KONTROL TEORISI| FINAL SINAV/
MAKINA MUH BOLUMU

1-) Sekilde verilen elektro-mekaniksel sistemde x, (f) arzu edilen konum girisi, x (1) cikista elde
edilen konum degisimidir. x,(¢) arzu edilen konum girisine karsilik e, (¢) = K,x, () seklinde gerilim
sinyali elde edilmektedir. Hata segici, ec(t)ziggx‘:g (1) seklinde konum algilayicisindan gelen geri-
besleme elektriksel isareti ile kargilastirarak e(f) = e, (¢) —e () seklinde bir hata sinyali Uretmektedir.
Denetim Organi bu hataya kargihik m(r)=(K, + J-Ki)e(t) seklinde bir denetim sinyali
olusturmaktadir. Bu sinyal direnci R ve induktansi L bir bobinde bir “i “akimi olusturmaktadir. Elde
edilen *“ i “akimi ile manyetik kuvvet arasinda f, (¢) = K i(¢) seklinde bir iligki bulunmaktadir.Ortaya
¢ikan bu kuvvet yay kitle ve sénimleyici sisteminde(m,b,k) x_(¢) yer degisimine sebep olmaktadir. Bu

bilinenlere gore,
15 PUAN a) Her kisma ait Transfer Fonksiyonlarini bulunuz,

15 PUAN b) Sistemin ana blok semasini gizerek niahi TF hesaplayiniz X,
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2)40 PUAN/ Asagida verilen sistemin kararli olmasi icin K degerinin hangi aralikta olmasi gerektigini
belirleyiniz.
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3) 30 PUAN/ Sekilde verilen mekanik modelin kontrol edilmesi igin ihtiyag duyulan durum uzay!
X(t) = Ax(t) + Bu(t)
() = Cx(t) + Du(r)
Not: Parametreleri asagida verilen gésterilimle Kurgulayiniz.
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ifadesini tasarlayiniz. Sonuglari matris denklemi bigiminde gésteriniz




