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Kapali Cevrim Kontrol
Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri

Tum uygulamalar icin asagidaki genel gereklilikler karsilanmaksizin bir kontrol sisteminin genel
performansi tatmin edici olmaz:

v" Kararhlik

v Sistemlerin Kalici Durum Davranisi

v Sistemlerin Gegici Durum Davranisi




Durgun Durum Hatasini Azaltma Yontemleri

Durgun durum hatasi istenmeyen bir durum olduguna gore kontrol sistemleri tasarimcilarinin bu
hatayl 6nlemek ve azaltmak tzere 6nlemler gelistirmeleri gereklidir. Belli basl onlemler

1. Oransal integral (P1) kontrol kullanilarak tip numarasinin artirilmasi

2. Referans girisin modifiye edilmesi

3. lleri bildirim katkisindan yararlanmak




Oransal integral (PI) kontrol kullanilarak tip numarasinin artirilmasi
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Referans girisin modifiye edilmesi
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Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Birinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

Y(s) = G(s)X(s)

Bu sistemin adim girise cevabiyla ilgileniyoruz;

OAdim, x() = x,h(t); X(s) = =2




DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Giris Cevaplari
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clear all;
close all; clc;
t=[0:0.1:107];
fig=figure;

for i=l:1length(t)
y(i)=l-exp (-t (i)/1);

end

plot(t,y, 'LineWidth',3);hold on;

s = tf('s'");

G = 1/(s+l);

[y,t]l=step(G);

plot(t,y,'ro'") ;hold on;

axis ([0 10 0 21);grid on;

ylabel ('y(t) ') ;xlabel ('t zaman')

title('DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adym Girip Cevaplary');

annotation(fig, 'textbox', [0.461714285714281 0.435714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'String’', 'y (5T)=0.993y f', 'EdgeColor',[1 1 11);
annotation(fig, 'textbox', [0.177785714285709 0.242857142857143 0.195428571428571 0.0619047619047736], 'String', 'y (1T)=0.632y f','EdgeColor',[1 1 11);




figl=figure;

for i=l:1length(t)
y(i)=0.5+0.5* (1-exp (-t (i) /1)) ;
end

plot(t,y, 'Linewidth',3) ;hold on;

s = tf('s'");

G = (0.5*s+1)/(s+1);

[y,t]l=step(G);

plot(t,y, 'ro'") ;hold on;

axis ([0 10 0 2]);

ylabel ('y(t)');xlabel ('t zaman')

title('DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adym Girip Cevaplary'):;

annotation(figl, 'textbox', [0.461714285714281 0.435714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'string', 'IT<T 0', 'EdgeColor',[1 1 17]);
annotation(figl, 'textbox', [0.361714285714281 0.335714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'String', 'y (t)>0", "EdgeColor',[1 1 11);

grid on;
fig2=figure;

for i=1l:1length(t)
y(i)=2-(l-exp(-t(i)/1));

end

plot(t,y, 'LinewWidth',3) ;hold on;

s = tf('s");

G = (2*s+1)/(s+1);

[y,t]l=step(G);

plot(t,y, 'ro') ;hold on;

grid on;

axis ([0 10 0 21);

ylabel ('y(t)');xlabel ('t zaman')

title('DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adym Girip Cevaplary'):;

annotation(fig2, 'textbox', [0.461714285714281 0.435714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'string','T>T 0', 'EdgeColor',[1 1 11]);
annotation (fig2, 'textbox', [0.361714285714281 0.335714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'String', 'y (t)<0', 'EdgeColor',[1 1 11);




