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OTOMATIK KONTROL YARIYIL SONU SINAVI SORULARI

Soru 1: PID denetleyici denklemi u(t) = Kpe(£) + K, f; e(t)dt + Kp = olarak yazilabilir. Bu denklemi
olusturan oransal denetleyicinin: Kj.e(t), integral denetleyicisinin: K; th e(t)dr ve tirev denetleyicisinin:
Ky d—Z(:—) her birinin ayr1 ayr1 hangi amagla kullamldigini kisaca agiklaymiz. (12p)

Soru 2: Asagidaki sekilde bir sistemin birim basamak cevabi gorillmektedir. Sistemin dinamik davrams
parametrelerine bagh ikinci derece transfer fonksiyonunu belirleyiniz. (15p)
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Soru 3: Transfer fonksiyomu G(s) = olan birim geribeslemeli sistemin

s(s* +4s+8)

a) Kok-yer egrisinin kol sayisini ve reel eksen iizerindeki kollarimi belirleyiniz (5p)

b) Asimptot agilarmi ve asimptotlarin reel eksen iizerindeki kesisme noktasmni bulunuz (5p)

¢) Kok-yer egrisinin karmagik kutuplardan ayrilma agilarim bulunuz (5p)

d) Kok-yer egrisinin sanal ekseni kesme noktalarimi bularak K kazancmnn sistemin kararhligma etkisini
belirleyiniz. (8p)

e) Kok-yer egrisini yaklasik olarak ¢iziniz. (5p)

Soru 4: Transfer fonksiyonu G(s)=

G213y olan birim geribeslemeli sistem, kazanci K olan bir oransal
s

denetleyici ile kontrol edilmektedir. Sistemin Nyquist cgrisihi gizerek K = 1 igin kazang payini bulunuz ve
kararlilk durumunu belirleyiniz. (25p) . ‘




Soru 5: Asagidaki sekilde, birim geribeslemeli bir kontrol sisteminin (¢evrim kazanci K = 1 i¢in) Bode
egrileri verilmistir. Asagidaki sorular1 okuyabildiginiz dogrulukta egriden okuyarak cevaplayiniz.
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a) Sisternin kazang gegis frekansim (w,), faz gegis frekansim (w,), kazang paymi ve faz paymi bularak
kararlik dururmunu belirleyiniz. (15p)

kazang gegis frekans:: @, = 10 rad/s.- , FazPayi = 30 derece
faz gegis frekansi: w; = 20 rad/s. , KazangPay1 = 14 dB

Sistemin kararlilk durumu : [KP> 0. ve FPSO  oldugu iein sistenn kararhdic.

b) Sistemin Faz Paymi 45° yapan K kazang degerini bulunuz. (5p)
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Sinav sorularindaki Kék-Yer Egrisi ve Nyquist Egrisi bilgisayar grafikleri

Root-Locus Plot:

Gl=zpk([-6],[0 -2-2i -2+2i],1)
figure, rlocus(Gl)
axis([-7 2 -10 10])
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Nyquist Plot:

G2=zpk ([],[-3 -3 -3],10)
figure, nyquist(G2)
axis([-0.2 0.4 -0.3 0.3])

Nyquist Diagram
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