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g¢puan, 4)  Sekilde bir hidrolik valf-silindir sistemi verilmistir. Valf
stirgiisiine uygulanan x(f) yerdegistirmesine karsilik valf ¢ikisinda
q() = K, x(1) = K ,AP() debi degisimi meydana gelmektedir. Burada K,
ve Kp birer sabit, Ap(t)=p,(1)-p:(t) seklinde silindir pistonunun her iki
tarafindaki basing farki degisimidir. Meydana gelen basing farki ise
silindirde basing kuvveti dogurarak silindir gubugu ucunda y(t) konum
degisikligine neden olur. Bu basing kuvveti pistona bir manivela sistemi ile
bagh M, B, K mekaniksel sisteminde z(t) konum degisikligini dogurur. Buna
gore,
Sistem temel denklemlerini yazarak herbir kismina ait transfer
fonksiyonunu gikariniz. :

d )Tiim sistemin blok gemasin: ve transfer fonksiyonunu elde ediniz.
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negatif  geribeslemeli sistemin  geribesleme transfer fonksiyonu
H(s)=(s+3) dir. Sistemin kararh ¢ahigmasini saglayan K degerleri
nelerdir? (Routh Olgiiti)
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G,(s)=i, G,(s)=10, G3(s)=—3———-, H,(s)=2, H,(s)=04,
S 4s+1

Sekilde verilen blok semay: indirgeyiniz.

H ;(s) =1 verildigine gore sistemin transfer fonksiyonunu elde ediniz.
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