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Ornek 1
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Burada k, yay sabiti; b, soniim katsay1si; z(t) ve fi(t) sistemin girisleri; y(t) ise
sistemin ¢ikisi.

Varsayalim ki

y(t) > z(t) ve y(t) > z(t)

Kiitlenin Serbest Cisim Diyagrami

fi(t f (1)
Yay Kuvveti
fi® = k(@) = 2(0)
y(t) = z(t) oldugunda
fie(®) =0

Sonim Kuvveti

fo(t) = b(y(t) — 2(1))

Newton’un 2. Kanunu’na gore
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na=3

mj(t) = —fo(t) = fi () = f(0)
mj(t) = —fe(t) = k(y(®) — z(t)) — b(y () — 2(1))

z(t) ve fe(t) sistemin girisleri; y(t) ise sistemin ¢ikistydi; Bu durumda giris ve
cikislar farkl: taraflarda olacak sekilde denklemi diizenlersek, t tanim kiimesinde
giris ¢ikis iliskisi

my(t) + by(t) + ky(t) = bz(t) + kz(t) — tﬂ@

Cikis taraft 1.Gi'ri$ 2.Giris

Olur.
Sistemin derecesi n=2
s tamim kiimesinde giris ¢ikis iligkisi
(ms? + bs + k)Y(s) = (bs + k)Z(s) — F,(s)
Cikis ifadesini yalniz birakirsak TF’una ulasiriz.
(bs + k) B
(ms? + bs + k) (ms? + bs + k)
Y(s) = Gyz($)Z(s) — Gyp(s)F.(s)
Dolayisiyla ilgili TF’ler.
(bs + k) 1
(ms? + bs + k) ve Gyr(s) = (ms? + bs + k)

Y(s) = Z(s) F(s)

Gyz(s) =

Karakteristik polinom, tiim ilgili TF lerin ortak paydasidir. D(s) = ms? + bs + k

Simdi elde ettigimiz TF’nun blok diyagram gosterimini ¢izelim.

Z(s)
. bs + k
ms? + bs + k
AN Yis)
Y(s
(s
F(s) 1

ms? + bs + k




OTOMATIK KONTROL BOLUM 2.2

Ayni1 blok diyagrami daha 6nce 6grendigimiz ¢arpanlara ayirma kuralina gore su
sekilde de gosterebiliriz.

Z(s)
— Jbs+k
+ A
(Z 1 Y (s)
Fe(s) r mSZ + bS + k
—_— 1
Y(s) = [(bs + k)Z(s) — F.(s)]

(ms? + bs + k)
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Ornek 2.

b
w(t) 1P(t) Elastik Saft

P27 777 LSS SIS

y 7777777 SIS

k

Viskoz stirtiinmeli
kavrama

Gerekli Denklemler

Rotor/Saft Denklemi

JO(©) = =Ty ()
T (t) = k[6(t) — P(D)]

s tanim kiimesine doniistiirtirsek.

} = J6(t) + kO() = k(t)

(Js? + k)O(s) = kd(s) = 0(s) = D(s)

Js? +k
Kavrama/saft denklemi
T (t) = T, (t) = k[6(t) — ¢ ()] = b[p(1) — w(1)]
= bp(t) + kp(t) = kO(t) + bw(t)
s tanim kiimesine doniistiirtirsek.

1
(bs + k)®(s) = kO(s) + bQ(s) = P(s) = STk (k@(s) + bQ(s))
Birinci Durum; Giris Q(s), Cikis 0(s), Ortadaki Degisken ®(s)
Genel Sistem denklemleri

0(s) =

Js? +k ()

1
CD(S) = m (k@(S) + bQ(S))




Q(s)
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O(s)

+ 1 O(s)
*@_’ bs + k ”

Q(s)

js? +k

Ikinci Durum; Giris Q(s), Cikis ®(s)

Genel Sistem denklemlerini hatirlayalim;

0(s) =

Js? +k ()

1
CD(S) = m (k@(S) + b.Q(S))

0(s)’i yok edecek sekilde sistemi yeniden diizenleyelim.

d(s) =

bs + k (k]sz FrRPOt bQ(S))

Simdi c¢izebiliriz.

D(s) R

b — bs+k

js? +k




