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Kontrol Sictemleri
Chapter # Examples: Steady-State Error Problems

Original notes: Chapter-?-examples.pdf

UYARI  Bu belge, el yazisi ders notlarindan Clavde (Anthropic) yardimiyla dijitale aktarilmistir.
Yardimcl kaynak olarak hazirlanmistir; hata veya eksik igerebilir. Litfen orijinal notlari ve ders
kaynaklarini esas alin.

NOTICE This document was transcribed from handwritten lecture notes with the help of
Claude (Anthropic). It is meant as a supplementary resource and may contain errors or
omissions. Always check against the original notes and official course material.

Not: Orijinal dosyadaki basili sayfalar (s. 7) dijitallestirilmedi; yalnizca el yazisi sayfalar
aktarild.

& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 6 bulunuyor;
dijitallestirilmedi (Tip 3 birim geri beslemeli sisteme 25¢3u(t)
210(s + 4)(s + 6)(s + M)(s +13)

s3(s+P)(s—14)(s+19) '
konumdaki kalici hal hatasi isteniyor; BSWOm 2.3).
(in the original notes, p. 1)

girisi uygulaniyor; G(s) =

n! _ R(s)
g+l E(s) = 1+ G(s)

o

6 150
2543 oy ~ o5 27
s4 4

150

ye

i s€() = 1ot 1 a)(s + 6)(s + 1T)(s + 13)

£3(s + ) (s —14)(s +19)

150
(210)(4)(6)(11)(13)
(F)(A4)(19)

=0,38

& Figure: Sayfanin ortasinda basili soru 12 bulunuyor; dijitallestivilmedi
K(s+ 2)(s+ a)(s+ 6); L
s2(s+S)(s+ ?)
hata sabiti 10 000 olacak sekilde K degeri isteniyor; BSlUm 74).
(in the original notes, p. 1)

(birim geri beslemeli sistemde G(s) =
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5
s(s+N(s+2) B 5
1y 5(+3) T s(s+1(s+2)+5(s + 3)
s+ N(s+2) Tearie2

_ _RG)
&(s) = 1+ G(s)
1
R(s) = <
= ess = lim T
57 5501+ G(s)
—
kp
kp = li
o= i, 6
ko = lim s2G(s) = lim k(s +22)(s +4)(s+6)
s—0 520  go(s+5S)(s+ ?)
k-2-4.6
10000 = <7
= 2291 =k

& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 13 ve Sekil P24 bulunuyor;

dijitallestirilmedi (ileri yolda blogu, geri besleme

5
s(s+ (s +2)
yolunda (s + 3) blogu; a. Kp, Ky, Ka bulunacak, b. S0u(t), SOtu(€)
ve 50t2u(t) girisleri icin kalici hal hatasi, c. sistem tipi; BS[Gm 2.3).
(in the original notes, p. 2)

s(s+ND(s+2)+5(s+3)

s(s+N(s+2)

S 5
T 34352+ 25+55+15  s3+3s2+Ps+15

(s)

C¢s )
0 N

original drawing, p. 2
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kp = lim G(s) = 1
P50 3

ky =0
kg =0

for

S50 50

b) Ess = = = =325

for SO tu(t)
€ = lim — =0

s—0 s

for SO t2u(t) = Ess = 0

& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 15 ve Sekil P25 bulunuyor;

dijitallestirilmedi (ileri yolda

100(s + 2)
s(s+5)

1000

bloklary, ilk blok

tipi isteniyor; BSlUm 2.3). Elle eklenen: ilk blogu ve 10 blogunu gevreleyen
blyUk bir kalem gizgisi ve bu gizgiden “G(s) =" ifadesine giden ok.

i
i etrafinda 10 kazangli ig geri besleme ve birim dis geri besleme; sistem
|
|

(in the original notes, p. 3)

100(s + 2)
G(s) = s(s+5) . 100(s + 2)
© . 1000(s+2)  s2+5s+1000s+2000
T+ ———=* -
s(s+5) 1005 s
100(s + 1000
b = lim _100(s + 2)(1000)

= u
s—0 52 +1000s' + 2000

V Figure: Sayfanin ortasinda basili soru 16 ve Sekil P2.6
bulunuyor; dijitallestirilmedi (G1(s) sirasiyla Tip O, Tip 1 ve Tip
2 iken basamak giriste sifir kalict hal hatasi igin ileri besleme

20
—————; B6lom 23).
s(s+3)
(in the original notes, p. 3)

G (s) Uzerindeki kisitlar soruluyor; plant

TClaude notu: muhtemelen 1005s olmali.
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original drawing, p. 3
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FIoOuUKE /.0 Q(S) 61(5)
—
6y (s) + N J 20
20
6(s) = (G *’ei%)( o 3))
i s
s+3
Type 1
& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 22 ve Sekil P21
bulunuyor; dijitallestirilmedi (birim geri beslemeli sistemde
2
Ga(s) = Klerd o3 0) 10¢tu(t) girisi ile gikis arasinda kalici halde

stls¥.5Y. 7

1/6000 hata isteniyor; a. K ve n bulunacak, b. Kp, Ky, Ka nedir; B5lGm 74).

(in the original notes, p. 4)

i — =
s—0 s +sG(s) 6000
N——
ky
: sk(s? +3s+30) 30k
lim = =
s—0 A(s+5) S
lig 0L
s»0 30k~ 6000
s+ —
5
~——
6
kp = 00 = k=10000
ky = 6k = 60000
ka =0
B T i I P s s A s 1T i S o A T s e ST s 45 T e R s B 7 I vy e sy A [ e e e s 15 T e s s e T

& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 22 bulunuyor;
K(s + o0)
G2 B2
birim basamak giriste kalici hal hatasi 0,1, sonim orani 0,5,
dodal frekans /10 olacak sekilde K, o ve B isteniyor; BSlim 24).
(in the original notes, p. 5)

dijitallestirilmedi (birim geri beslemeli sistemde G(s) =
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Wy
s2 4+ 20wps + wp
10

s2+4/10s+10

1
e(o0) = T+ & 0,1
kot
kp = L = —
=05 w,=V10
ko
10=1+ky kp=9 rels
i & Figure: Sayfanin ortasinda basili soru 32 bulunuyor; i
i z i ; % K |
E dijitallestirilmedi (birim geri beslemeli sistemde G(s) = m; i
i a. Ky = 1000 ve ylzde 20 asim igin K ve a, b. kalici !
: halde yizde 1 hata ve yizde 10 asim igin K ve a; BolUm 24). !
E (in the original notes, p. 5) i

k
_ s(s+a)
. k
s(s+a)
w;
L k | k
T s(sta)tk s2+as+ k
—
w3

2(w,y = a wm:\fk

20Vk = a
_ a

2Vk

My = et
0 = Cwp
7T

gy = —L
Py

wy = wpV1-C2
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. sk k
ky = St%sa(s) TSt a) 2l 1000
- 7TCz w%
M, =e V- =0, = 1000
p=e 2 2w,
{=0,45 w, = 2000(
wy, = 2000( = 912 k=w? = 831244

g =1000 = a = 831,744

& Figure: Sayfanin alt kisminda basili soru 39 ve Sekil P215
K1 (S + 2)
+3

T

|

bulunuyor; dijitallestiritmedi (blok diyagram: ileri yolda :
bloklari, D(s) bozucusu ikinci toplama noktasina giriyor, i
|

i

K2
44 s(s+4)
birim geri besleme; birim basamak bozucudan kaynaklanan kalici
hal hatasi bileseni —0,00001, birim rampa giristen kaynaklanan
bilesen 0,002 olacak sekilde Kq ve K5 isteniyor; B&lUm 2.5).
(in the original notes, p. 5)

ep(o0) = —0,0000122
3

241
= k; = 125000

— =0,00001
2k
271
€17 37 0,00001
={250000!
. sapD
= | 4 —T<el
ep(o0) sl—r:/\o 1+ G1G)
’ < (k+2 4)> :
= _ lim i 4

s—0 . ki(s+2) ko
1+ :
s+3  s(s+4)

ko (2illegible]

TS5+ 3)(s+a) + k(s + 2)ks

ko (s +3)

N——
Ll 3 [ I 13
T 2Kk 24

2Claude notu: soruda —0,000071 verilmis; muhtemelen —0,00001, k; = 150 000 ve ko = 0,02 olmall.
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6
er(00) = 0,002 = —— = k = 0,024

K1k

& Figure: Sayfanin Ust kisminda basili soru 43 ve Sekil P218 (Sistem 1
ve Sistem 2) bulunuyor; dijitallestirilmedi (her sistem igin uygun statik
hata sabiti ile birim basamak, rampa ve parabolik girisler igin kalici hat
hatasi r(co) — ¢(00) isteniyor; BSlUm 2.5). Elle eklenen: Sistem 1 seklinin
Uzerinde kalemle bir garpi isareti ve 10 blogu gevresinde birkag gizgi var.
(in the original notes, p. 6)

_ S(st4)
S

& Figure: Sayfanin ortasinda basili soru 45 (Sekil P2.20) ve
soru 47 (Sekil P222, DVR modeli) bulunuyor; dijitallestirilmed.i.
(in the original notes, p. 6)

& Figure: Sayfanin altinda basili soru ST bulunuyor; dijitallestirilmedi

: z e ) e Gy A 1
(Sekil P213: a. plant degisimlerine duyarliligin St.p = Top - 1400
oldugu gdsterilecek, burada L(s) = G(s)P(s)H(s) ve
T(s) = Aol b. ST.p(s) + He)inis) = 1 oldugu gdsterilecek).

T R(s) T H(s)1+L(s) F(s)
(in the original notes, p. 6)

- F _GPH
T H 1+ GPH

_ FGP
T 1+ GPH
P 2
T F(s) Us)
H(s) 1+ L(s)
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