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1.Geri besleme Elemanlarinin sec¢imi

Hiz veya pozisyonun hasas kontrollnin gerektigi sistemlerde hiz veya pozisyon sensorunun (geri
besleme cihazi) secimi sistemin genel performansinin esas belirleyici faktortdir. Her sisteme gore
pek cok degisik ( encoder,resolver,tacho,hall sensor vb) geri besleme elemanindan en uygununu
se¢mek gerekmektedir.Genelde pek ¢ok hatanin yapildigi ve de ¢ok yaygin sorun yasanan bu
konunun sistem tasarimcilari tarafindan daha dikkatli ele alinmasi gerekmektedir. Bu yazida bu segim
icin nelerin dikkate alinmasi gerekligine bakacagiz.

1.1 Geri Besleme Gereksinimi

Eger hem hiz hemde pozisyon feedback(geri beslemesi)'i gerekiyor ise sadece pozisyon feedback'i
veren bir sensor kullanilabilir. Gelen pozisyon bilgisinin tiirevi alinarak hiz bilgisine ulasilabilir.
Ornegin sadece hiz geri beslemesi gereken DC motor kontrol benzeri uygulamalar igin sadece hiz
bilgisi veren bir sensor(takogeneratér) kullanilabilir. Cogu pozisyon dlgen sensorler ya linear(dogrusal)
yada rotary(acisal) pozisyon bilgisini verirler. Yazinin devaminda daha ¢ok ac¢isal pozisyon sensorlari
Uzerinde duracagiz.

Uygulama Geri besleme Gereksinimi

Acisal Motor Kontrol (DC & AC motor kontrol) Incremental(artimsal) pozisyon bilgisi yeterli,
Absolute(mutlak) bilgi gerekmez.

Agisal sabit miknatish senkron servo motorlar Bir elektriksel dongiiye denk gelen agisal geri besleme

(Rotary synchonous motor Control) gereklidir. Ornegin 6 kutuplu motor i¢in 120 derece
mutlak pozisyon bilgisi gerekir.

Agisal Pozisyon Kontrolii Tum kontrol araligi i¢cin mutlak(absolute) pozisyon

geri beslemesi gereklidir.eger bu aralik sensoriin bir
turundan daha fazlasina denk geliyor ise cok
turlu(multi turn) bir sensor gereklidr.

Lineer Motorlar Artimsal pozisyon bilgisi yeterlidir.

Lineer senkron motor kontrol 1 motor kutup araligina denk mutlak pozisyon bilgisi
gerekmektedir.

Lineer pozisyon kontrolii Tiim kontrol aralig1 i¢in mutlak(absolute) pozisyon

geri beslemesi gereklidir

1.2 Pozisyon Coziiniirliigii (Hassasiyeti)

Pozisyon ¢oziinirligi ve hassasiyeti geri besleme seciminde hayati konulardan biridir. Coziinirlik
sensorun pozisyonda bir degisim oldugunu algiladigi en kigik araliktir. Accuracy(dogruluk) ise 6lgllen
pozisyonun gercek pozisyondan farkidir. Dogruluk her zaman icin ¢éziinarlikten kicik olacaktir, en
kot halde dogruluk ¢ozliniirliige esit olabilir.
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Hiz bilgisinin sabit zaman araligindaki pozisyon degisimden hesaplandigi sistemlerde , pozisyon
sensoru sabit hizla donse bile belirlenen zaman araliginda ayni pozisyon degisimi olmayabilir. Bu
durumda elde edilen hiz bilgisinde bazi kiiglik ripple(dalgalanmalar)lar olacaktir. Bu hiz bilgisi hiz
kontrol sisteminin kazanci ile gcarpilacagindan sistemin genel karaliligi tizerinde olumsuz etki
birakabilir. Hiz bilgisindeki ripple’lar 6rnekleme zamani artirilarak azaltilabilir ancak buda hiz
kontrolorin tepkime zamanini artirip sistemi sagirlastiracaktir. Bu durumun iyilestirmenin en iyi yolu
mumkiin oldugunca yiksek ¢ozinirlikli bir pozisyon sensoru kullanmaktan gecmektedir.

1.3 Pozisyon Dogrulugu

Pozisyon dogrulugu olgllen pozisyon ile gercek pozisyon arasindaki en yiksek farktir. Bu deger
kontrol sistemin pozisyon dogrulugunu belirler. En kotl halde pozisyon sensorunun ¢oziiniirligline
esit olabilir.

1.4 Hiz Coziniirlugii

Eger hiz direk olarak bir analog geri besleme cihazi (d.c takogenerator) ile 6lglllyor ise sensor (in
¢Ozindrlugi problem degildir. Ancak glinlimiziin modern teknolojisinde genelde dijital hiz kontrol
Uniteleri kullanildiginda sensordan gelen analog hiz bilgisi bir Anlog/Dijital gevirici devresi ile dijital
bilgiye cevrilmektedir. Hiz cevriminin hassasiyetinde sensorun hassasiyeti kadar, kullanilan A/D
geviricinin ¢6zunirligi de rol oynamaktadir.

1.5 Hiz Dogrulugu

Hiz geri beslemesindeki dogruluk genelde hiz geri besleme ¢ozindrliginden kétidir. DC
takogenerator deki dogruluk cihazin mutlak dogruluguna ve ¢ikis gerilinin lineer’itesine baglidir. Cogu
takogenarator de Hiz / ¢ikis Gerilimi orani takogenarator’in donis hiza bagli olarak degisebilir.

Eger hiz bilgisi pozisyon bilgisinden elde ediliyor ise , hiz dogrulugundaki ana etki, 6rnekleme zaman
periyodunun dogrulugudur. Buda 6rneklemeyi yapan dijital sistemdeki saatin (sytem clock)’in
dogrulugu ile belirlenir.

1.6 Cevre Kosullar

Pozisyon/Hiz sensorunun calisma kosullar performansinda hayati 6Gneme sahiptir. Ortamdaki sicaklik,
nem,toz, titresim vb etkiler gz dniine alinmaldir.Ozellikle ortam sicakliginin yiiksek (+40°C) ve
mekanik titresimin ylksek oldugu yerlerde encoder(kodlayici) gibi optik yapil elektronik devre iceren
titresim, sicaklik ve nem’den kolayca etkilenebilecek ekipmanlar tercih edilmemelidir. Bu gibi
durumlarda daha robust yapiya sahip olan ve herhangi bir optik yapi icermeyen resolver kullanimi
tercih edilmelidir.

Kirlenme ve nem ‘e karsi korunma 0Ozellikle lineer enocder’lar i¢in 6zel Gnem tasimaktadir. Bu tarz
encoder’larin uzun vadede saglikh calismasi icin fiziksel konumu ve korunmasinda 6zel 6nem
atfedilmelidir.
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1.7 Hiz

Her turlG hiz/pozisyon sensorunun dayanabilecegi mekanik bir hiz degeri vardir. Ayrica hiz/pozisyon
okuyucunun sahip oldugu max. frekans degerinden dolayi yliksek mekanik hizlar icin pozisyon
sensorunun daha diisiik ¢dziinirliikte secilmesi gerekmektedir. Ornegin 200 kHz max. Giris frekansina
sahip bir okuyucuya , encoderin max. 3000 devir/dak donmesi durumunda 200.000/(3000/60)=4.000
ppr ‘lik bir encoder baglanabilir.

1.8 Elektriksel Giiriiltiiler

Ozellikle motor hiz kontrol tiniteleri ile beraber kullanilan pozisyon/hiz sensorleri igin ciddi bir giiriilti
riski s6z konusudur. Ozellikle p-p gerilim 1 V olan sin-cos encoder’in kurulumda tiim elektromagnetik
uyumluluk kriterlerine uyulmahdir. Ekranlama ve toprak baglantilarina 6zel 6nem gosterilmelidir.
GUrilth problemi halinde miimkiinse 10-30 VDC encoder kullanimi tavsiye edilir.

1.8 Geribesleme Cihazi kablo Uzunlugu

Pozisyon geri beslemelerinde kablo uzunlugunun 100 metreyi agsmasi 6nerilmez. Gerilim
diisimiinden kaynakli ciddi problemler olusabilir. Resolver tarzi sinls dalga ¢ikisi veren geri besleme
cihazlarinda faz kaymasi olusabilir. Bazi senkron dijital haberlesme yapan encoder’lar icin data kaybi
da olusabilir.
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