SISTEM DINAMIGi ve KONTROL

1 |Ders Adi: SISTEM DINAMIGIi ve KONTROL

2 |Ders Kodu: END3039

3 |Ders Turt: Secmel

4 |Ders Seviyesi Lisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 3

6 |Dersin Verildigi Yariyil 5

7 |Dersin AKTS Kredisi: 3.00

8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 2.00

9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00

10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :[0

11 [Dersin Onkosulu: Yok

12 |Dersin Dili: Tirkce

13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze

14 |[Dersin Koordinatori: Ogr.Gér.Dr. MESUT SENGIRGIN

15 Dersi Veren Diger Ogretim i

Elemanlari:
E-Mail: ibrahim@uludag.edu.tr
) Phone: 0 224 294 19 72

16 [Koordinator lletisim Bilgileri: Address: U.U., Miih.—Mim. Fakiiltesi, Makine Miih. Bolumii, 16150
Gorukle/Bursa

17 |Dersin WEB adresi: http://www?20.uludag.edu.tr/~mtd/Mak3002.htm
Endustriyel denetim ve otomasyon sistemlerine uygulanan klasik
denetim kurami elemanlari ve 6zellikle de geribesleme kavramini
olusturmak. Transfer fonksiyonu ve blok sema kavrami igersinde

19 |Pain Aree: sistemlerin matematik modellerinin ¢ikarilmasi ve dinamik

: davraniglarinin analizi. Cesitli tirden sistemlerin gegici ve kalici

durum davraniglarinin analizi. Denetim yordamlari, denetleyici
tasarimi ve PID denetleyicilerinin 6zellikleri. Denetim sistemlerinin
frekans cevabi tanimi ve analizi

19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:

20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:

Bir denetim sisteminin girigleri, ¢ikiglari ve elemanlari ile
acik déngu ve kapali déngu denetim sistemlerinin
anlamlarini ve geribeslemeli denetim sisteminin
ustunluklerini kavrayabilme.

Diferansiyel denklem ve Laplace déntsimleri gibi
2 matematiksel yontemleri mihendislik konularina
uygulayabilme.

Mekaniksel, elektriksel, akigkan, 1sil ve bunlarin birkaginin
3 bir arada bulundugu karmasik sistemlerin matematiksel
modelini kurabilme.

Transfer fonksiyonu ve blok sema modelleme tekniklerinin
4 sistem dinamigi ve denetim sistemleri konularindaki
onemini kavrayabilme.

Denetim sistemlerinin gegici ve kalici durum davranigi
5 parametrelerinin anlamlarini ve bunlarin sistemin
performansi Uzerindeki etkisini kavrayabilme.

Sistem kararligini ve belli tirdeki geribeslemeli sistemlerin
kararhlik sinirlarini belirleyebilme




Oranti, integral ve tlrev denetim etkilerini kavrayabilme ve
7 el e :
bunlari endustriyel denetleyici tasariminda uygulayabilme.
Denetim sistemlerinin analiz ve tasariminda
8 MATLAB/Simulink programlama olanaklarindan
yararlanabilme.
9
10
21 |Dersin icerigi:
Hafta |DERS i(}ERiKLERi
Teorik Uygulama
1 Giris ve dersin genel tanitimi: Kontrol ve
otomatik kontrol nedir?
Acik-déngu, kapali-déngi ve geribeslemeli
2 |denetim sistemleri kavramlarinin tanitiimasi.
Uygulama drnekleri.
3 Laplace donusimleri; tanimi, 6zellikleri,
standart giris fonksiyonlari ve dontstmileri.
4 |Ters Laplace donisimleri
Sistem dinamigi ve matematiksel
modellemeye giris; transfer fonksiyonu ve
5 |06zellikleri, sistemlerin transfer fonksiyonlarina
g6re siniflandiriimasi ve dinamik davranis
karakteristikleri.
Blok semalari, 6zellikleri ve indirgenmesi.
7 |Blok semalari, 6zellikleri ve indirgenmesi.
Dinamik sistemlerin hareket denklemeleri ve
8 |analizi; mekanik, akiskan ve isil sistemlerin
ve dinamik davranis 6zelliklerinin belirlenmesi
9 |Ders tekrari ve Ara Sinav
Sistemlerin gegici durum davranisi ilgili
10 |parametrelerin tanimlar ve bu parametrelerin
dinamik davranis parametreleri ile iligkileri.
11 Kalici durum davranisi, gececi durum hata
sabitleri ve hatalari.
Dogrusal sistemlerin kararlilik tanimi, Routh-
12 |Hurwitz kararlilik 6lgutl ve geribellemeli
denetim sistemlerine uygulanmasi
13 [Dogrusal sistemlerin Temel denetim etkileri
ve PID denetleyicisi.
14 |PID denetleyici ayarlari ve MATLAB/Simulink
uygulamalari.
22 1. Otomatik Kontrol, Sistem Dinamigi ve Denetim
Sistemleri, Ibrahim YUKSEL, 7. Baski, Nobel 2011
2. Otomatik Kontrol Sistemleri, Benjamin C. KUO, Ceviren:
Prof. Dr. Atilla BIR,
3. Otomatik Kontrol, Sistem Dinamigi ve Denetim
Sistemleri, C6zUmlu Problemleri, Ibrahim YUKSEL, Mesut
SENGIRGIN, Girsel SEFKAT, 2. Baski, Dora 2011
4. MATLAB ile Muhendislik Sistemlerinin Analizi ve
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger Co6zumu, Ibrahim YUKSEL, 3. Baski, Nobel 2004
Kaynaklar: 5. Modern Control System, R. C. Dorf & R.H. Bishop,
10.Baski, 2005, Prentic Hall,
6. Control System Design, G. C. Goodwin, S.F. Graebe,
M.E. Salgado, 2001, Prentic Hall
7. Feedback Control Systems, J. Van De Vegte, Prentice
Hall International Edition, 3rd Edition 2002
8. Modeling, Analysis, and Control Dynamic Systems, W.J.
Palm 11l John Wiley & Sons. Inc., 1999
23 |Degerlendirme




YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 26.00

Kisa Sinav 2 14.00

Odev 1 10.00

Y1l Sonu Sinavi 1 50.00

Toplam 5 100.00

Yil igi calismalarinin Basariya Orani 50.00

Finalin Bagariya Oranli 50.00

Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlari

24 |AKTS /iS YOKU TABLOSU

ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 2.00 28.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 3.00 42.00
Odevler 1 5.00 5.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 5.00 5.00
Diger 2 3.00 6.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 10.00 10.00
Toplam is Yk 96.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 3.20
Dersin AKTS Kredisi 3.00
25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10(PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 3 |3 0 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 5 |0 0 0 |o 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 4 |5 3 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 3 |5 3 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK5 2 |0 3 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK6 2 |0 3 0 |o 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK7 2 |2 4 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OKs8 3 |3 5 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢ok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yiksek
Duzeyi:







