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Sistemlerin Gegici Cevaplari ile Ilgili Tanimlar

o |, BasamakYaniti Yerlesme zamanindan 6nceki dinamik davranisa
Vi t . . . . oye . .
. @B/I\%A@ma:hﬂp =100¢,, | sistemlerin gecici cevabi adi verilir. Gegici cevap
3 . . cue . . . .
- 1+e,sistem dinamiginin diferansiyel denklemin
—

"“homojen ¢oziimiyle ilgilidir.

0 | Gecici cevap adim giris ile incelenir. Baslangic
v, 1% | kosullari O dir. Sistemin gegici davranig ozellikler
timt>t,igin | 5 parametre araciligiyla tanimlanir.

-Gecikme zamani, t,

!

'3@ "~ 7' Yiikselme zamani, t,
(t,) = mta[ifs y(t) -Agsma zamani, t,
-Yerlesme zamani, t,
Bu bes parametre ile -En fazla agsma, M,

i.) Cevabin Hizi; Sistem durgun duruma ne kadar surede ulasiyor;




Gecikme zamani, td
y®) _
Yf
iliskisinden bulunacak en kicuk t zamanidur.
Yukselme zamani, tr

0.5

y(@) _
Yf
iliskisinden bulunacak en kucuk t zamanidir.

tr ayrica 0 dan %100’ e yukselme zamani olarak da adlandirilir.
Asma zamani, tp ; y(t)'nin maksimum degeri aldigi zamandir. y(t)'nin maksimum

degerine y, denir.

1

Yp = maxy(t)




Yerlesme zamani, ts

Verilen tolerans banti £/’in igerisine ¢cikmamak Uzere girme zamanina yerlesme

zamani adi verilir. Bu bant genisligi genellikle %2-5 arasinda verilmektedir. t, su
sekilde bulunur.

L
& — 1] < ¢
Yf
En fazla asma, Mp
b _ 1=g¢g,
Yf




-Gecikme zamani, td; -Yukselme zamani, tr ve -Asma zamani, tp; sistemin hiziyla
ilgilidir. Bu zamanlar ktctk oldugunda sistem hizli demektir.

-En fazla asma, Mp; goreli kararlilikla ilgilidir. Kliciik Mp daha s6nimlu bir hareket
demektir. Sistem az salinimli ve asiri asmalar yoktur.

-Yerlesme zamani, ts ; Hem sistemin hiziyla hem de kararhhgiyla ilgilidir. Eger ts
blylkse sistem yavag,ve/veya ¢ok salinimlidir.
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Az SOnUMIU Ikinci Derece Sistemin Gecici Cevaplarti ile llgili Tanimlar

Sistemin TF'u
Tos + 1 nw,s + w?2

daG(s) =K
T252+2§Ts+1ya aG(s) 52+ 28w,s + w?

G(s) =K

Seklinde ifade edilebilir.
y@®
Yf
2 _ _
aO:\/n E+T et (520,

wg = Wy 1 — &% = Sonumli dogal frekans

=1 —aye 5t cos(wyt — @)




Asma Zamani (t,)

¢ +6+7
t, = 2 n+0
T
tp=w—d n=~0
<oat. O _
Ispat: ) 0

Ewpage $9nt cos(wyt — P) + waage ~*“nt sin(wyt — ¢) = 0

W, age ~$@nt [E cos(wgt — @) + /1 — &2 sin(wyt — qb)] =0
wyage $@nt % 0

[5 cos(wgt — @) + /1 — &2 sin(wyt — qb)] =0




Asma Zamani (t,)

Ispat devam:
[5 cos(wgt — @) + /1 — &2 sin(wyt — qb)] =0

Sonum acisi ’y1 tanimlarken; ¢ = cosp ve \/1 — &2 = sinf
oldugunu gostermistik;
|cosf cos(wyt — @) + sinB sin(wyt — p)] =0
cos(wyt — gb B)=0

wat — @ — ,8 n— n=41,4+2..
+¢+ﬁ




En Fazla Asma (&)




YUkselme Zamani (t,)

y@© _
Yf
iliskisinden bulunacak en kicuk t zamanidir.

1

t ayrica 0 dan %100’ e yukselme zamani olarak da adlandirilir.

s
¢+
t, = n+0
Wq
m—p
ty = =0
r W, n
Gecikme zamani, t, YO~ 05 iliskisinden bulunabilir.
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Yerlesme Zamani (&)

Ispat:




Yerlesme Zamani (&)

Ispat Devam:
Egern=0= ay = \/77 L S !
0=
J1—¢&2 «/1—52
1 1
ty =—In n=20
o ( J1—52>

Ancak, yukarida buldugumuz ifadeyi yaklasik ama cok daha basit bir ifadeye

donu5tureb|I|r|z
(&) 3 -
n —=In(1 -
S f(‘)n 85.

, 1)\ _391=4 eS—OOZLgm
" e ) T299=3 g =005 icin

1
Sn(1-§%) = 00<¢<09



Ornekler

Ornek 1:
nw,s + w?2

G(s) =K
() s2 4+ 28w, s + w2

ikinci dereceden az sonumli sistem icinn = 0ve e, < 0.1;t, < 1s

ve %2 yer. kriteri ile t; < 1.5 s olsun istenmektedir. Bu sartlari saglayacak kutuplarin
bulunacagi bolgeyi cizerek gosteriniz.

Coziim 1:
o [T _ 1 )
Ep = exp( \/TfZ) <0.1= Nz > In (0_1) = b\ zeme
B <53.76°= ¢ = 0.59 |
T T T b 314i(1-¢2) 112




Ornekler

R(s) + @E(S) N0 oy M ER 7

X(s) |

v | =

Kitle pozisyonlama icin kullanilan yukaridaki servo sistemde kontrolci olarak P kontrol ve hizin
geri beslemesi kullaniimaktadir. M, = %10 ve T,, = 1 s olmasiigin K, ve T;- parametrelerini

bulunuz.
2
Kwy, K,

s2 +28w,s + w2 s2+ K Tes + K,

G(s) =

. _ & . . & 1
T T

Ko = wf = 15.13N/m T, = 2= = 0.303 s

n



