MAK403 OTOMATIK KONTROL
ODEV 1
Dr. Nurdan Bilgin

Teslim Tarihi ve Yeri: I. Ogretim icin 20/10/2017, Ders Saati

IL. Ogretim icin 23/10/2017, Ders Saati

SORULAR

Soru 1: Giinimiizde birgok 6zel otomobilde, hiz sabitleme sistemleri bulunmaktadir. Tipik bir
hiz sabitleme sisteminin nasil ¢alistigini bir paragrafla kisaca agiklayiniz, nasil isledigini islevsel
blok diyagramini ¢izerek gosteriniz. Sistem, algilayici, kontrolct, eyleyici gibi sistemleri
tanimlayip giris ¢ikis ve ortadaki diger degiskenleri belirtiniz.

Soru 2: Resimdeki hidro-mekanik sistemin matematiksel ifadesi asagidaki denklem takimiyla

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



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

Soru 3: Figiir 2 ve 3 “de goriilen blok diyagramlari blok diyagram indirgeme kurallarini kullanarak daha

basit hale getiriniz, ¢ikis ve giris arasindaki transfer fonksiyonunu bulunuz. Daha sonra ¢dziimiiniizii
cebirsel manipiilasyonla dogrulayin.
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Soru 4:
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Figiir 4’e gore, cebirsel manipulasyon kullanarak asagidaki transfer fonksiyonlarini bulunuz:

i GCU(S)
ii. GCR(S)
iii. GVR(S)
iv. GCD(S)
V. GUE(S)



Soru 5: (Ogata, Modern Control Engineering, 4. Ed. Kitabindan uyarlanmistir.)

Figiir 5’de goriilen mekanik sistemin Y(S)/U(s) arasindaki transfer fonksiyonunu bulunuz. Daha sonra
sistemin blok diyagramini ¢iziniz.
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