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IKLIMLENDIRME SISTEMLERINDE OTOMATIK KONTROL
MEHMET YASAR GUNGOR
1. GIRIS

Otomatik Kontrol, endiistriyel sistemlerden isima, havalandirma, iklimlendirme sis-
temlerine kadar aklimiza gelebilecek her yerde yaygin bir sekilde kullanim gormektedir.

Bir degiskenin kontrol edilmesi diigiiniilen her yerde otomatik kontrol séz konusu ol-
maktadir. Bu degigken bir gazin, katimin veya sivimn smakl;k nem, akig hizt veya miktarian
olabilir.

Belirli bir kontrol igin bir araya getirilimig ve birbirleri ile siirekli etkilesim iginde bulunan
elemarlar toplulufuna sistem denir. Oinegin siima, havalandirma ve iklimlendirme igin kul-
lanilan bir klima santrah ve bu santralin bagh bulundugu ortam bir sistemi olugturur.

Otomatik kontrolun amac sistemin degiisken biiyiikiiiklerini arzu edilen degerlerde tutarak
kararlibir caligma ortamt yaratmaktadr.

Bir otomatik kontrol sisteminde girig defierleri degistikge ¢ikigdegerlerinin yani kontrol me-
kanizmasimn miimkiin olan en kisa zamanda ayar deferlerine ulasmasi saglanmalidir.,

2. GENEL OTOMATIK KONTROL CiHAZLARI

Kontrol sistemi kavramint daha belirgin hale getirmek i¢in asagidaki semada (Sekil 1) tipik
bir kontrol sistemi diagram: verilmistir.

Bonety buyhldh
shreal Renliel ¢ giton
Ayor dedert Asnliad pinyat " bBaaoriayict Frrnl Bediph
e 2o ol moerRol KoM T RO, hnl Bl oen
Chiad) BLE kAN

Car Bostera ginyall oLCuE

RLEREANT

‘Sekii 1: Basit bir kontrol sistemi biok diyagrami
2.1, SISTEM

. Otomatik kontrolun uygulanabilmesi igin, iginde kontrol edilebilir bir sistemin (prosesin)
mavcut olmasi gereklidir. Ornegin, belirli bir hacma besleyen ve belirli sartlar: saglamasi is-
tenilen klima santralt bir sistemdir.

2.2. KONTROL CIHAZI

Kontrol cihaz Slgme elemanindan kontrol edilen deiskenin gergek degerini alir ve bu
defere gore nihai kontrol elemamma ginderecegi kontrol sinyali vasitase ile ayarlanan deger
dogrultusunda kontrolu :saglar, Panel olarak adlandirtan kontrol cihazt iizerinde istenen



degierin ayarlanabildigi bir kisim mevcuttur.

Bazi durumlarda 8lgme elemantnin kontrol cihazinin kendi biinyesinde olan cihazlarda kul-
lamlabilir (Termostatlar gibi).

2.3. OLCME ELEMANI

Kontrol edilen sistemler siirekli bozucu etkenlerin etkisi alundadir. Bu bozucu etkenler,
slgme elemanlan vasitasiyla tespit edilir ve kontrol cibazina aktarihir. Olgme elemanlart direkt
olarak kontrol edilmesi gereken ortammveya degiskenin iginde olmak zorundadir. Su, hava
sicaklik duyar elemanlar (sensor) hava nem duyar elemanlan v.s.

2.4. NIHAI KONTROL ELEMAN]

Nihai kontrol eleman: kontro! cihazindan aldift kontrol sinyalinin defierlerine gore
diizenleyici degigskende gerekli ayarlamay: yapan elemandir. Diizenleyici degisken kontrol
edilen deiskende istenen diizeltmeyi saglamak tizere otomatik kontrol sistemi ile ayarlanan
miktar ve sartlardir. Ornegin, bir odanin isitilmasmda kullanslan bubarl bir 1sitict serpantini
ele alirsak, burada kontrol edilen defisken "oda sicakhift" kontrol edilen ortam "oda"
diizenleyici defisken "buhar miktart” ve kontrol ortami da "buhar”dir.

Nihai kontrol elemam aldig1 kontrol sinyalinin degerine gire yeni bir mekanik pozisyon
alarak diizenleyici degiskenin miktarim ayariar. Bu gogunlukla vana veya damper olabilir.
Nihai kontrol elemamnin bu yeni konumu ile sistemdeki enerji veya malzeme akig miktan
degisir ve boylece kontrol sisteminin izin verdigi degerde hata yok edilerek kontrol ¢evrimi ta-
marmianir.

3. OTOMATIK KONTROL TURLERI

Otomatik kontrol cihazimin idirettigi kontrol sinyalinin tavrr davrams otomatik kontrol
tiiriinii belirler. Kontrol tiiriiniin stireci ile uyumuo kontrol sisteminin genel performansim or-
taya gikarir. Kontrol tiirlerinin baghcalar agagida verilmigtir,

3.1. iKi KONUMLU KONTROL

ki konumiu kontrol, kontrol edilen degiskeni sabit tutmak amaciyla nihai kontrol ele-
maninin ya tam agik ya da tam kapah oldugu kontrol tiiriidiir. Bu kontrol tiiriinde iki ug
konum arasinda bir ara konum sz konusu defildir. Bu iki konum arasindaki farka, fark aralifs
denir. Bu araligin olmadifi veya ¢ok dar oldugu durumlarda, iki konum arasinda degisimler
¢ok sik olacafndan sistem Ogeleri ve kontrol cihaz kolay bozulacaktir. Cogu kontrol
cihazinin ayarlanabilir fark aralifs vardwr. Sekil 2. de goriildiigii gibi iki konumiua kontrol iie
sistemi sabit bir degerde tutmak imkansizdir.

iki konumlu kontrol basit ve ucuz oldufundan genig bir kullanim atanina sahiptir. Elektrik
motorlari, selenoid vanalar gibi cihazian iki konumlu kontrolun nihai kontrol elemanlar: ola-
rak sayabiliriz.
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Sekil 2: Iki konumlu kontrol

3.2. YOZER KONTROL

Yiizer kontrol ayarlanan bir 6li bdlge ile bu boigenin alt ve iist kontaklarinda meydana
‘gelen bir kontrol tiirtidiir. ki konumlu kontroldan fark: nihai kontrol elemamnin 6li bdige

“J¢inde herhangi bir konumda kalabilmesidir.
{ki konumlu kontrol cihazinda oldugu gibi her iki yénde de fark aralifn vardr.

Sekil 3: Yiizer kontrol

Zaman

Iki konum arasindaki 6lii bolge mesafesi ¢ogu kontrol cihazinda ayarlanabiiniektedif: Bu
konrol tiirii giiniimiizde nadir kullandmakta olup, yerini geligmis kontrol tiirlerine birakmistr.
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3.3. ORANSAL KONTROL

Oransal kontrolde nihai kontrol elemam, kontrol edilen degisken degerinin istepen
degerden sapma miktari ile orantih olarak konum degisiiriv. Nihai kontrol elemamnin tam agik
ile tam kapali konumlart boyunca hareket ettirmek igin gerekli hata ylizdesinin ifadesine Oran-
sal Bant denir. Ornegin, 40-100 °C oransal bir kontrof cihazinda ayar deerini 66 °C kabul
edersek ve istenen iki tarafinda yer alan fark aralifini 6 °C segersek galigma araligs 57-63 °C
arasinda olacaktir. Buradan Oransal Bent: OB= (6/60) X 100= % 10 olarak bulunacaktir.

Oransal kontrolun en bityiik dezavantaji daimi rejimde kayima dedigimiz kararli hal hatas:
meydana getirmesidir. Bunu 8nlemenin bir yolu oransal band kiigiiltmektir, fakat bu durumda
da sistemi kararsiz calismaya yéneltir. Dolayisiyla oransal konwrollu gevrimierde hata
kagimimazdir. (Sckil 4).
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Sekil 4: Oransal Konirol
3.4. ORANSAL ARTI INTEGRAL KONTROL

integral kontrolde kontrol sinyali hatamn zamana gore integrali alinarak elde edilir. Bu du-
rumda zaman ilerledikce kontroldaki kaymadan sifira indirilmig olur. Fakat integral kontrol
her ne kadar sistemdeki kaymay1 kaldiisa da sistemde siirekli veya uzun siiren salimm ge-
tirir. Bu yiizden tek bagina nadiren kullambr. Fakat oransal kontrot ile birlikte kullantm: ¢ok
yaygindir. ..-

Oransal arti integral kontrol, hem kaymayi yok eder, hem de sistemin kararls galigma re-
jimine kisa zamanda girmesini saglar (Sekil 5-a}.

€56



$ekil 5. 8) Oransal arti Integral kontrol b) Oransal
arts Integral art tirevsel kontrol
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3.5, ORANSAL ARTI INTEGRAL ARTI TUREVSFL KONTROL

Tiirevsel kontrolde kontrol sinyali hatamin zamana gére tiirevi ahinarak elde edilir. Bu kont-
rol tiirlinde hatanm mutlak defieri degil hatadaki zamana gore deisimi dnemlidir. Tek basina
tiifevsel kontrol olmaz. Genellikle sinai sistemlerde oransal arti integral arti tiirevsel kontrol
uygulama alam bulmusgtur (Sckil 5-b).

4. OTOMATIK KONTROL SiSTEMLER]
Otomatik kontrol sistemleri kullaniidiklart enctji tiirlerine gore 4 grupta toplanabilir,
4.1. PNOMATIK OTOMATIK KONTROL SISTEMLERI

Bu sistémde kullanian itiqi.-_._giig bir kompresdrden gelen basingh hava glup elemianlait isc
hava borulandir.

4.2. HIDROLIK'OTOMATIK KONTROL SiSTEMLERI

Hidrolik sistemler bir stvimn hareketi ve giictiyle qahgirlar ve elemanlan bakir ve plastik
borulardir.

4.3, ELEKTROMEKANIK OTOMATIK KONTROL SISTEMLERi

Elektromekanik sistemler elekurik enerjisiyle ¢alisiriar. Elektromekanik kontrol cihazlar
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Slgme clemanmim kendi biinyelerinde tagirlar. Termostatlar, higrostatiar, presostatlar vb.
%

4.4. ELEKTRONIK OTOMATIK KONTROL SISTEMLERI

Elektronik sistemlerde elekirik enerjisiyle galismiar ve elekronik elemanlan icerirler.
Giintimiizde iklimlendirme sistemnlerinde asagida siralanan dstiinlitklerinden dolay: elekironik
sisternler kullanilmaktadir.

- Elektrik temin edilen her yerde kulanilabilir.
- Kumanda ve besleme kablolarinin dogemesi kolay ve ¢abuk yapilir.

-Olgme elemanmdan alinca sinyalleri cesitli sekillerde kullanarak nihai kontrol elemamm
degisik fonksiyonian yaptirmak miimkiindiir.

-Uzaktan kumanda kolayca yapilabilir.

-fletisim nedeni ile herhangi bir zaman gecikmesi s0z konusu degildir,
-Sistem ¢rkigt dogrusal oldugundan hassasiyet daha iyidir.

-Sicaklik agisindan genig ¢aligma aralif: mevcuitur,

-liave edilecek devreler mevcut sisteme kolayca uyum saglar.

-Elemanlarin basit ve hareketsiz pargalardan olmasi bakim ve tamir giicliiklerini azalup
sistemin Omriindin vzun olmasin: saglar.

-Diigiik voltajla ve akimia galisttgindan kablo tutant ucuz olup, emniyetlidir.

-Olgme elemanlan olgtiikleri degisken degeri siiratle hissederek 6lgme sinyalini gabuk ve-
rirler. Bu da sistemdeki gecikmeyi Gnler.

-Elemanlari {(motorlar harig) herhangt bir pozisyonda monte etmek miimkiindiir.

-Elektromekanik elemanlarin uygun olmadifi titresimli ve tozlu mahallerde rahatlikla kul-
lanilirlar. '

-Ayni kontrol cihazt birden fazla 6lgme elemanindan sinyal alabilir.
-Kalibrasyon iistiinliigii vardir.

5. OTOMATIK KONTROL SiSTEMLERININ UYGULANDIGI iIKLIMLEN.-
DiRME SISTEMLERI BIRIMLERI

iklimlendirme sistemleri, sartlandirdiklart mahallerin konum ve ihtiyaglarina gore dizayn
edilirler. Bu sistemier bazi durumlarda sabit dig hava ile ¢alistiklar1 gibi doniis havasindan ya-
rarfanacak gekiide karigim havalr da olabilirler. Sistemin igine giren hava mahalin ihtiyact
dogrultusunda ve mevsim gartlanina uygun olarak sitihr, sofutulur ve nemlendirilirler. Bu
fonkstyonlan yerine getirebilmek igin iklimlendirme sistemi iginde 1siic1 ve sofutucu ser-
pantinler ile nemlendirme hiicreleri yerlegtirilmislerdir. Iste bu elemanlan fonksiyonel hale ge-
tiren diizenleyici degiskenleri (hava, sicak su, buhar, soguk su vb). otomatik kontrol sistemleri
ile kontrol ederek istenen mahal gartlart maksimum konfor ve ekonomik dlgiiler gergevesinde
gergeklestirilmektedir. Agafiida iklimlendirme sistemierinin tiim kontrol birimlerindeki oto-
matik kontro!l nigulamalar: gériilmektedir.
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5.1. SABIT DIS HAVA- KARISIM HAVASI ILE HAVALANDIRMA KONTROLU

Sabit dig havali sistemlerde iklimlendirme sisteminin taze hava giriginde ve ekzost hava
- ¢tkiginda hava damperleri mevcuttur. bu damperlerle iki konumlu olarsk galisan damper ser-
vomotoriari akuple edilitier ve bu servomotoriar sisiemdeki Vantilatds, Aspiraidr ve sistemi
donmaya karst korumak icin konulan domma termostati devrelerine elektriksel olarak
baglanular. Sistem devreye sokuldugunda Vantilator ve Aspiratdr caligsacak ve buna bagh ola-
rak damper servomotorlan da giiglenerek bagh oldukian damperleri agacakur. Sistemi dev-
redigt biraktifitmizda veya bir donma aninda besleme giicii kesilecek dolayssiyla Vantilator ve

Aspiratsr dururken damperler de kapali hale gelecektir (Sekil 6).

3,
A5

Karisim havali sistemlerde Taze hava ve Egzost havasi kanallart yamsira doniig havast
kanali ile bunlarin damperieri mevcuttur. Bu ti¢ damperin bir arada bulundugu boliime karigim
hiicresi ad1 verilir. karisim hiicresinden sisteme verilecek hava istenen defisken sartlara gore
damperlerin bagh olduklart damper servomotorlar dlgme eleman: ve kontrol cihaziyla oransal
art1 integral olarak kontrol edilmektedir. Ormegin hava miktarnm sicakhifa gore kontrol edil-
mesi gerekiyorsa Kangim hiicresi dniine yerlestirilecek bir sicakitk dlgme elemanindan
gonderilen dlgme sinyali kontrol cihazi iizerindeki ayar deferlerine uygun degilse kontrol
cihazi nihaj kontrol elemani olan damper servomotorlarint yonlendirerck taze hava ve donig
hava yiizdesini ayarlayacak ve istenen sartlardaki havay: sisteme verecektir. Sistem karigim
hiicresi dniine koyulacak tek dlgme elernam ile olusturdugu gibi ikinct bir dig hava Slgme ele-
man: konularak dis hava kompanzasyonu olarakta olustorulabilir (Sekil 7).



Karigim hiicresindeki damperlere kumanda eden damper servomotorlar ilave edilecek el
kumanda potansiyometresi ile uzaktan istenilen hava miktarlanna gore ayarlanabilir. Sabit dig
havah sistemlerde oldufu gibi kangim havalr sistemlerdeki damper servomotorlarinin da sis-
temin durdurulmas: veya donma olaylarinda kapali hale gelebilmesi igin yay geri doniig ilaveli
olarak segilmeli, dolayisiyla enerji beslemelerinin kesilmesi gerekmektedir,

5.2. ON ISITICI VE ISITICI KONTROLU

fklimlendirme sistemlerinde mahale génderilecek havayr sitmak amaciyla isitict ser-
pantinier kullaniimaktadir. Sistemlerin 151 ihtiyaglarina gére hesaplanan ve segilen serpantinler
yeterli oldufunda bir adet, yeterli olmadifinda veya sistemde nemlendirme yapildigs du-
rumlarda hava 1s1sinda azalma olacagindan ikinci bir 1sitict serpantinin ilavesi stz konusu ol-
maktadir. Isttici serpantinlerde dolagsan degisken (akigkan) sicak su, kizgin su veya buhar ola-
bilir ve bir degisken ve otomatik kontrol vanas: ile kontrol edilerek istenen degerlere gore
akis saglanir, Isitict degiskenlerin buhar oldugu sistemlerde otomatik kontrol vanas: iki yollu,
digerlerinde ii¢ yollu olarak kullanthr. 1ki yollu vanalar serpantine girig hattina ii¢ yollu va-
nalar ise serpantinden dtniig hattina baglaniriar.

On 1s1ic1 kontrolu sistemi, bir adet kontrol cihazs, serpantinin hemen Sniine monte edilen
bir adet dlgme elemam ve nihai kontrol elemanim olusturan bir adet vana servomotoru ve
kontrol vanasindan olugmaktadir. On 1sitict ¢ikigindaki hava sicakligim hisseden Slgme ele-
mam kontrol cihazina sinyal gonderir, kontrol cihaz: da ayar degerine uygun olarak vana ser-
vomotoruna ¢tkig gondererek vana igerisinden gegen defisken gegigini ayarlar ve béylece
kontrol ¢evrimi tamamlanms olur (Sckil 8.a).
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Sadece tek 1sitict serpantinin veya ikinci bir siticimin bulundugu sistemlerde kontrol biraz
farkhlik gosterir. Bu kontrol tirinde iifleme havasi limitleme ilavesini igeren kontrol cihazi,
biri doniig kanali iizerindeki ana digme elemam dieri iifleme havasi kanal iizerindeki limit
tlgme elemant ve yine nihai kontrol elemant meveuttur. Bu sistemde kontrel birinci etapta
doniig hava kanalindaki 6l¢me elemam tarafindan saflanmakta, mahalde meydana gelebilecek
ani 1s1 kayiplarinda veya kazanglarinda kontrol vanasinin dnceden belirlenen limit deferlerin

digina ¢ikmas: tifleme havast kanalina konulacak élgme elemant ile Snlenmis olacaktir (Sekil
8b).
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5.3. NEMLENDIRME VE NEM ALMA KONTROLU

Iklimlendirme sistemleri projelendirilirken psikometrik sartiara uygun olarak nem-
lendirme veya nem alma fonksiyonlanmn varlifit s6z konusu olabilir. Nemiendirme gereken
sistemlerde nemlendirme hiicresi 0n isstici serpantinden sonra sisteme dahit edilir. Sulu sis-
temli nemlendirme hiicrelerinde snyun toplandifi bir havuz mevcutiur, bu havuzdan alinan su
bir pompa ile su pliskiirtiictilerine génderilir,

Genelde iki konumlu kontrolun Sngériildigt bu sistemlerde iki konumlu kontrol cihaz
doniig havast kanali iizerinde bulunan nem 6lgme elemanindan alinan sinyale gore nem-
lendirme pompastna agma veya kapatma yoniinde kontak verir. Sistem kontrol cihazli yani
elektronik kontrol yapilabildigi gibi yine doniis hava kanalina konulacak bir higrostatla da
elektromekanik olarak da kontrol edilebilir.

Nemlendirme sisteminde daha hassas yani suyun debisinin ayarlanmasi sureti ile bir
kontrol diigiiniiliirse su hattina konulacak bir kontro! vana sistemi ile oransal arti integral bir
kontrol 6ngoriilebilir (Sekil 9)

Sistemde aym1 zamanda nem alma fonksiyonu mevcut ise nem kontrol cihazi, 1sitma ve
sogutma kontrol cihazlan ile kombineli olarak ¢aligarak gerektifinde sogutma veya isitma ile
hava igerisindeki belirli orandaki nem yiizdesinin tutulmasi yeni havanmin kurutulmasim
saflar,
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5.4. SOGUTMA KONTROLLU

Mahallerin sogutma ihtiyaglarini kargilamak iizere iklimlendirmek sistemlerine ilave edilen
sogutma serpantileri genelde iki tiirlii dizayn edilitler.Bunlardan bir tanesi degiskenin soguk
su oldugu sistemler, ikincisi gazh sistemierdir.Soguk sulu sistemlerde kontrol, 1siict konirol
sistemlerinde olduBu gibi bir kontrol cihazi, iifleme ve doniig hava kanallarinda dlgme ele-
manlar1 ve nihai kontrol elemam olan vana ile servomotorundan olusmaktadir. Bazi hallerde
iifleme havas: kanalina konulan 8lgme elemam yer defistirilerek taze hava emis kanalma
monte edilir; bu durumda kontrol cihazt sicaklik kompanzasyon ilaveli secilmelidir. Bunda
amag, sistemde sicaklik deferine gire sofutma kapasitesini ayariamaktir.

Bdylece insanlarin yagadigs mahallerde termal sok 6nlenmis olacaktir Ornegin 40 °C lik bir
dig atmosferden 20 °C ye sogutulmug bir mahala giren kisi termal soka girebilir. Insanlarin

yagadift mahallerin sogutalmasmda bu &lgtiniin dengeli bir gekilde saglanmasi gerekmektedir
(Sekil 10).
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Sofutma serpatinin gaz ile ¢ahgurildigs sistemlere "DIRECT EXPENSION" adi ve-
rilir.Serpantin iginden sofutulmus gaz gegirilir ve bidylece havamn isist alinmug olur .
Sogutma gaz1 serpantin giriginde bir on-off ¢aligan selonoid vana ile kumanda edilir. Bu
vanayt kontrol etmek iginde iki konumlu bir kontrol cihazt ve doniig hava kanalina
baglanan 6lgme elemanina gereksinim vardir (Sekil 11)
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5.5 ODALARDA IKLIMLENDIRME SISTEM KONTROLLARI

Otel odalar: gibi lokal hacimlerde iklimlendirme sartlarii saglamak amaciyla Fan-Coil ci-
hazlart veya inditksiyon cihazlan kullanthir,

Bu cihazlarda sofutma ve 1sitma iglevini gorebilecek iki aym serpantin bulunabilecefi
gibi, ortak ¢aligan tek bir senpartin de bulunabilir. fki ayrn serpantinli sistemler dort borulu,
tek serpantinli sistemierde iki borulu sistem olarak tanimlanabilir.

Fan-Coil cihazlannda genelde ii¢ devirli olarak ¢aligabilen bir fan motoru mevcuttur. Oda
igine yerlestirilen bir kontrol cihazi ki bu ¢oguntukla oda termostaudir (Fan-Coil termostatt).

Cihazin fan motoruna ve ayni zamanda serpantin girislerinde bagh olan motorize fan-coil
vanalanna kumanda eder (Sekil 12). Oda sartlar termostat izerinde ayarlanan degere
ulagtiginda Fan-Coil cihazinin fam duracak ve motorize vanalarda kapali konuma gelerek
serpantine gelen akigkanin gegisini kesecek veya sisteme geri dondiirecektir (ii¢ yollu mo-
torize vana kullanilmass halinde). Béylelikle gereksiz yere isitic1 veya sofutucu degigkenin
serpantinlerde dolasmasi dnlenecektir. Bu sistem genelde iki konumlu kontrol olarak
yapildifn gibi bazi hallerde oransal kontrol olarakta uygulanabilmektedir. Indiiksiyon ci-
hazlarinda sistem, merkezi bir stanvaldes belirli degerlerde sartlandinimig havanin hava ka-
nallart ile cthazlara taginmas: prcns:bmc dayanir,

Kisaca dzetlenirse indiiksiyon cihazlarinda fan motore yoktur ve gerekli olan hava bir
merkezden veya i¢ havadan saglanir.
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Gelisen teknoloji ilte birlikte bu tiir hacimierin kontroilarinda merkezi bir sisteme gidilmig
*Individual Room Control" ad: alunda gelistirilen bu kontrol tiiriinde tek merkezden tim ha-
cimlerin kontrol sartlar istenilen defierde kumanda ve kontroledilebilmektedir.

5.6. FILTRE ELEMANLARININ KiRLILIK KONTROLU

fklimlendirme sistemlerinde disaridan veya déniiste alinan hava igersinde istenmeyen par-
tikiilleri tutmak tizeri gesitli tiplerde ve hassasiyetlerde filitreler geligtirilmigtir. Filitreler temiz
olduklarinda gerekli olan hava miktarmi aynen gegirirler. Bu hava miktar filtre kirlendikge
bir azalma gosterecektir. Bunun belli bir limitin aluna diigmesi halinde filitrenin bir yenisi ile
degigtirilmesi gerckmektedir. Filitrelerdeki kirlenme olayim tesbit etmek icin manometre
prensibine gore galisan bir kontrol cihazi kullamimaktadir (Fark Basing Prosestats). Filitrenin
Oniine ve arkasina monte edilen hava tiipleri vasitasiyla kontrol cthazinda ayarlanan basing
farkt degerinin diginda cihaz iki konumlu olarak ¢aligarak ya uyarida bulunacak ya da ik-
limlendirme sisteminin galhigmasim durduracaktir.

57. KANALLARDA HAVA DEBISI KONTROLU

Aym iklimlendirme sisteminden genel hacimlerin yamisira lokal hacimler de bes-
lenebilmektedir ve bu lokal hacimlere gelen hava miktannin bazs hallerde kontrol edilmesi ih-
tiyact dogmaktadir. Bunu saglamak amactyla "Variable Air Volume Control” adi altinda bir
sistem geligtirilmigtir. Bir hacmin beslenme ve dintis kanallanina yerlegtirilen damperler ve



bunlara bagh damper servomotorlart ile hava akig kontrol cihazlart kombineli olarak
caligtirthir. Cihazlar tizerinde ayarlanan hava gegis miktarina gre oransal olarak kumanda edi-
len damperler hacim i¢in gerckli olan hava miktarint biylelikle ayarlanmas olurlar (Sekil 13).

"

o 100 (%)

6. GTOMATIK KONTROL VANA GOVDELERININ SECIMI

Otomatik kontrol vanatar segilirken birgok faktoriin géz 6niinde bulundurulmast gerekir,
Bu taktorlerden yola ¢ikdarak gerek formiile, gerckse ABAK-1, ABAK 2 tablolarinda ve- .
rilen vana se¢im abaklarmm yardimi ile vana kapasite fakirit (KV) bulunur. Vana kapasite
{akibrti kontro! vanasinin tam agik durumda iken | kp/em?2 ik basing farks alunda (5...30°C)
stcaklikta, bir saatte gegirildigi akigkan mitandir (m3/Saat). Vana seciminde gerekli
faktorier ve birimler agsagidaki gibidir.
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P {kp/cm?) Mutlak vana girig basinci
p: (kp/cm®)  Mutlak vana ¢ikis basinei
A’pv (kpfem®)  Konirol vanasindaki basing diigtimii
Qimi'fsaat)  Su debisi
G (kg/saat) Buhar debisi
G (kg/saaty  Doymus buhar debisiGs=G.x
X*  Islak buhar tutumu (% 1) doymus bubar icin x=1)
e (kg/dm?)  Su yogunlugu (5-30 "C arasindaki su i¢in e=1)
ts ("C) Vanaya giren doymus buhar sicaklifn
AL(°C)  Asirnisitma miktart At=t-(s

“wvi(mfkg) P2 basincinda ve t'C de buharm 6zgiil hacmi
va (m'/kg) Kontrol vanasi ¢ikisindaki buhann 6z hacmi
Kv (mYkg) Vana tapasinin herhangi bir konumundaki vana akig kapasite faktirii
Kvs (m/kg)  Vanatam agrk konumundayken kv degieri
1 bar= LO197/kp/em2=100 k pa=14.504 psi
1 atm= 98.067 k pa=14

6.1 SU ICIN OTOMATIK KONTROL VANASI SECIMI

Genel formut
kv =Q ,\/ 9 (mY saat)
Py

Ornek 1: Abak 2'de A doprusu

Suyun debisi  g=8.0 m/saat

Basing diisiimii  APv=0.75kp/cm’

kvs degeri:?

. Basing diigimii kp/cm’ cinsinden skalandiriimig eksende APv=0.75 kp/cm?’ isaretlenir.
. Bu noktadan dikey bir dogru gizilir.

. Sol taraftaki eksenden debi miktan Q=8.0) m'/saat bulunur.

. Bu noktada sag tarafa yatay bir dogru gizilir.

. Yatay dogru ile dikey dogrunun kesim noktasy bize vanamin kv deferini verir. (8.6 ile 10.0
arasinda)

. Eger kesisme noktast, tizerlerine kv degerleri yazlmis dogrularla gakigmazsa bir sonraki
yiiksek degerli kv alinir. Aksi taktirde istenen debiye ulagifamaz.

Ornek 2: Abak 2'de B dogrusu
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Suyun debisi  Q=15.000 litre/saat
ks degieri= 250
APy=1

. Abak'in sag tarafinda debi miktart Q=15.000 litre/saat isaretlenir.
. Bu noktadan kv =250 dogrusunu kesene kadar B dogrusu ¢izilir.
. Bu kesim noktasindan dikey olarak basimng diigiim eksenine kadar ¢ikshr,

. Basing diisiim eksenin kestifii yer aradiirmiz APv degerini verir. Bu da APv= 35 mm 8§
dur.

6.2. BUIIAR ICIN OTOMATIK KONTROL VANASE SECiMI

Genel Formiiler

Basing diigtimii
P> Pl

2.
APv<Pl
2

Kizgin buhar

kv=_G Y2

316 APv
Doymug buhar

kv= _  Gs
22 .4NAPV.P2

Ormmek 1. Abak l'de A dofrusu

Doymug buhar debisi  G= 370 kg/saat

Mutlak giris basinct  Ps= 2.8kp/cm?

Basing diigiisii  APv=0.6 kp;"cm2

kvs deferi:?

. Mutlak giris basmer P1 degerinden, P1=2.8 kp/ecm? olarak isareticnir.
. Bu noktadan dikey olarak APv=0..6 kp/cm? lik basing diisiimii dogrultusuna kadar gikilsr.
. Bulunan noktadan A dogruitusu yatay olarak saf tarafa dogru gizilir,
. Doymus buhar debisi ekseninden Gs = 370 kg/saat isaretlenir.




. Bu noktadan diisey olarak bir dogru cizilir.

. Bu diigey dofru ile daha énce gizilen A yatay dogrusunun kesim yeri aranan kv degerini
verir.

- Eger kesisme noktasi, tizerlerine kv defierleri yazilmig dogrularia gakigmazsa bir sonraki
yiiksek degerli kv alinir. Bu drnekte kv degeri 16 olarak segilir.

Ornek 2, Abak U'de B dogrysu

Kizgin buhar debisi  G= 1300kg/saat
Mutlak girig basinct  Pl= 1.2 kg/em?
Basing diistisii - APv=10.35 kg/cm?
Agiry isitma derecesi  At= 100 °C
kvs degeri: ?

. Mutlak girig basinct ekseninden Pl= 1.2 kp/cm® isaretlenir,

- Bu noktadan dikey olarak APy= (.35 kp/cm’ lik basmg diistimi dogrusuna kadar ¢ikilir.

. Bulunan noktadan B dogrusu yatay olarak sa tarala dogru cizilir.

- Kizgin buhar debisi ekseninden G= 1300 kg/saat isaretlenir.

. Bu noktadan agin 1sitma derecesi At=100 °C ye kadar ¢apraz dogrulara paralel bir dogru
cizilir.

. Bu noktadan dikey bir dogru gizilir.

. Bu dikey dogru ile daha tnce ¢izilen B yatay dogrusunun kesim yeri aranan kv degerini
verir.

- Effer kesigme noktass, tizerlerine kv deperleri yazilmig dogrularla cakismazsa bir sonraki
yiiksek degerli kv alimir. Bu 6rnekte kv degeri 100 olarak segilir.

VANA Kv DEGERLERI

Inch mm Ky
1/2" 15 4

a/4" 20 6,3
1" o5 10
1 1/4” 32 16
11/2" 40 25
o" 50 40
| 21/2" 65 63
: 3" 80 100
4" 100 160
| 5" 125 250
6" 150 360

670



7. OTOMATIK KONTROL ELEMANLARININ YERLERININ TAYiNi

Otomatik kontrol elemanlannt sistem f{izerinde yerlegtiriken dikkat edilmesi gereken ban
hususlar s6z konusudur. Olgme elemanlarinin bithassa sicaklik dlgme elemanlarinin bazi yan
faktorler diigiiniilerek akuple edilmesi gerekmektedir. Ornegiin bir sicaklik duyar elemanm
wstizel serpantine gok yakin. konulmast, yapilacak kontrolu yamiltabilir, zira serpantinin‘-
yiizeyine yakin olmas: ne tiemvie Blomesi geteken hava sicakhifi yerine serpantin sicakhifim
daha dnceden hassedecekhr '

Yine smakhk duyar elemanmm nemlendirme hiicresine yakin konulmam damla tutucu ele-
manlarna yetersiz kalmas: sonucu hissedici elemann agint neme maruz kalarak iglevini yi-
tirmesi s6zkonusu olmaktadir. lklimlendirme sistemlerinin ve dagitict kanallann iza-
lasyonunun sibhatli yapilmamas: sonucu Slgme elemanlan dig etkenlerden etkilenecektir,

Dolayisiyla izalasyonlann en iyi sekilde yapilmas: gerekmektedir. Otomatik kontrol sis-
temlerinde kullanilan kontrol vanalan iki yollu ve ii¢ yollu olmak lizere iki gesittir. Genelde
sicak su, sofuk su ve kizgin sulu sistemierde iki yollu vanalar kullanihe. Uc¢ yollu vanalar
karistinict tipte imal eédilmekie olup, zorunlu olarak serpaniin doniigiine baglanmas1 ge-
rekmektedir.

Sekil 15 de kombi tip bir klima santralinda ve nihai kontrol elemanlarinin yerdegim yerleri
ve konumlan goriilmektedir.

SA EA EA

S
s
[ -2

=
-
=

(Sekil 15)
Damper kontrolu  (LIL a)
On sitect kontrolu (I ¢)
Son 1sitict kontrolu (V.d.e)
Sogutucu kontrolu (IV.f. g)
Nem kontrolu (h)
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8. BINA OTOMASYONU SISTEMLERI

Bir biiyiik binada veya binalar grubunda bulunan mekanik ve elektriksel sistemler; 1sitma,
sogutma, iklimlendirme, aydinlatma, tagtma (asansOr, yliriiyen merdiven vs.) yangin alarm,
gitvenlik kontrolu ve benzeri alt sistemlerinden olugur. S6z konusu sistemler, bina toplam ma-
liyetinin oldukga biiyiik kismim kapsadigs gibi, igletme ve bakimlarida binadaki biitiin diger
hizmetlerden daha fazla harcama gerektirmekiedir. Bu nedenle bina sahibi ve ydneticileri bu
sistemlerin daha etkin, daha verimli ¢ahismasint saglayacak bir kontrol yontemi aramak zo-
runda kalmiglar ve bunun sonucu "Bina otomasyonu” adini verdigimiz sistem ortaya ¢ikmugtir,
Bina otomasyonu sisteminin getirdifii avaniajlart daha iyi anlayabilmek igin BINA ISLETIMI
konusunu kisaca ele almak yararlt olacakur.

8.1. BINA ISLETIMI

Bina igerisindeki mekanik ve elcktiriksel sistemlerin biiyitk ¢ogunlugu gz Oniinde ol-
mamasina ragmen, surasi muhakkaktir ki bu sistemlerin tiim binaya dagilmg vaziyette isletim
ve denetim noktalart stz konusudur. Dolayisiyla bu sistem ve cihazlarin glinlik galigma
islevlerini yapmalarini  saglamak iizere binamn  bilyiikligiine ve igindeki sistemlerin
karmagikligina bagh olarak deflisen say1 ve kalitede personele ithtiyag vardir.

Bina isletici personelin girevi iklimlendirici fan birimlerinin ¢alistinthp durdurulmasindan,
aydinlatma ile ilgili olarak 1giklarin yakilip séndiiriiimesine, boyler kazanlarinm bakimna, dig
hava sicakhgma gore "damper” konumlamdirlmasina, mahal sicaklik ve nem sartlarina gore
boyler ve kompresorlerin devreye alinip devre dist birakiimasina ve ayar deeri saptanmasina
kadar defisik elektriksel ve mekanik islevieri kapsamaktadir. Tim bu sistemlerin
karmagikligina ve kontrol problemlerine ilaveten genig dlgiide dagmik olduklart da dikkate
ahnma ya nizea bu sistemieri isletmeye almak igin dahi dikkate deger oranda bir insan

Bu durumu Bina Otomasy(mu adr verilen sistemle karstlastirdifsimizda ise; bina oto-
onu ile bir merkez terminalin basinda oturan isletmeci, binada mevcut tiim sistemlerin

_(_n__mal/a!atm &j._b}) ve hum:ﬂ hﬂgﬂu’ 1§ict1u _pcisonclm surekh Ve sxk
kalmadan aninda kullanilmaya hazir olarak depolamr.

"‘-'”"e’{c;i bir smeikezden siyah,
: . bilgileri bir
ietime pemoneli

-temienn ¢alisma durumlart
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Ayariamal: Isletmeci personelin komutlan dogrultusunda g¢esitli cihazlarin ¢aligma ko-
numlan veya pozisyonlar: degigtirilebilir yada Onceden belirlenmis bir program dizisi
dogrultusunda otomatik olarak islevsel komutlar verebilir.

Korumak: Bina igerisindeki tiim cihazlanm ariza yada alarm durumlaring anmda oto-
matikman bildirir. Bu suretle igletmeci personelin bu cihazlara derhal miidahale edip anzay:
gidermeleri saglanmg olur. Banm durumlarda dnceden belirlenmig bir takim onlemlert oto-
matikman sistem tarafindan alinabilir.

Tabiidir ki bazi otomasyon sistemleri bu fonksiyonlar diferlerinden ¢ok detayh ve kap-
samii olarak yerine getirir. Bazi otomasyon sistemleri ise hiz, dogruluk ve ekonomi agisindan
digerlerinden daha stiindiir. Fakat genelde buniarn hepside kulaniciya agagida siralanan fay-
dalar1 saglarlar.

8.3. BINA OTOMASYONUNUN GETIRDIGI FAYDALAR

insangiicii tasarrufu saglar: Bina Otomasyonu ile isletmeci personel sayisinda biiyiik bir
disiis olur. Kullamian isletmeci personel ise cihazlan ¢alistirrak, durdurmak, kritik cihazlarm
durumlarim incelemek ve bilgi toplamak amaciyla bina igersinde uzun turlar yaparak vakit
harcamak yerine cihazlarin durumlanm siirekli olarak gozileyip performanslarnim artirmakla
ugragiriar. Ustelik kendilerine ne zaman ihtiyag olursa olsun bulacaklari yer bellidir.

igletme malivetierini azaltir: Bina otomasyonu ile isitma (sofutma) havalandirma,
aydinlatma ve benzert difer cihaziar ibtiyag duyulur duyulmaz aminda devreye alimir ve devre
disi birakililar. Devreye alip ve devre digi birakmak igin uygun zaman arabklar ile binada
yapilan turlar s6z konusu degildir. Yalmzca bu kiigiik giinliik tasarruflar dahi toplandiginda ,
elekerik ve yakit harcamalannda yiizde 10'1ara varan azalmalar stz konusu olabilir.

Cihazlarm émirlerini uzatir: Bina otomasyonu ile tiim cihazlar gergekten kendilerine ih-
tiyag oldugunda isletmeye almdifindan bos yere galigmalan stz konusu degildir. Ayrica
arizalardan ammnda haberdan olunup derhal miidahadele edilerek cihazlann  yipranmasi
onlenmektedir. Iste tiim bunlar cihazlann Smiirlerinin uzamasina neden olacaktir.

Arizalann anmda ikaz eder: Anzalardan aminda haberdar oldugundan problemler
biiyiimeden ve daha biiyiik anzalara yo! agmadan giderilitler. Ornegin agu 1sman bir motor,
yataklar: yanmadan ve hatta yangmn tehlikesi dahi ortaya ¢ikmadan devre digi birakilacaur.
Aninda alarmlar isletmecinin s6z konusu cihaza derhal miidahale ederek, minimum siire
igerisinde gerckli 6nlemleri alarak tekrar igletmeye sokmasim saglar.

Bina icin yapidan yatirsm korur: Bina otomasyonu sistemi yangin alarm ve giivenlik sis-
temlerini de biinyesinde banndirdigimdan binamn 24 saat siirekli olarak korunmasin iistlenir.
Yukarida bahsedilen bina igindeki cihazlarin korunmalan da buna dahil edildiginde sistem
bina igin yapilan yatirimin eksira bir sigortass gibidir. '
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Merkezi bir denetim sayesinde isletmecinin etkinligini artirir. Bina otomasyonu ile
isletmeci personel tiim binayt bir merkezden daha etkin ve kapsamb bir sekilde kontrol eder.
Tiim alarm ve ariza durumlart merkezde goriintiilenir ve kayda geger. Kayda gecen bilgilerin
degerlendirimesi sonucu ilerisi icin yerinde kararlar alinarak yonetimin etkinligini arttir,

Swralanan tiim bu faydalarin genclde ortak yonii, bina icin yapilan isletme masraflarinin
azalalarak paranin tasarruf edilmesidir. Bu sistemierin yukarida siralanan faydalarina ilaveten
kendi biinyelerinde enetji tasarrufuna yonelik olarak peligtiriimis paket programlarda mev-
cuttur. Iste bu programlarin da uygulanmast ile sistemin verimi maksimuma cikarilarak cok
daha bityiik tasarruf imkanlar stz konusudur. {Yizde 35 lere varan tasarruflar miimkiin ola-
bilmekitedir) Bu suretle sistem lokal kontrol sistemlicrinden daha stirratli ve daha giivenilir ol-
maktan bagka cok daha ekonomik olmaktadir. Bu dzellifii dolayisiyla sistem kendi yatirrm ma-
liyetini bir iki y1l gibi kisa bir siire i¢erisinde kargiladiktan sonra, binanin hizmette oldugu siire
boyunca tasarrufl yapmaya devam etmektedir.
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