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SORULAR

Soru 1(50 puan): Bir sistemin birim adim (basamak) girise cevabi asagidaki gibi verilmektedir.
Yaam(t) = [2(e7%" — 1) + 2sin2t]h(t)
Burada h(t) birim adim fonksiyonunu (Heaviside Fonk.) ifade etmektedir.
a.) Bu sistemin birim darbe (impuls) girise cevabinin
Yaarbe(t) = 4[cos2t — e_Zt]h(t)
oldugunu gosteriniz.
b.) Vaarpe(t)’de neden herhangi bir darbe terimi olmadigini agiklayiniz.

Soru 2(50 puan): Asagidaki geri bildirimli kontrol sistemlerini (i ve ii ) ayr1 ayri ele alarak;
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a.) Acik verim transfer fonksiyonunu iki polinomun orani olarak elde ediniz.
b.) Kapali ¢cevrim transfer fonksiyonunu iki polinomun orani olarak elde ediniz.
c.) Sistemin tip numarasini belirleyiniz

d.) r(t) = 5h(t) girisi igin kalic1 durum hatasini belirleyiniz.

e.) r(t) = 7th(t) girisi i¢in kalict durum hatasin1 belirleyiniz.

Soru 3(50 puan): Asagida gosterilen birim geri bildirimli kontrol sisteminin blok diyagramini
ele alalim.
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Kontrol Edilecek Sistem

a.) Kontrol sisteminin tip numarasini ve derecesini belirleyiniz.

Sorunun asagidaki parcalari i¢in sistemin regiilator karakteristigi agisindan degerlendirildigini
diisiinelim (yani R=0)

b.) K parametresi sistemi kararli yapacak sekilde segilmistir. Eger bozucu giris, adim giris
bi¢ciminde sisteme yansiyorsa sistemin kalict durum hatasini belirleyiniz.

Bozucu girige bagl kalici durum hatasini yok etmek iizere, asagida blok diyagramda gosterildigi
gibi sisteme ileri bildirim kontrolcii ekleniyor.
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c.) b’de bulunan kalict durum hatasini sifir yapmak igin L(s) ne olmalidir.
d.) Eger bozucu giris sisteme rampa giris olarak yansisayd: bu durumda kalict durum
hatasin1 yapmak i¢in L(s) nasil se¢ilmeliydi.

Ip Ucu: L(s) sabit bir biiyiikliik olabilecegi gibi s’in fonksiyonu bir ifade de olabilir.

Soru 4 (50 puan):
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Potansiyometre Geribildirimi

Yukarida verilen blok diyagram bir motor-rotor sistemini temsil etmektedir. Bu sistemin ¢ikisi
ile referans giris arasindaki transfer fonsiyonu agagidaki gibi bulunmustur.
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a.) Sistemin tip numarasini bulunuz.

b.) Rampa giris r(t) = v,th(t) i¢in sistemin kalici durum hatasini bulunuz. Kalict durum
hatasinin T ile orantili oldugunu gdsteriniz.

c.) Kalict durum hatasi T ile orantili olduguna gore kalict durum hatasini sifir yapmak tizere
T’yi sifir olarak ayarlayabilirmiyiz? Miimkiinse neden miimkiin? Miimkiin degilse neden
miimkiin degil agiklaymiz.



