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Dersin Icerigi

Transfer fonksiyonlari ve blok diyagramlari. Otomatik kontroliin temel kavramlari. Kontrol islemleri.
Zaman cevabi. Kararlilik ve Routh-Hurwitz kriteri. Kéklerin yer edrileri. Frekans cevabi ve Bode
diyagramlari.

Dersin Amaci

Dersin amaci klasik kontrol sistemlerinin temel kavramlarini 6grenciye vermektir.

Ogrenme
Ciktilari ve
Yeterlilikler

Dersi alan bir 6grenci bir kontrol sistemini klasik yéntemlerle analiz edebilme, tasarlayabilme ve
uygulayabilme yetenedini kazanmaktadir. Ders 6grenciye daha ileri kontrol sistemleri dersleri igin
gereken temel bilgileri vermektedir.
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1 Kontrol sistemlerine giris ve tanimlar. Acik cevrimli ve kapal gevrimli sistemler.

2 Transfer fonksiyonlari. Birden fazla giris gikisli sistemler igin transfer fonksiyonlari. Ardisik sistemlerinin transfer
fonksiyonlari. Blok diyagramlari.

3 Blok diyagramlarindan transfer fonksiyonlarinin eldesi. Blok diyagrami cebiri.

4 Mason kurali. Temel denklemlerden ayrintil blok diyagramlarinin gizilmesi.

5 Geri beslemeli kontrol sistemlerinin yapisi. Kontrol sisteminden istenen 6zellikler. Kontrol sistemlerinin
parametre dedisimlerine duyarhgi.

6 Kontrol organlari ve kontrol Kanunlari. Oransal, integral, tlirevsel kontrol islemleri. Oransal, integral,
oransal+tirevsel, oransal+integral ve oransal+integral+tirevsel kontrol.

7 Iki konumlu kontrol ve uygulamalari. Degdisik kontrol tiplerinin uygulanmasina érnekler.

8 Dedisik kontrol tiplerinin uygulanmasina 6rnekler. Ziegler-Nichols’a gére PID kontrol parametrelerinin ayarlari.

9 Sistemlerin gegici cevabi. 1. ve 2. mertebe sistemlerin cevabinin kisa tekrari. Gegici cevabi tanimlayan
parametreler ve 2. mertebe sistemlerin analiz ve tasariminda kullaniimasi.

10 Yiksek mertebe sistemin gegici cevabi. Kontrol sistemlerinin kararliligi. Kararlilik ve sistem kutuplari. Routh-
Hurwitz kararlilik kriteri.

11 Routh-Hurwitz kararlilik kriterinin uygulanmasinda 6zel haller. Kararllik igin parametre degerleri secimi. Goreli
kararhlik ve kararlilik payi.

12 Sistemlerin duragan cevabi. Kontrol sistemlerinin sistem tipine gore siniflandirilmasi. Duragan durum hatasi ve
hata sabitleri. Koklerin yer egrisi metodu.

13 Yer egrilerinin gizim kurallari. Kéklerin yer egrilerinin gizilmesine 6rnekler. Frekans cevabi. Frekans cevabinin
grafik gbésterim sekilleri. Bode diyagramlari.

14 Bode diyagramlarinin gizilmesi ile ilgili 6rnekler. Bode diyagramlariyla sistem tanimlamasi. Bode diyagramlari ve

kararhlik, kazang payi, faz payi.




