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Otomatik Kontrol Vize Hazirhk Sorular

> Sayisal Giic Kuv. .
75/ islemci —> —> QK —» H|Z£Iger —»

Tgiri§

Yukarida, alan kontrollii DC-makine, sayisal islemci, gii¢ kuvvetlendirici K ve hiz 6lger Kv verilmektedir. ayrik-zaman
sayisal hiz kontroli gergeklestirilmek istenmektedir. (Viskoz siirtiinme B = 0)
a) Kapali ¢evrim prensip kontrol devresini ¢iziniz.
b) Sisteme ait t-domeni denklemleri yaziniz. Her bir blok transfer fonksiyonlarini elde ederek, kapali ¢gevrim kontrol
blok diyagramini ¢iziniz.

v

C.1a) Ayrik-zaman sayisal kontrol yapilacagindan, siirekli zaman isaretler Analog Dijital Doniistiiriicii (ADC) ile T
ornekleme zaman araliklari ile 6rneklenir ve sayisala doniistiiriiliir. Kontrol kurali sayisal iglemci ile iglenir ve sayisal
kontrol igareti iiretilir. Bu sayisal kontrol isareti ayni 6rnekleme zaman araliginda Digital Analog Déniigiitriicii (DAC)
ile tekrar siirekli zaman isarete doniistiiriilerek kuvvetlendirici iizerinden sistem girisine uygulanir. Ayrik-zaman sayisal
prensip kontrol devresi asagida verilmistir.
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b) Once Alan Kontrollii DC-makineye ait denklemler yazilir.

i
1) e () =Rl () + L

dt
2-) T,(t) =K, (1) elektrik moment
)T ()= % +T, mekanik moment

4-) T,(t) =T, (t) (siirekli rejimde) not: rotorun sabit akim kaynag ile beslendigi kabul

edildiginden zit emK soz konusu olmaz.

t- domeninde elde edilen 1-4 denklemlerinin Laplace doniisiimleri asagida verilmigtir.

E((s)
1) E,(s) =R/l (s)+sL;1,(s) = 1,(s)=——"—
sL; +R;
2-) T.(s)=K,I;(s)

T (s)-T,(5)

3-) T, (8) =s3Q(s) +T,(s) = Q)= N

4-) T,(s)=T,(S) (siirekli rejimde)
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S.2)
Yanda verilen kontrol sistemi i¢in,

M)y, ¢ 0.75 o) a) Sistemin ayrik-zaman agik ¢evrim transfer fonksiyonunu elde
T _> T ediniz.

s?+s

T=0.1s

X
T

a) AcTF=G(2)H(2)= K, G,(2)H(2)

_ —sT
G(z)=Z{1 e 07 }=0.75(1—z-1)z{ ! }

s s(s+1) s*(s+1)
i Lz | (dle 1 2
G(2)=0.75(1-z )4 (s +1 telS
(2) ( ){( )52(s+1) z-e7|_, ds{ s’(s+1) z—e l—o}
1z dj_1 2
G@)=0.75(1-z)4= T
(2) ( ){SZ z—e"|_, ds{(S +1) z—-¢” l_o}

G(z):O.75(Z_1j : +i[ - T}
z z-0.905 ds|sz—se” +z—-e* |,

_ _ _ sT_ sT_ sT
G(z)=0.75(z 1} z__,|0-zlzze —sTe —Te )
z z-0.905 (sz—se’ +z-e") o

G(z)=0.75(2‘1} 2 —2(z-1y] 000387400034
z J2-0805  (z-D) (z-1)(z—0.905)

0.0038z +0.0034
(z—1)(z - 0.905)

ACT.F=KG(z)= K

S.3)
yanda verilen sistemde I (t) = U(t) i¢in;
a) T=1s olmak tizere C(z) =?
Res) 06 [Co. Cp : : . .
—/Ti ZOH 55102 —)T‘—> b) C(x) = lm Ck) = IZILTlI(Z —1)C(») ifadelerinden ayr1 ayr1 C(c)

degerini hesaplayimiz.
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1-e™ 06 Lol 2 . 1
a)G() =2 =1-zZ{-—4—-+=(1-2"0.3Z
/6@ { s 25+O.2} 4=z s, 02 =2 {s(s+0.1)}
2

1 1 z 1 z z z 0.095z
A ) e 3] et o 2l
s(s+0.1) s(s+0.1) z—e" |, s(s+0.) z—e" |, z-1 z-0.905 (z-1)(z-0.905)

G(z):(l—zl)0.3z{ 1 }22—10.3*10 0.095z 0.285
Z

5(s+0.1) (z—1)(z—0.905)  (z—0.905)

z 0.285 0.285z
z-1(z-0.905) (z-1)(z-0.905)

Ciz)=R@)*G(2) =

. . T z 028 T i3 2% ~
i) C(w)_IZILT(Z_l)C(Z)_IZILT(Z 1)2_1(2_0.905)—3 C(w)_lmC(k)—ll_rﬂ(S 3*0.905)=3
S4 Yanda blok diyagrami verilen sistem igin;
Ys) _9
R(s)
- 1] Y(s)
R(s) + -
(L»g—»el(s) , N
1
+ Y(S)
e &) TG (s)
| 21/
— S — Gz (S)
14 G2(9) 5K, s+G,(s)sK,
S
S G,(5)G,(s)
G,(s) Y(S)_ stG,(9)5K,  _ G(5)G,(s)
RS) 1, GG, (S) s s+5G,(5)K, +5G,(s)
R(s) +, G2(S) Z(S) S+Gz(s)5Kb Gz(s)

G,(s)—

s+G,(s)sK,
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a)
t-domeins-domein
dH

dt

1.g;—Ngy, =A——

2.9, =V,K,
3.0, =K,H(1)

Sekilde siv1 tank sisteminde H yiiksekligi kontrol edilmek istenmektedir. Giris
siv1 debisi Qi = Tgki ile tank doldurulmakta ve her bir ¢ikis debisi 92olan N

adet ¢ikistan bosalmaktadir. A sivi tank alan1 ve 90 = ky H olmak tizere,
a) Siv1 seviye sistemine ait dinamik denklemleri t ve s domeninde yaziniz.

--------------- H(S)

dH

4KV, ()~ NKH(®) = A~

G(s) = transfer fonksiyonunu elde ediniz.
1H V,(9)

5. Q(s)-Qy(s) = AsH(s)
6. Q.(S) :Vg K,
7. Qo (S) = KzH (S)
8. H(s)(As+NK,) =KV, (s)

Acik gevrim sisteme ait transfer fonksiyon 8. Nolu denklemden faydanilarak asagidaki gibi yazilabilir.

HE) o K
V,(s)  As+NK,

S-5)

u(t) —»

2.e,(t)=¢e,(t)+Ri,(t)
3.T,(t) =K., (t)

4. g, (t) = K w(t)

5. F =k.x(t)

6. T,(t) =Fr=kx().r

7. T, (t W g
O=J5*T

8. w(t) = d'tg

9.T.(®)=T,()
10. x(t) =r.0(t)

Yanda verilen sekilde motor mili, yay sistemine baglanarak konum
kontrolil yapilmak istenmektedir. Verilen sisteme gore;
a) X(t) ile u(t)arasinda sistemi tanimlayan dinamik
denklemleri t-domeni ve s-domeni i¢in yaziniz.
b) D(z) kontrolciilii sisteme ait kapali ¢evrim kontrol blok
diyagramini ¢iziniz.(Tyu(t)=r.Fyay, K yay sabiti, r disk yari
cap, J rotor ataleti, B=0, L=0, x (t)=r.0(t))

s-domein
1.E,(s)=U(s)K

2. |a(S) — Eb (S) g Ea (5)
3.7,(9)=K..1,(9)

4. E (5) =K, Q(s)

5 F =k.X(s)

6. T,(s) =kr.X(s)

To(8)-T,(s)
7. T,(s) = 3sQ(s) +T,(s) = Ty =Q)(s)

8.0)(s) = 0(s)s = O(s) = QS)

9. T.(s) =T, (s)
10. X(s) =r.6(s)
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K.
: a) Sekilde verilen devrede R sabittir. Kapasite degeri ise C(t) =
lc R V_(t)

kondansator ug¢ gerilimi ile ters orantili olarak degismektedir. Sistemi

u ) K Uort cZ \k tanimlayan lineer olmayan diferansiyel denklemi elde ediniz.
7 b) Calisma noktas igin ¢ikis kondansatdr gerilimi V. (t) =V, olmak

AV * * - - -
lizere lineerlestirilmis T(t) = AAV,_(t)+ B Au(t) vyielde ediniz.

C) AVC(S)
AU(S

lineerlestirilmis sistem transfer tonksiyonu ve D(s) kKontrolor olmak uzere, ¢ikls kondansator gerilimi

V. (t) =V, civarinda kontrol edilmek istenmektedir. Siirekli-zaman kapali gevrim kontrol blok diyagramini ¢iziniz.

C-6) a)
Uort (t) =K- U(t)
U, (1) = R, (t) + V. () ve i, () =C(t)- % olduguna gore;
dV. (t -
Uy () =R-C(t)- av.® +V,_(t) olarak elde edilir. Buradan;
dV.(® — Yo H-Ve® burada C(t) = K, soruda belirtildigi gibi denklemde yerine koyuldugunda;
dt RC(t) V. (t)
AVe(® _ Yo — Ve ) - EAAUN V (t) Ve(®) olarak elde edilir.
dt r_Ke dt k, Rk,
V. (®
| = ave® _ Uy (T ) v (t) v (t) lineer olmayan diferansiyel denklem.
dt Rk,
b)
V. (t) =V, olmak iizere;
V (t) VAUR
A of, B Rk, J|_ Uy 2V, A Yo -2V,
ov. (1) |, , 6VC (t) Rk, Rk, Rk,
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Rk,

Vo

ou(t)

B*z{ o, } i a(uort(t)ch

c)
SAV,(s) = A" AV_(s) + B"Au(s)

ou(t)

Rk

c

AV,(s)

B*

Au(s)  s—-A

*

kapali gevrim kontrol blok diyagramini ¢iziniz.

Au(s)

D(s)

B

*

s—-A

AV ()

*

D(s) kontrolor olmak tizere siirekli-zaman

Stirekli-zaman kapali ¢evrim kontrol blok diyagramini



