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1 |Ders Adi: MODERN KONTROL SISTEMLERI
2 |Ders Kodu: MAK6237
3 |Ders Turt: Secmel
4 |Ders Seviyesi Doktora
5 |Dersin Verildigi Yil: 1
6 |Dersin Verildigi Yariyil 1
7 |Dersin AKTS Kredisi: 6.00
8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 3.00
9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00
10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :[0
11 [Dersin Onkosulu: On kosul bulunmamaktadir.
12 |Dersin Dili: Tirkce
13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze
14 |[Dersin Koordinatori: Prof. Dr. ELIF ERZAN ERZAN TOPCU
15 [E)S;ia\ﬁarﬁ? Diger Ogretim Dr. Ogretim Uyesi Girsel SEFKAT
16 |Koordinator iletisim Bilgileri: erzan@uludag.edu.tr
17 |Dersin WEB adresi:
Modern kontrol sistemleri konusunun ve iglevlerinin anlasiimasini
15 [Basn Aras: saglaygn temel bilgi ve b_eceriyi mate_me'a’giksel bagintilarla ve
benzetim calismalariyla inceleme ve ilgili konularda beceri
kazandirmak
Modern Kontrol sistem tasarimi konusu ile ilgili temel kavramlari ve
19 [Dersin Mesleki Geligsime Katkisi: tanimlart 6grenir.
20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Modern Kontrol sistem tasarimi konusu ile ilgili temel
kavramlari ve tanimlari 6grenir.
2 Kontrol sistemi tasarimi hakkinda bilgi sahibi olur.
Kayan kipli kontrol, bulanik mantik, (Sliding Mode ve
3 Fuzzy Control) vb. akilli kontrol sistemleri hakkinda bilgi
sahibi olur.
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21 |Dersin igerigi:
Hafta |DERS IGERIKLERI
Teorik Uygulama
1 [Modern kontrol sistemlerine giris

Durum Uzayi Gosterimi




Dogrusal zamanla degismeyen sistemler icin
3 |durum uzayi modellerinin kurulmasi
Kontrol Edilebilirlik, Kararhlik ve
4 |g6zlemlenebilirlik
5 Optimal Kontrol, LQR, Kompansator tasarimi
Dogrusal zamanla degismeyen sistemler icin
6 |ileri ve geri beslemeli denetleyici tasarimi
Dogrusal zamanla degismeyen sistemler igin
v ileri ve geri beslemeli denetleyici tasarimi
(devami)
Kok yer egrileri ve frekans cevabi yontemleri
8 |ile kontrolcu tasarimi
Yapay Sinir Aglari (YSA), Genetik
9 |Algoritmalar (GA)
10 Kayan Kipli kontrolcu tasarimi
Kayan kipli kontrolct tasarimi (devami) /
11 |Gorintl Isleme
12 Bulanik mantik kontrolctu tasarimi
13 |Bulanik mantik kontrolci tasarimi (devami)
14 [Ogrenci 6dev sunumlari
22 Klasik ve Modern Kontrol Sistemi tasarimi, Yicel ERCAN
Tobb, 2022.
Otomatik Kontrol, Sistem Dinamigi ve Denetim Sistemleri,
Ibrahim YUKSEL, 12. Baski, Dora 2021.
Dorf and Bishop “Modern Control Systems” 2008, 11.
Baski, Pearson Education Inc.
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger Modern Control Engineering. K. Ogata, Prentice Hall,
Kaynaklar: 2002.
Otomatik Kontrol, Sistem Dinamigi ve Denetim Sistemleri,
Cozumla Problemleri, Ibrahim YUKSEL, Mesut
SENGIRGIN, Girsel SEFKAT, 4. Baski, Dora 2016.
MATLAB ile Muhendislik Sistemlerinin Analizi ve C6zumd,
Ibrahim YUKSEL, 5. Baski, Dora 2017.
23 |Degerlendirme
YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 20.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 3 20.00
Y1l Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 5 100.00
Y1l ici calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlar

Sinav, 6dev ve sunum

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 3.00 42.00
Odevler 0 0.00 0.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 0.00 0.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 96.00 96.00
Toplam is Yk 180.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 6.00
Dersin AKTS Kredisi 6.00
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 4 |0 3 0 |o 0 2 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 4 |0 2 0 |0 0 2 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 4 1 3 0 |0 0 2 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:




