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S-1 Sekilde verilen kontrol sisteminde T =0.1sn olmak

R(s)+ 1-e" 1 C(s)
N T _’ s || (s+1) > uzere,
a) D(z)=K igin yer egrisini ¢iziniz.
b) Sistemin kararli olabilmesiicin K kazang
araliklarini yer egrisinden belirleyiniz.
c) Jury kararhlik kriterini kullanarak K kazang
S-2 araliklarini belirleyiniz.

Yanda motor ve generator olarak kullanilan rotor kontrollii
A ve B DC makineleri verilmistir. Her iki makine 6zdestir.
Lf =Ly =0 ve By =By =0 olmak tizere

u(t) K

Makinelerin rotor endiiktanslar1 ve viskoz siirtiinmeleri ihmal edilmistir.

K,=K,=2Vsan/rad Zit EMK katsayis

a- Sisteme ait dinamik denklemleri t ve s-domeninde K, =K;; =2 Nm/ A Elekt. Moment katsayis

yaziniz. Kontrol blok diyagramini giziniz. J,=3,=05 kg m? Atalet
l4(s f
b- Lj;((s)) transfer fonksiyonunu elde ediniz. R, =R, =1ohm Sargi direng
S-3
R(s) 1 C(s)
) g N B
h s(s+0.6)

Verilen sistemde birim basamak giris i¢in c(t) o 0-87
>

cevabi sekilde verilmistir. Buna gore; 8 0.6

a) K=?. Buldugunuz K degeri icin kapali-gevrim oa

kutuplarini s-kompleks diizleminde gosteriniz.
b) Tepe zamani tp ve %2 kriterine gore yerlesme 0.2 -
zamanl ts hesaplayiniz.

0.0
c) Sistem cevabinin asiri sonimli olabilmesi igin T
K'y1 hesaplayiniz. A Zaman S
S-4 5
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@, G, ()~
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T R(s) :A Cy(.\‘) 316 i :
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Sekil (a) L
G,(s) sisteminin R(s) = %giri§ isareti icin cevap i—
egrisi Sekil b’de verilmistir. Buna goére Sekil a’da 1 L >t
verilen sistem icin; 0 1620
Sekil (b)

a) G.(s) kontrolor transfer fonksiyonu, G,(s) kontrol edilen sistem transfer fonksiyonunu verilen egriden elde ederek ileri
yol ve acik cevrim transfer fonksiyonlarini yaziniz.

b) G.(s) = K olmak lzere konum ve hiz hatasini hesaplayiniz. Hiz hatasinin e;; < 0.2 olabilmesi igin K=?

c) Hiz hatasinin e, = 0 olabilmesi igin G.(s) nasil secilmelidir?

=3, (m il)! jzn;_—l (-2 X @77,

i=1

Basarilar. Siire 90dk.
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