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SORU 2)- Takim tezgahi tablasinin otomasyonu iin tanimlanan modelin girig ve ¢ikis sinyallerini gosterir TF fonksiyonu agagidaki

verilmigtir. Sisteme R(s)= 1/s BIRIM BASAMAK FONKSIYONU girig (input) olarak uygulanirsa sistemin " t uzayindaki c(f)
Cevabini” hesaplayiniz. Verilen TF fonksiyonu G(s)=C(s)IR(s)=365+16/[1252+425+16]

SORU 3) Sekilde verilen negatif geri beslemeli bir
mekaniksel konum denetim sisteminde arzu edilen

konum xg( t), gikig konumu X (¢ ) ile hata (=K (x(0-%,(1))

-y ____| Denetim _/ x5(t)
segicide kargilagtinidiktan sonra o || osam [T ( A

e(t)=K, (x,(t)-x,(t)) seKinde bir '

hata igareti saglamaktadir. Denetim organi ise bu Rl Meskicipalcd Kq=0,5
hata isaretine karsilik; € ! Kn=0,6
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m(t)=K_ (1+K, —{E)e(t) seklinde K4=0,8

E : M=
kumanda sinyali tretmektedir. Buna karstlik motor M ; B=
glemandan f(t)= K _m(t) seklinde bir R K=
kuwvet elde edilmektedir. Bu kuvvet ise mekaniksel lx ©
sistemde  x_(Z) konum degigimine neden ¢
B

olmaktadir. Buna gére;

a)Blok diyagramini, alt transfer fonksiyonlarini ]
birlestirerek olugturunuz. (10 P) V% %
b)Verilen degerleri kullanarak sistemin cevap

transfer fonksiyonunu bulunuz. (30 P)




