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SORULAR

Soru 1: Bir ¢ok evde kullanilan 1sitma sisteminde referans giris olarak “arzulanan tesisat suyu
sicakli1” verilmekte “arzulanan tesisat suyu sicakligl” ile tesisati dolagip gelen su sicakligi
arasindaki fark oraninda 1sitic1 ¢alismakta veya durmaktadir. Ozellikle giinesli havalarda tesisat
suyu sogusa bile ortam sicakligi istenen diizeyde olabilmektedir. Isitma sisteminin iglevsel blok
diyagramina, ortam sicakligi istenen diizeyde olunca sistemin durmasini saglayacak bir agik/kapali
(on/off yada bang-bang) kontrol ekleyiniz.
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Soru 2: Cevrenizdeki sistemlerden ii¢ tane kapali ¢cevrim kontrol kurali iceren sistemi yaziniz,
Orneklediginiz kontrol sistemindeki, algilayici, kontrolcii, eyleyici gibi sistemleri tanimlay1p giris
cikis ve ortadaki diger degiskenleri belirtiniz. ve bunlarin basit kapali ¢gevrim kontrol islevsel blok
diyagramlarmi ¢iziniz. Ornegin yukaridaki 1sitict sistemi ele alirsak algilayici termocouple,
kontrolcii su sicakliklarint karsilastiran basit bir comparator, eyleyici dogalgaz yakan 1sitici,
referans giris “arzulanan tesisat suyu sicakligi” dlgiilen ¢ikis ise tesisat1 dolastiktan sonraki suyun
sicakligl

Coziim 2: Herkesin 6rnegi farkli olacagi i¢in ¢oziim verilmemistir.

Soru 3: Asagida verilen blok diyagramlarini, blok diyagram indirgeme kurallarini kullanarak daha

basit hale getiriniz, ¢ikis ve giris arasindaki transfer fonksiyonunu bulunuz. Daha sonra
¢oziimlerinizi cebirsel manipiilasyonla dogrulayn.
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Soru 4: Asagida verilen blok diyagramda cebirsel manipulasyon kullanarak ch(s), GCR(S)'

GVR(S), GCD(S) ve GUE(S) transfer fonksiyonlarini bulunuz:
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R(s) — HC(s) = E(s)

G, E(s) =U(s)
U(s)+ D(s) =V(s)

V(s)G, = C(s)
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Soru 5: Asagida verilen blok diyagramda cebirsel manipulasyon kullanmadan Gen(s), Ger(S),
Gan(s) ve Gar(s) transfer fonksiyonlarini bulunuz:
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Soru 6: (Ogata, Modern Control Engineering, 4. Ed. Kitabindan uyarlanmistir.)

Asagida verilen mekanik sistemin denklemleri asagida verilmistir.
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’Z2 b Buna denklemlerin Laplace doniisiimiinii yaparak Y(s)/U(s) arasindaki
transfer fonksiyonunu bulunuz. Daha sonra sistemin blok diyagramini
m, T * ¢iziniz
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Soru 7: Resimdeki hidro-mekanik sistemin matematiksel ifadesi asagidaki denklem takimiyla

gosterilebilmektedir.
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1 fa=Ap;s Fp(s) = AF(s)

2 Qup=4Av Qa(s) = AV(s)

3 fa—fa=mv Fy(s) — F(s) = msV(s)

4 fo=ap; Fo(s) = aPy(s)

5 Qu=av Qq(s) = aV(s)

6 Qu=0Qc+0Q:1+Q2 Quq(s)=0c(s)+Q:(s)+ Q:(s)
7 Q¢+ Qin=Cpy Qc(s) + Qin(s) = CsPy(s)

8 p1=Ri(4 Pi(s) = R1Q1(5)

9 p1=R0; P (s) = RyQ2(s)

Yukarida tanimlanan sistem i¢in s tanim kiimesinde iki polinomun orani1 olarak asagidaki transfer
fonksiyonlarini bulunuz.

i.) Tankin tabanindaki p1 basinci ve tanka giren debi Qin arasindaki
ii.) Cevreye salinan toplam debi Qo = Q1 + Q2 ve pompa basinci p, arasindaki

8 ve 9 numarali denklemleri 6’da yerine yazalim.
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1 ve 4 numarali denklemleri 3’de yerine yazarak V (s) bulunur.
AP;(s) — aP;(s) = msV(s)
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5 numarali denklemde Q, (s) ifadesinde V(s) yerine yazilirsa
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ii.) Cevreye salinan toplam debi Qo) = Q1 + Q2 ve pompa basinci p, arasindaki
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Soru 8: Asagida verilen blok diyagrami Matlab’in “tf”, “feedback” ve “minreal” komutlarini kullanarak
indirgeyiniz.
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Matlab Kodu:
s = tf (' );
Gl = 1/( ;G2=50/ (s+1) ;G3=s-2;H1=2/s;H2=1;

G_G2H1 = feedback(GZ H1);
Gn=G1*G_G2H1*G3;

G s = feedback(Gn,H2);

G r = minreal (G_s)
50s—100

Sonug¢:G, = >

T s3 +52+1505-100



Soru 9: OMU makine miihendisligi boliimii, 6grenci sayisini ¢ikis, hedeflenen 6grenci sayisini ise referans
girig alarak bir kontrol sistemi modeli gelistirmek istiyor. Bolim bagkanligi, mevcut ve istenen 0grenci
sayilarini karsilagtirarak kabul oranini belirliyor ve OSYM’ye bildiriyor. OSYM, smav tercihlerine gore
kabul yapiyor. Ek olarak, YOS, DGS, yatay gecis siirecleri ile de kabul yapiliyor ve bunlar iginde
kontenjanlar belirlenerek bildiriliyor. Béliim baskanligi, OSYM, YOS, DGS, yatay gecis siireclerini
sistemin bloklari olarak gosteren islevsel bir blok diyagrami ¢izin. Blok diyagraminizda asagidaki sinyalleri
gosteriniz.

e Arzu edilen 6grenci sayisi,
Gergek dgrenci sayist,
Boliim bagkanliginca belirlenen istenen 6grenci orani,
OSYM’den gelen gergek 6grenci orani,
YOS’den gelen gercek dgrenci orant,
DGS’den gelen gergek 6grenci orant,
Yatay gecisten gelen gercek 6grenci orant,
Okulu birakma orani,
ve Boliim 6grenci sayisinin net artig hizi.
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Soru 10: Giiniimiizde hizla yayginlagan hibrit araglarda sadece elektrik motorundan, sadece igten yanmali
motordan veya her ikisinden birden gii¢ ihtiyac1 karsilanabilmektedir. Uretilen giic, yiizey piiriizliiliigii,
egim gibi belirsizliklere ek, aracin hizina bagli degisen ara¢ aerodinamigi gibi dis bozuculara maruz
kalmaktadir. Bu kosullarda hiz sabitleyici i¢in bir kontrol algoritmasinin islevsel blok diyagramini ¢iziniz.
Sisteminizde mutlaka yer vermeniz gereken donanimlar, Kontrolcii, Gaz Pedali Ayarlayici, Disli Sistemi
Kontrolii, Elektrik motoru, Hiz Olger.

Coziim: Bu Soru Norman S. Nise adli yazarin “CONTROL SYSTEMS ENGINEERING” kitabindan
birinci boliimiin 23. Sorusundan uyarlanmustir. Sorunun Cevabi ve daha genis bilgi i¢in kitaba ve ¢dziim
kitabina (solution manual) bakilabilir.



