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Integral Kontrolli Durum Geri Besleme

Simdiye kadar ¢ikisin ve girisin sabit sayilar oldugu varsayimi ile problemleri ¢ozdiik;
Bu varsayim regiilator sistemler i1¢in uygundur. Oysa mithendislerin ugrastigi
problemlerin bir ¢ogu servo problemlerdir. Yani sistemin bir referansi takip etmesini
Isteriz. Bunu saglamak i¢in, Pl kontrolde yaptlglmlz gibi, sabit kazan¢ durum geri

cy g e . . e T . . -
bildirimine ek integral kontrol eklememlzigereklr. Simdi bunu nasil yaptigimizi

inceleyecegiz. :
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Blok diyagramina bakacak olursak; giristeki
integratOriin sag tarafi x,,olarak
belirlenmistir. Sistem dinamigi ise girilti
ifadesi ile beraber asagidaki sekildedir.
dx(t)

e Ax(t) + Bu(t) + En(t)
Blok diyagramdan x,,,; 1fadesinin referans
giris 1le ¢ikis arasindaki fark olarak
alindigin1 gorebiliyoruz. Yani

Xns1 = 1(t) —y(t)
Cikis ifadesi 1se
y(t) = Cx(t) + Du(t)

v
S

Bu durumda kontrol giris sinyali u(t) sadece
durum geri bildirimi ile iligkili degil aym
zamanda integral geri bildirimle de iliskili,

Soyleki
u(t) = —Kx(t) — knp1xn41(t)
Burada
K =lky kp ks - k]

Gercek kazang elemanlarini tutan dizi matris,
ve k,,,qintegral geri bildirim kazanci.
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Xnt1 = 1(t) = y(¢t)
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Ornek

1] _1 0 0
L’cZ] = 200 —zoo] » )+ Laool
A =4, =—=100
Yukarida durum uzay formunda verilen ve 6zdegerleri -100 olan sistem i¢in durum geri

bildirimli kontrolcii tasarlayin, ilk durum degiskeni x; ’in referans giris 74’1 izlemesini
saglayin ve kontrollii sistemin tim 6zdegerlerinin -200’de olmasini saglayin.

Cozim;
0 50 ;0] 0 ] 0
200 200 0l
| —1 0 : 0. L 0 . 1
u = —k1x1 — kzxz — k3x3
(A1 = (A" = b*k*")| = (A +200)3

kl — 11, kz — 2, k3 = —800
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Cok Girigli Sistemler
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¥;: 1. girise bagli kontrol edilebilirlik indeksi
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diyelim ki af;, T~ matrisinin k{inci satiri olsun. Burada k; = Y!_,y; = k; =
Yii ko =v1+ 72
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x=TX
x = Ax + Bu= % = AX + Bu
A =T AT, B=T"1B
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Ornek
-2 1 2 0 O
A=|-1 -2 2|,B=]1 0]
-2 0 2 0 1
Ozdegerler=—2, +j, —j; istenen 6zdegerler: —1,—2,—3
0O 1 -4
by i Aby i A%by| =1 -2 3 |=2
0 0 -2
0O 2 2
by i Ab, i A%b,l =0 2 —-2|=-8
1 2 0




Ornek devam

O 1 = O
E=[1 -2 O] Secilsin
O 0 : 1
2 1 O
£—1=[1 0 o]
0 0 1

1
k1=2yi=>k1=)/1=2
2i=1

ko =zyi =k, =1y, + 1y,
=1

Y1 =2, Y2 =1, ki =y =2, k, =y, +v, =3



Ornek devam

T
[—T] 1 0 0 10 0
r=|24ll=|-2 1 2|=3T7={2 1 —2
0 0 1 0 0 1
2]
A\ /Alz
A 0 1.0
—2 02




Ornek devam

B=T"1B
X 1 0 O01[0 O
B=|-2 1 2|1 of=
0 0 1llo 1
qd1 1 2
- =
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B=po~=|
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u=-—-Kx
u= —K%=—-KT x
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A1 — (A - BK)| = 1_[[/1 — (4dii — BiKy)]
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Ornek Devam

0 1 0 0 T
A-BR=|-9 -4 10|-|1 [kn ks 613]
2 0 2?2 0 ka1 kap ks
Sl i
L _9 - Ell _4‘ - Elz E 10 k13
|—2—ky1 k22 2= ko3 |
ki3 =10 olsun
veya k,, = 0&k,; = —2 olsun
- 0 1 : 0
A—BK: _9 j.kll _4 ._.klz E O

0 0 t 2 — Ky



Ornek Devam

2 X 2 A41 blogunu ele alirsak;
n

A1 — (A - BK)| = 1_[[/'l — (4dii — BiKy)]

=1

0 1
L P ka —4—k1_2] =(A-2=3)
224+ (4+ki)d+(9+ky)=22+51+6

—2ve-3ile
tliskili

4+_E12 — 5 @_Elz —_ 1
9+k11:6:>k11=_3



Ornek Devam

0 1 : 0
A-pr=|70 o THTRe b D
0 0 b 2 —kys)
2 — k23 = —1; istenen 3.0zdeger
k23 :3
[ 3 1 10

— K . —5 2k21 + 4‘k22 1 - ZEZZ _4 - 4‘:1222 + II;13
B ko1 — 2k k22 2k + 3



