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On kosul Dersler

Dersin Dili Tirkge

Dersin Tiirti Se¢meli

Dersin Koordinatorii

Dersi Veren

Dersin Yardimcilari

Dersin Amaci

Bu dersin amaci, endiistriyel denetim ve otomasyon sistemlerine
uygulanan klasik denetim kurami elemanlar1 ve 6zellikle de geri
besleme kavramini olusturmak, denetim yordamlari, denetleyici
tasarimi  ve PID denetleyicilerinin  6zellikleri ve denetim
sistemlerinin frekans cevabi tanimi ve analizini yapmaktir.

Dersin
Ciktilar

Ogrenme

Bu dersin sonunda &grenci;

1. Bir denetim sisteminin girisleri, ¢ikislar1 ve elemanlar ile agik
dongii ve kapali dongii denetim sistemlerinin anlamlarini ve
geri beslemeli denetim sisteminin Ustiinliiklerini kavrar,

2. Denetim sistemlerinin gegici ve kalict durum davranist
parametrelerinin anlamlarin1 ve bunlarin sistemin performansi
tizerindeki etkisini kavrar,

3. Sistem kararlifin1 ve belli tiirdeki geri beslemeli sistemlerin
kararlilik sinirlarini belir,

4. Oranti, integral ve tiirev denetim etkilerini kavrayabilme ve
bunlari endiistriyel denetleyici tasariminda uygular.

Dersin Icerigi

Bu derste, giris ve dersin genel tanitimi, agik-dongii, kapali-dongi
ve geri beslemeli denetim sistemleri kavramlarmin tanitilmasi,
uygulama 6rnekleri, laplace doniisiimleri, ters laplace doniistimleri,
sistem dinamigi ve matematiksel modellemeye giris, kalict durum
davranigi, gececi durum hata sabitleri ve hatalari, dogrusal
sistemlerin kararlilik tanimi, Routh-Hurwitz kararlilik ol¢iiti ve
geri  beslemeli denetim sistemlerine uygulanmasi, dogrusal
sistemlerin temel denetim etkileri ve PID denetleyicisi ve PID

denetleyici ayarlar1 ve MATLAB/Simulink konular
incelenmektedir.

Haftalar Konular

1 Giris ve dersin genel tanitimi: Kontrol ve otomatik kontrol nedir?

2 Acik-dongii, kapali-dongii ve geribeslemeli denetim sistemleri
kavramlarinin tanitilmasi. Uygulama 6rnekleri.

3 Laplace doniisiimleri; tanimi, 6zellikleri, standart giris
fonksiyonlar1 ve doniistimleri.

4 Ters Laplace doniisiimleri

5 Sistem dinamigi ve matematiksel modellemeye giris; transfer
fonksiyonu ve 6zellikleri, sistemlerin transfer fonksiyonlarina gore
siniflandirilmasi ve dinamik davranis karakteristikleri.

6 Blok semalari, 6zellikleri ve indirgenmesi.

7 Ara sinav

8 Blok semalari, 6zellikleri ve indirgenmesi.

9 Dinamik sistemlerin hareket denklemeleri ve analizi; mekanik,

akiskan ve 1s1l sistemlerin ve dinamik davranis 6zelliklerinin




belirlenmesi

10 Ders tekrari ve Ara Sinav

11 Sistemlerin gegici durum davranisi ilgili parametrelerin tanimlar ve
bu parametrelerin dinamik davranis parametreleri ile iligkileri.

12 Kalic1 durum davranisi, gececi durum hata sabitleri ve hatalari.

13 Dogrusal sistemlerin kararlilik tanim1, Routh-Hurwitz kararlilik
Olclitii ve geribellemeli denetim sistemlerine uygulanmasi

14 Dogrusal sistemlerin Temel denetim etkileri ve PID denetleyicisi.

Genel Yeterlilikler

1. Matematik, fen bilimleri ve kendi dallar1 ile ilgili miihendislik konularinda yeterli bilgi
birikimi; bu alanlardaki kuramsal ve uygulamali bilgileri miihendislik problemlerini
modelleme ve ¢6zme igin uygulayabilme becerisi kazanir.

2. Karmagik mihendislik problemlerini saptama, tanimlama, formiile etme ve ¢dzme
becerisi; bu amagla uygun analiz ve modelleme yontemlerini segme ve uygulama becerisi
kazanir.
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Degerlendirme Sistemi

Ara smav: % 40
Final: % 60
Biitiinleme:

PROGRAM OGRENME CIKTILARI iLE

DERS OGRENIM CIKTILARI iLiSKiSi TABLOSU

PC1 PC2 PC3 PC4 PC5 PCo6 PC7 PC8 PC9 | PC10 | PC11
ocC1 5 4 5 4 5 3 3 4 3 4 5
0C2 3 3 4 3 4
0cC3 3 2 3 4 3 4
0cC4 4 4 3 3 4 3 3 4 2 4
OC: Ogrenme Ciktilar PC: Program Ciktilar:
Katla 1 Cok Diisiik | 2 Diisiik | 3 Orta | 4 Yiiksek 5 Cok Yiiksek
Diizeyi

Program Ciktilar1 ve lgili Dersin iliskisi

Ders |PC1| PC2 | PC3 | PC4 | PC5 | PC6 | PC7 | PC8 | PC9 | PC10 | PCI11

Sistem
Dinamigi
ve Kontrol 4 3 4 3 4 3 3 4 3 3 4




