztsrian I r€ntg 6ng0rillfo kortoldr poraE€toeleri
IQ={.!, Td.05 !€tfl.Dlt vs g€d besl@e yolmda&i
tnlvv kdayisr i9h Td{.I rlfirnr$rr. Bt,
ks(3atd8rtr b61k1€Drie6iEdE yine MATI,AB
yaaldDndso yEarkndtnry, araat bu 6l90tl€rd€D
hlrE&e,tlo bfrz.r ks$gy 9r kodol kualnudali
klrrik ytohl€rle koldyca b€tirlercb b m, [81.
had! jerk rnrrl@9sr igid geri bslerne yolunda
bulutrd Td tlr€v kasyl3tlln !€fiol slJteo
kElrtlFrr 6tkil6y€dr 6n€@li bn b0y0kl!kdb, c€ri
bGlema yol@da dtrev tetrhidn bulmmssl
dur@@daki glc4 atrk ta[sfgr fonkgiyonu gdz
dntue dlrtr&gr'da

a KzTz
(8)

tr Tmz' +(-TEA+TdK,)z-ToK,

bighitrdo oldugu gor0firr. Burada & 8ltr0r0 tl€fi
yol k ,qcim z hrn btrlgdbd€ki deg*L T
drtrekled€ zadaq m tatrt kldesl A-oxF(-Tlr) , r
gl0dl zmed sabld, Td b6 ged b€sl€de yolundrki
Orev LdsayBrdr. Bu i&d€ iololcddlBinde bu
moddlde slssm ksrsltlgrd e&iley€o birgok
pa@€fs butrn&gu g&decekti. Bundlki eo
onerolt p6d4rtr6ll( 6sdtrmc! tarafmdln
b€lhledebikd, T frm€&lcme adranr ve Td torgv
k*6yrsr ile yoLo sErl3tna gore d€giteo d h{n
rfiksi b@kl0kleddh.

sekil2

Dogrl ol&!k l3atdL ole s[alct sisenhio g€ri
b€3Lm6 yolEa kodlan db6v htuinin sl$edl
baarsrz ydFna3l ohr r8t Td ksasynr! setinhir
oftmiDi arftImd(bdr, Bu p4aeeE€di! 3€gidiide
en etkli bty0uot S{tr hltlesl olop, cin0ksyotr&
kulrldsn deged b$tm bq duluodaki k0d*i gdz
6dlt$e 6!lor$k bettlrNoi{th.

96kil 2'd4l doddd€d gdr0lec€€i ltzero mcmefi
ko!trou0 o3.dkoa dotor dftlso bhlnri nee;bedea
bir sisbrr ol€ral nodsUelmi$fr, Iabo'snlva:da bu
konu ile ilgil ysprllo dlg[mlrrdetr bu dlr S0(0leri!
gecilBelt birhri E€rtebdd€n siltenler gibl
ddvratrd1a gozl€mlrBdigindrn Bodcl bu g€lllde
$tildth. JerL dege(ith r,rnlrlddlnlmas vo lvm6
koftollntu geEftk silteE degprlerilo oidlg€l bu
rnodolin s€tint il6 do&trd.@ bagbfil-rdr. Dognual
oldayao dlroc|l gergek Eodelhtd betirleooesi l9h
ge.Fk si*@ oarbde nodelleneye ilifkin g6ek1i
dlqftlterlll yQtlm!$ iledyo y66e$k 9sl$salsr
ol8ak plar tnm4trr,

tskil 2'de kurulisl ,iEol€syoa nod€linde li$eEin
i!@6 rofeie3ma y@rn $€kil 3'ra w olDlso je*
d4edeli $eLil 4'te gMfdigtir. Bu sorugld
kdlrl * atamde d k6td furutr ole tatn
hlt]€siih 5000 kg degqrl i9ltr €lde €ditligtir. Tagrt
k[flesinin BrtE)ae drEomuds m-7000 kg igia sD
bDa* jetk degeri j{.?sn id &leriae d05oet<6dir.
brna kargto E-sf@ kg t€n 2 rev6 oLa yerleiiie
dlr€sl D=7@0 &g oldlgurda 3 ssnie olmattadr.
Buratte Irka sorug belirli bir lorle &r'uDu &iir etr
uyg|ltr ole koltot siseBi digd bh y0ll duisu i9h
yelersiz kalmdlftdr. En uygtl! ko rol Frao€te'.
led[in b6litl@nei itiD t6td kodesinln bolirl€n-
m€stre itiikh y&rteBlerc gerskshlr! vddf. Bu
f€&ilde kodo dlrumlma gdr€ pameirgle.i
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dsgitli.ilebil€o bir ko[Eol& ile daha iyi toal'l]sf
bulu1!bilir.

Iti/dl)

ssoNuc
Bu 9allgu& bir clettikli sla+m sieteBi[de ydr
ah! bn 0rdek kotrtol yaplsl herildit ve Pl
yrpt$dskl kontol algoritna$ PLC ile
gerFklerElgir [t. XoDEoldt parmerelerinin
dlrsn dairaD4 lzerhdeki e&ileri ydp e
eholasyo! DrogarEda v6ril6l{i. Elektrikli
uhtrh sissoferi dotsural olnayon yledadr. Bll
rcd€lle oldek sistemde kDfundalr PI ile kofiol&
yerin€ sisted ys|ldDrn getici ve dfrekli i€jindeki
&vr!nr'[ll data iyi dt ruha getirecek bir kontrol&
bulu!8bilir. Atnca Eirtj€rk'iiin sittcd? davraaqEa
etkisi g(z 0n0ne allnmairdr. Tatn si$emi.triD
Bod€lentr!€sirds, EoneDt d€gitimledndeki etkisi
ledeniyla, slrtdl sbteminin eleldrlksel yonlnn ds
962 dDtttre almlta$ uygim olaaakr.
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