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SORULAR

Soru 1 (20 puan): Asagida verilen iki diyagram arasindaki temel farklar1 agiklaymiz? Bu iki sekil
hakkinda ne sdyleyebilirsiniz?

Bozucu

lGiris

Rgf.erang Kontrolcii K?htTOI , Kontro! Edilen Kor]'FrgI Edilen
Giris Girisi Tesisat Degiskenler
Bozucu
Giris
Referans Hata Uygulama .. |Kontrol| Kontrol Edilen Kontrol Edilen
o » ——— Kontrolci — . =
Girig Algilayici  [Hatasi Girisi Tesisat Degiskenler
Geri Bildirim Olgtim
Bilgisi Elemanlan

Céziim: Ilk sekilde agik cevrim kontroliin temel bilesenleri goriilmektedir. A¢ik cevrim kontrolde,
Tesisatdan elde edilen ¢ikis, kontrol girigini hig bir sekilde etkilememktedir, yani agik ¢evrim kontrol
sistemlerinde ¢ikisin geri bildirimi yapilmamaktadir. Ote yandan, ikinci sekilde bir kapali cevrim (veya
geri bildirimli) kontrol sistemi gosterilmektedir. Bu durumda, referans girisi kontrol cihazina girmeden
once gercek ¢ikis tarafindan degistirilir. Bu nedenle, kontrol edilen degiskenin istenmeyen durumlari
aninda izlenir ve kontroldr tarafindan uygun diizeltici eylemler iiretilir. Ornegin, arag seyir kontrolii
kapali ¢cevrim kontrol sistemleridir.

Soru 2 (20 puan): Sekilde gosterilen blok diyagramini, herhangi bir blok diyagram indirgeme teknigini
kullanarak basitlestirin ve giris

Hy ‘ ve ¢ikig arasinda kapali ¢evrim

+ transfer fonksiyonunu elde
edin. Daha sonra, diger bir
yontemi kullanarak
sonucunuzu dogrulayin.

R(s) +




Coziim 2:
b — G,G3R(s) = C(s) (1)
(R(s)Gy + bH,)G, = b (2)

. G16Gy ,
2)=b= 1——621-11R(S)(2 )

(2”) denklemini (1)’de yerine yaz.

%2 R(s) = GyGaR(s) = C(5)
1= G0, S 1G3R(s) = C(s
G1Gy — G1G3 + G,G,G3H,
R -
(s) 1= GH, C(s)
= E ey
1 1-G,H,
o G
R(s) ( - ) Gy e C(s)
' 1 1-G,H, °
N
R(s) p Asz —G3+ GG3H, | C(s)
' 1 L 1—G,H,
R(ng G1Gy — G1G3 + G1G,G3H, ] C(s),
L 1—G,H,; J

Soru 3 (25 puan): T(s)
Asagida verilen

denklemlerle temsil
edilen sistemin yanda
gosterilen blok
diyagramini
tamamlayin. Bloklarin
icine uygun transfer
fonksiyonlarini
yazmaniz ve ayrica
dallarin adin1 yazmaniz gerekir. Dallar 1,2,3 ve 4 olarak isaretlenmistir.




m¥; = Fy, — Fy, —Fp; J0, =—F, *R—Tg +T
. X
Fy, = ki *x1; Fy =bxX;Fy, = ky(x; —x1);Tg = B %050, :EZ

Cozam:

62(s)

1/]s?

n_th'z(s)

Bs

Soru 4 (25 puan) :Soru 3’de verilen sistem asagidaki transfer fonksiyonuna sahiptir.

0,(s) _
T(s)

M(s)

3 (ms? + bs + ky + k5)
~ Jms* + (Jb + mB)s3 + [J(ky + k,) + bB + k,R?m]s? + [B(ky + k,) + k,R2b]s + k,k,R?

Durgun durumda, yukaridaki transfer fonksiyonu asagidaki forma donisiir,

kgt ky
55 kyk,R?

Dolayisiyla, kapali ¢evrim kontrol sisteminin performansi k4, k, ve R paremetrelerindeki belirsizliklere
baglidir. Eger tim parametrelerdeki belirsizlikler +%1 ise kapali ¢evrim sistemin transfer fonksiyonunun
belirsizligini §M, belirleyiniz.

i 06X . — |cx X L ox _ adx
Hint: = tmy; wy = |SEing| + |Simy| ; SE = ~9a
Coziim;
_ |cM M
Ty = |Sk1nk1| + |Sk2nk2| + |S£/IT[R|

Ty, = My, =g = 0.01

w_faoM K (kik,R? — (ky + ky)k,R?) _ —k,k2R? _ K
T Mok, kit (kyk,R%)2 (ky + ko)kik,R2 ™ kg + kg
kyk,R?
w k2 0M ky
Sk = —= ——'
2 M ok, ky + ks,



M —_— e —— T
R™MOR ~ ki+k,
kik,R?

_ROM _ R (s +kp)2kakeoRY
(1k;R?)? B

001k, 001k
™ Yk, ki + kg

+0.02 =0.01+0.02 = M = M(0.03)

Soru 5 (30 puan): Asagida sekilleri verilen ii¢ mekanik sistemin her biri i¢in, i indisi girisi o indisi ¢ikis1
temsil etmek lizere Xo(S)/Xi(s) transfer fonksiyonunu elde ediniz. (Biitiin yerdegistirmeler denge
pozisyonundan 6lgiilmiistiir, yergekimi kuvvetinin etkisini modellemeye gerek yoktur.).

Not:) F = ma; F, = kx; F,, = bx
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b, 4 fr, < Jia

fo, o

\4

a.) fb1 = by (x; — o) = Fy, = bis(X; — X,) ve sz = by (%) = Fy, = bys(X,)

mx, = fb1 —sz = ms?X, = b;s(X; — X,) — bys(X,)

X bs b
[ms? + (by + by)s1Xo = bysX; = 20 _ 1 1

X;  ms?+ (by + by)s ~ms + (by + by)
b.) k, ile b arasindaki daha sonra yok edilecek ara yerdegistirmeye z diyelim.

fe, = ky(x; —2) = Fp, = k(X; —Z) ve f = b(z — o) = F, = bs(Z — X,,)
Fo,=F,=kX;—2)=bs(Z—X,) =>Z = bs’j:klxi + bslfkl X,
fr, = k2(x,) = Fy, = kp(X,)
Fp =F, = bs(Z — X,) = k,(X,)
bokr o B%S" s tkx
bs+ky "' bs+k ° 2170

bsZ = [bs + k;|Xy =

bsks = [(bs +k )—ﬁ]x
bs+ kit 22 bs+ky|"°
bsk, bs(ky + ky) + kyky
bs + k; iz[ bs + ky ] 0
Xo bsk,

X, bs(ky + ky) + kiky
c.) Son sik i¢in tanimlamalari yaparsak;

fre, = k1 (x; — x0) = Fy, = ky(X; — X,) ve f, = b(%; — %) = F, = bs(X; — X,)
sz = kZ(xo) = sz = kZ(Xo)
Fy + Fy, = F,, = bs(X; — X)) + k1 (X; — X,,) = kp(X,)
[bs + k.1X; = [bs + kq + k31X



Xo  bstk
X; bs+ky+k,



