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Ders icerigi

Fiziki sistemlerin zaman ve frekans uzaylarinda modellenmeleri ve analiz edilmeleri, ileri beslemeli ve geri
beslemeli denetleyiciler, kararlilik kriteri, denetleyicilerin tasarimi. Zaman ve frekans uzaylarinda tasarim.
Kok yer egrileri ile analiz ve tasarim, Kontrol sistemlerinin kararlilig1. Ruoth-Hurwitz kararlilik testi, Nyquist
kararlilik kriteri, bagil ve mutlak kararlilik, Bode diyagramlari, Nichols ¢izimleri. PID denetleyicilerin analiz
ve tasarimi. Optimal kontrol, robust kontrol sistemleri, dogrusal olmayan kontrol sistemleri ve bu sistemlerin
kararlilig1, adaptif kontrol, akilli kontrol ve sayisal kontrol sistemlerine giris.

Onkosullar

Bu dersin resmi olarak 6n kosulu bulunmamasina ragmen, 6grencilerin bu dersi almadan 6nce ELK 304
Kontrol Sistemlerine Girig dersini almis ve bu derse devam etmis olmalart kendi basarilari agisindan
onemlidir. Ciinkii bu dersi alan 6grencilerin asagidaki konular1 bildikleri varsayilmaktadir.

e Otomatik Kontrol Sistemlerinin analiz ve tasarimi i¢in gerekli matematik (Laplace
Déniisiimleri, Kompleks Degiskenler, Diferansiyel Denklemler, Matris Islemleri, Lineer Cebir,
Fark Denklemleri, z-doniisiimleri, Dogrusallagtirma)

Transfer fonksiyonlari, blok diyagramlar, isaret akis grafikleri.

Fiziksel Sistemlerin Matematik modelleri

Durum degiskenleri ve durum uzay1 modeli

Gegici durum analizi ve durum gegis matrisi

Sistem simiilasyonu ve zaman tepkeleri

Birinci ve ikinci derceden sistemlerin zaman tepkeleri ve performans dlgiitleri
Dogrusal sistemlerin kararlilig:

Temel kontrol bigimleri

Genisletilmis Icerik
1. Kararlilik: Tanim ve Routh-Hurwitz kararlilik kriterinin kisaca gbzden gecirilmesi
2. Agcik ve kapali ¢evrim sistemler: kararlilik, duyarlilik, izleme ve bozucu etki tepkeleri
3. leri beslemeli ve geri beslemeli denetleyici yapilart
4. Tipik geri beslemeli denetleyiciler: Oransal (P), oransal ve entegral (PI), oransal, entegral ve tiirev
(PID), P, I, D ’nin degisik kombinasyonlari, faz ilerletici ve geriletici kompanzatdrler, durum geri
beslemeli denetleyiciler, entegral etkili durum geri beslemeli denetleyiciler
Kapali ¢evrim frekans tepkesi ve bunun agik ¢evrim frekans tepkesi ile iligkisi: Nyquist kriteri ve
Bode diyagramlari
6. Zaman ve frekans uzaylarinda tasarim ilkeleri: Bode diyagramlari, kok yer egrileri
7. Optimal kontrol sistemleri
8. Robust kontrol sistemleri
9. Dogrusal olmayan kontrol sistemleri
10. Adaptif kontrol
11. Sayisal Kontrol Sistemlerine Giris
12. Akilli kontrol
13. Biitiin konularla ilgili Matlab/Simulink destekli 6rnekler ve simiilasyonlar
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Simiilasyon Ornekleri

Eski 6grencilerim den Hakan Aydar ile birlikte gelistirdigimiz "Bulanik Mantik Denetleyici" ve "Sanal
Kontrol Sistem Lab" Simulatorlari derste yardimci araglar olarak kullanilip sistem modellemesi ve
simiilasyon konusuna gorsellik kazandirilacaktir. Bunun yani sira MATLAB/SIMULINK yazilim ortamlari
ders iginde kullanilacak ve verilecek Odev/proje c¢alismalarin  simiilasyonlart bu ortamlarda
gerceklestirilecektir. Yapilacak olan bazi simiilasyon 6rnekleri asagida verilmektedir.

1. Siirekli miknatisli dogru akim (PMDC) motorunun hiz kontrolii
2. Hareketli nesneleri izleme sisteminin denetimi

3. kapi konum denetimi

4. Endistri ve diger kaynaklardan alinacak ek 6rnekler

Laboratuar

Bu dersin laboratuar1 boliimiin ELektrik ve Kontrol Alani laboratuarlarinin verildigi ELKE 407 - 408
Elektrik Makinalar1, Gii¢ Sistemleri ve Kontrol Laboratuari I — IT dersleri i¢erisinde laboratuarda
gerceklestirilmektedir. Yapilan deneyler asagida siralanmistir.

Kapali Cevrim Pozisyon Kontrol Sistemi

Sicaklik Kontrol Sistemleri

Mikrobilgisayarla Dogru Akim Motorunun Hiz Denetimi
Bant Sisteminin PLC ile Kontrolii

Asenkron Motorlarin PLC ile Kontrolii

PC Paralel Port Kumanda Sistemi

Kapali Cevrim Hiz Kontrol Sistemleri

Al

Bununla beraber, agagidaki simiilasyonlarin da ders icerisinde gergeklestirilmesi planlanmaktadir.

1. Matlab/Simulink ve Gergek zamanli ¢alisma

2. MATLAB ile sistem analizi

3. Analog bilgisayarlarla system simiilasyonu ve nalizi

4. Fiziki system transfer fonksiyonlarinin deneysel yontemlerle belirlenmesi

Sinavlarin Degerlendirilmesi, Uygulanma Kurallar1 ve Tarihleri

Egitim-Ogretimin 8. Haftasinda bir arasinav yapilacaktir. Bu sinavin tarihi, yeri ve saati boliim bagkanliginca
ilan edilecektir ve dersin web sitesinde de duyurulacaktir. 2. Sinav yerine gegerli olmak iizere bir donem
6devi verilecektir. Ayrica 2 tane de kiigiik sinav (Quiz) yapilacaktir. Donem ddevleri, derslerin son giinii saat
17:00 den dnce teslim edilmek zorundadir. Teslim edilmeyen donem ddevleri sifir (0) notu ile
degerlendirilecektir. Sinavlarin not agirliklar: asagidaki gibidir.

Odevler © %0 Odevler notla degerlendirilmeyecektir

Laboratuar : %0 Liitfen yukaridaki “Laboratuar” kismimi okuyunuz
Quiz 1 : %5 5. hafta

Ara sinav 1 : %30  8.Hafta

Quiz 2 : %S5 12. hafta

Proje %10  Derslerin son giinii teslim edilmek zorunda
Dénem Sonu  : %50 {leri bir tarihte duyurulacak

Toplam : %100

Y1l i¢inde alinan ara sinav, quiz ve donem o6devi notlart ne olursa olsun, dersten basarili olabilmek icin
donem sonu sinavindan alinan not en az 45 olmalidir. Final notu 45 ‘in altinda olan dogrudan FF notu alir.
Karadeniz Teknik Universitesi Lisans egitim-Ogretim Yonetmeliginde yapilan son degisiklikleri dgrenciler
Ogrenci Isleri Daire Baskanligindan 6grenmelidirler.

Basit dort iglem, temel trigonometrik fonksiyonlar ve birkac bellege sahip hesap makinalarmin kullanimi
serbesttir. Bilgisayar 6zelligine sahip, programlanabilen, uzun metin ve formiilleri belleklerinde saklayabilen
hesap makinalar1 kullanilmayacaktir. Cep telefonlar1 kapal olacak, masa iizerinde veya goriiniirde
olmayacaktir. Aksi durumlar kopya sayilacaktir.
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Al

Bazi Ders Degerlendirme kurallari ve Not Doniistiirme Sistemi

KTU Egitim-Ogretim yo6netmeliginde yapilan ve 2005-2006 &gretim yilindan itibaren uygulanmaya
baslanacak olan degisiklikler asagida 6zetlenmektedir. Unutulmamali ki buradaki agiklamalar resmi agiklama
olmayip, 6grencileri bilgilendirmek amaciyla verilmektedir. Unutmayiniz ki, bu resmi bir belge degildir.
Resmi ve daha dogru ve genis kapsamh bilgiler icin liitfen KTU 6grenci isleri ile iletisim kurunuz.

e Dodnem sonu smavinin basart ortalamasindaki agirligi %50 olacaktir. Donem sonu sinavindan en az
45 almak zorunlu olup, daha diisiik not alanlar, dénem igi notlari ne olursa olsun o dersten FF alarak
kalmis sayilacaklardir.

e Ogrenciler smavlara itiraz i¢in boliim bagkanlhigma veya Ogrenci Isleri Daire Bagkanligma dilekge
ile bas vurabileceklerdir.

e Sayisal ve harfli not dontisiimleri asagidaki tabloda verilmektedir.

81 100 AA 4.0 Gegme notu CC’ dir. Dénem

76 | 80 BA 3.5 ortalamasi 2.0 ve iizerinde ise DC
70 | 75 BB 3.0 notlar1 da geger not sayilir. DD ve
60 | 69 CB 2.5 daha asagidaki notlar basarisiz

50 59 CcC 2.0 say1lmaktadir.

45 |49 DC 1.5
40 | 44 DD 1.0
30 |39 FD 0.5
0 29 FF 0.0

EK kosullar

e Derse %70 devam etmek zorunludur.

e Ders notlarmin derse getirilmesi 6grencinin basarisi agisindan zorunludur.

e  Cep telefonlar1 hem dersler hem de biitiin sinavlar sirasinda kapali olacaktir.

e Oziir sinavlarina girebilmek igin resmi dokiimanlarin tamam olmas1 gereklidir.
Ek Aciklamalar

Projelerle ilgili daha fazla ve ayrintili bilgiler derste verilecek ve dersin web sayfasinda da duyurulacaktir.
Bagka 6nemli bilgi ve agiklamalar da dersin web sayfasinda yaymlanacaktir. Ogrencilerin web sayfasini
siklikla ziyaret edip yeni giincellemeleri gézden gegirmeleri 6nemlidir.

Gegerli 6ziirleri nedeniyle yiligi sinavina giremeyenler i¢in donem sonundaki telafi haftasinda bir 6ziir sinavi
yapilir. Kisa simavlardan (Quizlerden) herhangi birine giremeyen 6grenciler de bu dziir sinavina girebilirler.
Oziir smav1 sadece bir smav yerine gecer. Birden fazla smava (Arasinav ve Quizler) giremeyenler dziir
sinavina girmeleri halinde bu sadece bir sinav yerine sayilir, girilmemis diger sinavlarm notu 0 (Sifir) olarak
degerlendirilir.



