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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 Kalict Durum Davranisi

v Sistemlerin Gegici Durum Davranisi
v Birinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi
v’ ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi
v' Gegici Durum Davranisi Parametreleri




Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Birinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

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

Bu sistemin adim girise cevabiyla ilgileniyoruz;
QAdim, x(t) = x,h(t); X(s) = =2

J Baslangic kosullar
y(07) =y(07)=--=0
yo = y(0)vey, = y(07)



Hatirlatma

Son deger teoremi:
tlim f(t) = lir%[sF (s)]
— 00 S—

Ik deger teoremi:

F(0%) = lim[sF (5)]




Birinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

bis +by K(TOS + 1)
a;s + ag Ts+1

b
K == = G(0): Durgun durum kazanct yada DC kazanc

Ao
a
T = a—l : Sistemin zaman sabiti
0
by »
Ty, = b_ : Payin zaman sabiti
0
(Tos + 1)
Y = G(s)X =Y =K X
() = G(SX(s) = Y(5) = K———==X(s)

= Y(s)(Ts+ 1) = K(Tys + 1)X(s)

Bu iliskinin ters Laplace’ini alirsak
Ty(t) + y(t) = KTyx(t) + Kx(t)

Burada giris olarak adim giris kullanacagiz yani x(t) = xgh(t)



DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Giris Cevaplari

a.) TO =0 2
bis + b Tos + 1 18|
a:s + ag Ts+1
K 16
G(s) =
) =551 _
3= Ts+1s 19l
Son deger teoremine gore '
_ Vr = Kxg E}H 4t
llk deger teoremine gore y(5T)=0.993y,
Yo = OK 08
X0
t) = L‘l( —)
y(® Ts+1s 0.6
y(t)=y (1 — e_%)h(t)
Ty 0.4 1 4 y(1T)=0.632y,
Vo = % = tan6 ¥
Pratikte tim t > 5T zamanlarti¢ciny = y; olarak"?
alinabilir. 0 . . . | . . . |
T kiguk oldugunda sistem ¢ok daha hizhidir, yani 0 1 2 3 4 B 6 7 8 9 10
durgun duruma daha hizl ulagir. Sistemin kutuplari t zaman

imajiner eksenden uzaktadir.

—



b.)Ty # 0

DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Girig Cevaplari

2 I I [ I [ [ [ [ [
bys+ b Tos + 1
Gy a5t Tos+ D) _ _
a;s + ag Ts+1 1.8
K(Tys + 1) xg
Y(s) = 1.6 .
(s) Ts+1 s
Son deger teoremine gore 14 L i
e = Kxg
Ik deger teoremine gére 1.2 | .
B KTo Iy -
- Yo = ?xo = )’f7 = 1 -
Vo = Yr — Yo (Sifirdan baslamiyor sicramavar) g _
Not: 0.6 ;;“:v"ﬂﬂ i
K(Tys + 1) x 4
y(t) = L1 Uos + 1) %
Ts+1 s 0.4 -
1 1—-T,/T
t) =K [L_l [—] Ty/T) + ——— - i
y(t) xo\ S (To/T) + Ts+ 1 0.2
( TO

t zaman




b.)Ty # 0

DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Giris Cevaplari
2 | | | | | | | | |

r, 1-7 1 1

0 T 1 I _
t) = Kxo }— L ———= 18
7 x°§T+ T <S+1/TS>}

Not: 16 - |

L1 1
£ s+as =E(1_e ) 147 i
1—T0

1.2 |
T T _t

T
y() =yo + (yr — Yo)(1 —eT)

. =Yf—}’0 i
Yo T _

t zaman




_t DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Giris Cevaplari
y(t) = Yo T+ (Yf — yO)(l — € T) 2 | T T | T T T T T
. 1 _t |
y(t) =T(Yf_YO)e r 1.8 i
Turevin isareti yf — y, ifadesine baglidir.
Kararhlik sarti geregi T'nin sifirdan buyuk 1.6 .

olmasi gerekir.
Ty > T > 0 sarti olustugunda yandaki sekilde 14 [

Goriulen grafik olusur.
1.2

—~~

e
= 1

0.8 .

06 I y(t)<0 _

0.4 r .




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=1l:1length(t)
y(i)=0.5+0.5* (1l-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 17]);
annotation(fig2, 'textbox', [0.361714285714281 0.335714285714286 0.195428571428571 0.0642857142857248], 'String', 'y (t)<0', "EdgeColor',[1 1 11);




Ornek Problem Cozum

Problem: Grafikte birinci dereceden bir sistemin birim adim girise veya x(t) = xyh(t) gibi bir
adim girise verdigi cevap gorilmektedir. K, Ty ve T'yi bulunuz.

Cozim:
1. Grafigi inceleyerek y, , yr ve y, = tan(8)’yi belirleyecegiz.
2.yr = Kxo olduguna gore burdan K bulunur.

3.9 = y:yo ifadesinden T bulunur.

4.y, = K%xo ifadesinden T,y bulunur.

Cozum ancak bu sirada islemler gerceklestirilerek elde edilebilir.



Problem: Grafikte birinci dereceden bir sistemin 2
birim adim girise verdigi cevap gorulmektedir.
K, T, ve T'yi bulunuz. 1.8

1. Grafiktenyy, = 0.5,y =1vey, =0.5

2. yr = Kxo ve xo=1 olduguna gore burdan K =1 16
olarak bulunur. 14
3.V9 = Y50 ifadesinden T = 1 olarak bulunur.

4.y, = K%xo ifadesinden Ty, = 0.5 olarak bulunur,
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DZD, Birinci Derece Sistemlerin Adim Giris Cevaplari
Problem: Grafikte birinci dereceden bir sistemin 2 . | . . . . . | .

birim adim girise verdigi cevap gorulmektedir. \

K, T, ve T'yi bulunuz. 1.8

1. Grafikteny, =2,yr =1vey, = —1

2. yr = Kxo ve xo=1 olduguna gore burdan K = 16
olarak bulunur.

3.V9 = Y50 ifadesinden T = 1 olarak bulunur.

4.y, = K%xo ifadesinden T, = 2 olarak bulunur.
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Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

X(s) m Y(s)

gibi dogrusal zamanla degismeyen bir sistemi ele alalim. Bu sistemin adim
girise cevabiyla ilgileniyoruz;

Y(s) = G(s)X(s)
Adim, x(t) = x,h(t);

X(s) = x?



Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

by
6Gs) bis + by by (bo St 1) Tos + 1 nw,s + w?
S) = = = =
a,s? + a;s + ag a (az 2%y 1) T2s2 + 26Ts + 1 s2 + 28w, s + w?
Ao Ao
K = a—o; Durgun Durum Kazanct;
dz . : —
T = - sistemin karakteristik zamanzi;
0
Ty = bl , payin karakteristik zamant;
0
a1/ 251
a4 Ao /a() v
26T = — = & = = s E=sOnimleme orani;
J a d 2T 2wy, d
Clnkl w, = % = sonumlenmis dogal frekans;
n = % = wnTy; Karakteristik zaman orani




Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

2
nw,s + w;,

2 2
S “+__2€a)ns + w;,
o = {w, = sOnumlenme hizi

wgq = Wy 1 — &2 = Sontimli dogal frekans
&’ye gore siniflandirma

G(s) =K

¢ = 0 = Sonlimsiiz Sistem
0 <& < 1= AzS6nimli Sistem
& = 1 = Kritik SOnUmli Sistem

& > 1 = Asiri S6nimli Sistem




Kapali Cevrim Kontrol Sistemin Genel Gereklilikleri
Ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

Tos + 1 _x Nw,s + w2
T2s2 +28Ts+1 52 + 28w, s + w?
Sistemin kutup ve sifirlarini bulalim.

1 Wn, bO

Sifir; 2z = —547=——=—
' T n b

Kutuplar; p1, = —wy, + wp/E%2 — 1 = —wn(f + /&2 — 1); Dolayisiyla

¢ > 1 = 2 farkli gergek kdk py , = —wn(f + /&2 — 1)
¢ =1 = 2esit gercek kbk py , = —wy,

0 < ¢ < 1= 2kompleks eslenik kbk p; , = —wn(f + /&2 — 1) = —0 1 jwy

§ = 0 = 2sanal kdk p;, = +Hjwy,

G(s) =K




1 T I — 7
T()S +1 f*"’"'"_—___
Gls) = KTZSZ + 2&Ts + 1 o -
ya da 081 ]
W, S + Wi 2k |
G(S) — K 77 n n _ 0.7
P+ Zons FOl s £> 1, Agin Sontml Sistem
G ToS +1 =
= So057 i ]
(S) (TlS + 1)(TZS + 1) T,=0,K=1,T,=2,T,=3
Kl KZ 04r Tﬂ=1,|{=1, T1=E,T2=3 _
G _

(S) (T]_S + 1) (TzS + 1) 0.3 |
0.2 _
0.1F |

0 L ' i |
0 5 10 15 20 o

tzaman s

Tl_TO L TZ_T
= yf( T —Ts 1-l_T—Tz ) ©)




Tos +1
T?s? + 2éTs + 1
ya da

nw,s + w?
s2+28wys +wE =

Cis) = K Tos +1
() = Krs 312

G(s) =K

T,=0,K=1, T=T =T =1
T,=1,K=1, T=T =T =1 .
T,=1,K=1, T=T =T =1

G(s) =K

y(t) = yy (1 - (1 £l _ZT" t) e_T) h(t) tzaman s




Az SGnUmMIG Sistem
0 < ¢ <1 = 2kompleks eslenik kok p; , = —a)n(f + /&% — 1) = -0t jwy

nw,s + w?
s2 4+ 28w, s + w?

G(s) =K

y()=yr| 1— e~swnt (cos wqt + \/1__rézsin a)dt> h(t)
y(t) = J’f(l — age5@nt cos(wyt — Cb))h(t)

y(®) = yr(1 — age™*“nt sin(wgt — ) )h(t)

_ [1 — &2
¢ =tan~! ( § T ) ve = tan~! ( : _5 ), tki acida ilk ceyrekte

2 _2mé + 1
= V1 ns ;wg = w1 — &2 = Sonumli dogal frekans




2 'll- T T
1.5 F -
. | -
= | = _
D_E 1 —
| -
|
T,=0, K=1, T=1, £=0.13 or —— T,=0. K=1, T=1, £=0.63
o L 1 w1 T—
. T,=1. k=1, T=1, £=0.13 | ——— T,=1. K=1, T=1, £=0.63
| —Tﬂl=-.-1r|-{=1rT=1r_£=ﬂ_13 0.2 __.' —Tﬂl="1r|‘{=1rT=1r.£=ﬂ_EE!
-0.5 ! ' -0 .4 ' '
o 20 40 60 o 5 10 15
tzaman s tzaman s




Ust zarfin denklemi:

() = yr(1+ age~$@nt)

Alt zarfin denklemi

yL(t) — yf(]_ — aoe_fwnt) 1.6
2T

T; = —; Sonum periyodu
Wy

1.8

0] 5 10 15 20 25 30 35 40
t zaman




= i
0.5 | ~
| o —_— _fal) h
(@) = y(1 - age
t —Tl::l=ﬂ' H:=1| T=1| _£=ﬂ13 O —Tﬂ=ﬂ. H:=1| T=1| £=ﬂ63
N T,;"-,=1| K=1, T=1, '~£=ﬂ13 - T,;"-,=1| k=1, T=1, -£=EES
T =-1.K=1, T=1, g¢=0.13 | 0= T, =-1, K=1, T=1, £=0.63
_ﬂ-ﬁ 1 I _ﬂ_‘q‘_ i i
O 200 40 a0 O o 10 15
tzaman s tzaman s




2.9

:

T, =1,K=1, T=1, £&=0

2
Wn 15F
G(s) =
(5) s2 + w2
P12 = Hjwy E
y(©) =y (1 — cos(ant)h(®
0.5
0
0.5
0 D 10 15 20 25 30 35

tzaman s




Bozulmus (Dejenere) Ikinci Derece Sistemlerin Adim Girise Cevabi

Tos + 1 Nw,s + w2
n n
Standart TF G)=Km——77——yadaG(s) =K———F7—"—
T2s2 + 2éTs + 1 s2 4+ 28w, s + w2

Ismi Pay da serbest «s» Payda da serbest «s» Payda da serbest «s?»
TF nin Ozel K Tos K Tos +1 KTOS +1
Formu T2s2 +2éTs+ 1 s(Ts+1) T2s2
t-y(t) grafigi U_;“ T o T e

06 { | 200+ 1 200 q

04 1 »

02 1 150 | B 150 |

g of 1€ o g £

02 1 100 T°=1,K=1,T=2,§=0.ﬁ3 T 100

s | s

086 : 50 5

Tt Ket, T, =043 | D[ [ | ——T et TR 163
08 ! —'r:=-1, K=1, T=1, £20.13 ——T,=1K=1, T=1, 65163
-1 - ! ] 03 : ! | 0 L L . L L 0 L L L L : :
0 20 40 60 0 10 20 30 0 100 200 300 400 500 600 0 5 10 15 20 25 30 35 40
tzaman s tzaman s tzaman s tzaman s




Serbest tlrev alici barindiran sistem, yani ’

T T 0.3 T T
Pay’da serbest «s» var.
b1$ 0.8 ]
G(s) =— ; 0.2 -
azs + a18 + ao 0.6 - )
Boyle bir sisteme 6rnek olarak asagida sematik gosterimi |’|
verilen sistem ele alinabilir. g4y || ] o1l |
My + by + k —ba'c=>Y(S)— bs 0.2 )
Yoy TRy = X(s) msZ+bs+k _ i n .
T 0f | 1= 0 — i
L Il-ll -
2 ‘ |
I-ll _ﬂ_-i] L -
Al §
Z ‘;l
06 .
“ T,=1,K=1,T=1,£=0.13 02 ] T, =1, K=1, T=1, £=1.63
0.8 'u T =1 K=1. T=1. £=0.13 | T =-1,K=1, T=1, £=1.63
SIS IS AT o e .I ¢
. -1 i i 03 i 1
z y(t) 0 20 40 60 0 10 20 30
Z t zaman s t zaman s




Serbest integrator barindiran sistem, yani 250 ' ' . . .

Payda’da serbest «s» var.

G(s) =

s(ays +ay)’ 200 ]

Boyle bir sisteme 6rnek olarak asagida sematik gosterimi
verilen sistem ele alinabilir.

M+ by = () =) 1 bl ]
y+by=f(t) F(s) s(ms+b) =
=
'ﬂt) 100 T, =1,K=1,T=2,£=0863| 7
50 - 1

LA s
b, viskoz strtinme

NN

y(t) 0 i i i i i
0 100 200 300 400 500 e00
tzaman s




iki serbest integratdr barindiran sistem, yani 250 ' ' ' ' ' ' '
Payda’da serbest «s2» var. T,=1,K=1, T=2, £=0

Boyle bir sisteme 6rnek olarak asagida sematik gosterimi
verilen sistem ele alinabilir.

. Y(s) 1 1sor
My =f@) = =

=— _
F(s) ms £

100

VAL I A0 /0000000072

0
y(t) 0
tzaman s

NN




Yiksek Dereceli Sistemlern > 3
bmSm + bm—lsm_l 4+ .-+ bO _ bm H;-’;l(s — Zj)
a,s"+ a,_1s" 1+ -+ a;s+ ag B a, [17,(s — p;)
G( ) _ KTomSm + Tom_lﬁm_lsm_l + te + ﬁlTos + 1 . ;'T;l(TOjS + 1)
3= Thsm + q, (T 1s"1 4.+, Ts+1 i (Tis+1)

nMw," Ms™ 4+ -+ nPiwl s + ¥

G(s) =

G(s) =K
(5) ST+ Ay, ST+ ayw,Ss + W)}
by
K = P Durgun Durum Kazancu, n= ?0 = w,Ty; Karakteristik zaman orani
n|ln | . .y =% 012 . n
T = a—,Slstemm karakteristik zamani; kT a,Tk S
0
by
n|Qo ﬁk:b Tk ,k=012,..,m
w, = |—,dogal frekans 040
a, n=3vem<n
m D,
T, = b—,paydanm karak.zamani;
0




Yuksek Dereceli Sistemlerin Ayristiriimasi

n. Dereceden farkl kutuplara sahip kararl bir dogrusal zamanla degismez
sistem dusunelim

r= birbirinden farkli gercek kutuplarin sayisi olsun.
N-r=2Kk, farkli kompleks kutuplarin sayisidir. (k kompleks eslenik cift sayis1)

(l)nn(TOmSm + Tom_lﬁm_lsm_l + *ee + ﬁlT()S + 1)

(s +p1) (s +p)(s? + 20y5 + w?) - (s% + 2045 + wi)
Kismi kesirlere ayirma yontemiyle
r

djS+€j
G(s) = z 2 2
-~ S-I-,Dl — \S“ + 20;5 + w;

G(s) =K

Mw

Burada g; = ¢;w;




Adim Cevabi ve Kutuplarin Yerleri Arasindaki Iliskiler

Birinci Derece Sistemlerde, kiicik zaman sabiti yani bliytuk kutup (kok) sistemi hizli kilar.
Yani sistem son degerine hizlica oturur.

Ikinci Derece Sistemlerde,

¢ > 1 = sistem 2 adet birinci derece sisteme esittir.

¢ = 1 = Sistemin cevabi asiri sénimli sisteme denktir.

0 < ¢ <1 = 2kompleks eslenik kbk p1, = —w, (E +jJ1— EZ) = —0tjwy

o buyilk olursa, hizl tepki, wg4 buyuk olursa salinim periyodu kiguk ve daha ¢ok salinim.

w?% = 0% + wy*

Bu kompleks dizlemde w,, yarigapli daire demektir.




f — sonum acist
Wy = wySinf; 0= w,cosp;

wd_wn\/l_fz_\/]-_fz

tanf = — —

g Wn$ S

Burada

0< <T[
'82

wy, sabit,E T=> o T,wy

= Sistem hizli az salinimli
¢ sabit yani f sabitw, T=> o T,w, 1
= Sistem hizli az salinimli




Baskin Kutup ve Sistemin Basitlestirilmesi

X(s) Y(s) o o .. .. .
_m_. gibi dogrusal zamanla degismeyen bir sistemi ele alalim.

|Re (p;)| = p; imajiner eksene yakin demektir. p; baskin kutuptur. Ciink
sistemin sonum hizi bu kutupa bagli olarak yavas olacaktir. Sistemin gecici cevabini
bu baskin kutup belirler.
Koklerin gecici durum davranisi Gzerindeki etkisi kokle iliskili ¢; kalintilari
tarafindan da etkilenmektedir.

p; diger kutuplara yakinsa = p; ile buyuk kalintu iliskilidir.

p; sitfirlara uzaksa = p; ile buyuk kalintu iliskilidir.

G (s) transfer fonksiyonu daha basit bir transfer fonksiyonuna yakinsayabilir.
Burada yakinsak TF G, (s) in derecesi G (s) ‘den daha dusuktir.




Baskin Kutup ve Sistemin Basitlestirilmesi

Yakinsak TF G, (s) in belirlenme kurallar
[ G(s)de (s —pi)ve(s—z)leregerp; = z; ise birbirlerini géturebilir.

Re(p )

Re(p,)
edilebilir. Yani G(s)'deki (s — p;) terimi ihmal edilebilir.

Il. Eger ‘ > 5 ise 0 zaman p; nin gegici cevap Uzerindeki etkisi ihmal

p; nin ihmaline daha ¢ok su sartlar saglandiginda karar verilir.
a.) p; diger kutuplara yakin ve sifirlardan uzaksa

b.) p; diger kutuplardan uzak ve sifirlara yakinsa

. Butdn girisler x(t) icinys = (y,) r olmalidir. Bunu icin G(0) = G, (0) sart
saglanmalidir.

Ispat;



Ispat

Y(s) = G(s)X(s); Yo (s) = G (s)X(s)
Son deger teoremine gore,

yr = limsY(s) = limsG (s)X(s) = limsX(s)limG (s)
s—0 s—0 s—0 s—0

Yaj = limsY,(s) = limsG,(s)X(s) = limsX(s)limG,(s)
s—0 s—0 s—0 s—0

~Yr = Ve = limG(s) = limG,(s) = G(0) = G,(0)
f s—0 s—0




Ornek

Pole-Zero Map
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Ornek

Pole-Zero Map
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Ornek

Problem: Asagida verilen transfer Cozum:

fonksiyonunu ikinci dereceden bir C(s) — (s+1.1)

sisteme yakinsatiniz: (s) = (s +1)(s + 10)(52 +0.2s+1)
G(s) = stil Direkt olarak pay ve paydada ki

44+11.253+13.2524+135+10 - i i
s s s2+13s (s + 1ve (s + 1.1) terimleri sadelesir.

Hem yakinsattiginiz sistemin hem de . _ ) _
lkinci dereceden polinomun kdkleri

verilen sistemin grafigini ciziniz,

benziyorlar mi? yakinsattiginiz sistemin  p, , = —0.1 + 0.995i seklinde bulunur.
dogal frekansini ve sénimleme oranini 10
bulunuz. Séniimleme orani acisindan  2- Kurali uygularsak, = > 5 dolayisiyla

siniflandirildiginda ne tip bir sistemdir. (s+10)’un cevabi sistemin gecici durum

davranisini etkilemez. (s + 10)’un etkisi
ihmal edilebilir.



Ornek Devam

Bu durumda yakinsak TF asagidaki hale gelir.

Adim Girisg Cevapi

6o(s) = ——a ouf g |
“ s2+0.2s+1 o
Son olarak, 3. Kural geregi G(0)= G,(0) olmal 0121
=0 =>6G6(0) =—=0.1 O 0.08
S (0) 0 i
S:O :Ga(o):Ka 0.04 |
G(O) = Ga(O) = Ka = 0.1 o.ozi
Bu durumda 0] - - - - - J
Zaman (seconds)
6.(s) = — 02
e =521 025 + 1

elde edilir.



Ornek Devam

clear all;clc;close all;
Num=[1l 1;0 0.1];
Den=[1 11.2 13.2 13 10;0 0 1 0.2 17;
for 1=1:2
sys=tf (Num(i, :),Den (i, :))
step(sys); hold on
end
title('Adim Giris Cevapi', 'FontSize',12);
ylabel ('Genlik', "FontSize',12)
xlabel ('Zaman', "FontSize',12);

legend ('Gercek Sistem', 'Yakinsak Sistem', 'FontSize',12);



