OTOMATIK KONTROL

1 |Ders Adi: OTOMATIK KONTROL

2 |Ders Kodu: EEM3105

3 |Ders Turt: Zorunlu

4 |Ders Seviyesi Lisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 3

6 |Dersin Verildigi Yariyil 5

7 |Dersin AKTS Kredisi: 4.00

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: Yok

12 |Dersin Dili: Tirkce

13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze

14 |[Dersin Koordinatori: Ogr.Goér.Dr. GOKHAN YENIKAYA

15 |Dersi Veren Diger Ogretim Ars. Gér. Dr. Metin HATUN

Elemanlari:

E-posta:yenikaya@uludag.edu.tr

15 |[eeaeiier lemsim Seie Posta Adresi:B. U.U., Muh. Fakiltesi, Elk- Elektronik Mih. Bolumd,

s grier: 16150 Goriikle/Bursa

17 |Dersin WEB adresi:
Endustriyel denetim ve otomasyon sistemlerine uygulanan klasik
denetim kurami elemanlari ve 6zellikle de geribesleme kavramini
olusturmak. Transfer fonksiyonu ve blok sema kavrami igersinde

. ; sistemlerin matematik modellerinin ¢ikariimasi ve dinamik

18 [Dersin Amaci: davranislarinin analizi. Cesitli tiirden 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 Katkist: Aragt_wma ve anahzvetme yetkinligini ku_IIanarak yenilikleri takip
edebilme ve calistigi alanda uygulayabilme.

20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:

Bir denetim sisteminin girisleri, ¢ikislari ve elemanlari ile
acik déngu ve kapali déngu denetim sistemlerinin
anlamlarini ve geribeslemeli denetim sisteminin
Ustunliklerini kavrayabilme.

Diferansiyel denklem ve Laplace déntsumleri gibi
2 matematiksel ydntemleri mihendislik konularina
uygulayabilme.

Mekaniksel, elektriksel, akiskan, isil ve bunlarin birkacinin
3 bir arada bulundugu karmasik sistemlerin matematiksel
modelini kurabilme.

Transfer fonksiyonu ve blok sema modelleme tekniklerinin
4 sistem dinamigi ve denetim sistemleri konularindaki
6nemini kavrayabilme.

Denetim sistemlerinin gegici ve kalici durum davranisi
5 parametrelerinin anlamlarini ve bunlarin sistemin
performansi tzerindeki etkisini kavrayabilme.




Sistem kararligini ve belli tirdeki geribeslemeli sistemlerin
kararhlik sinirlarini belirleyebilme. Kararlihgin karmasik
sayI dizlemde koklerin yer egrisine gore analizini ve
denetleyici tasarimini yapabilme.

Orantl, integral ve turev denetim etkilerini kavrayabilme ve
bunlari endustriyel denetleyici tasariminda uygulayabilme.

Frekans cevabi kavramini kavrayabilme ve Bode ve
Nyquist frekans cevabi tekniklerini sistem kararliliginin
belirlenmesinde ve denetleyici tasariminda kullanabilme.

Denetim sistemlerinin analiz ve tasariminda
MATLAB/Simulink programlama olanaklarindan
yararlanabilme.
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Dersin igerigi:

Hafta

DERS iCERIKLERI

Teorik

Uygulama

Giris ve dersin genel tanitimi: Kontrol ve
otomatik kontrol nedir; acik-déngu, kapali-
dongi ve geribeslemeli denetim sistemleri
kavramlarinin tanitilmasi. Uygulama
ornekleri.

Laplace donusimleri; tanimi, 6zellikleri,
standart giris fonksiyonlari ve Laplace
dénlisumleri ve ters Laplace donigumleri

Sistem dinamigi ve matematiksel
modellemeye giris; transfer fonksiyonu ve
Ozellikleri, sistemlerin transfer fonksiyonlarina
g6re siniflandiriimasi ve dinamik davranis
karakteristikleri.

Blok semalari, 6zellikleri ve indirgenmesi-
Bozucu girise maruz blok semalarin
indirgenmesi ve geribeslemenin bozucu giris
Uzerindeki etkisi.

Sinyal akis grafikleri ve Mason kazang
formald, durum denklemlerine giris, durum
denklemlerinden transfer fonksiyonu.

Diferansiyel denklemler ve transfer
fonksiyonlari, elektriksel sistemlerin transfer
fonksiyonlari, elektro-mekanik sistemlerin
transfer fonksiyonlari.

Sistemlerin gegici durum davranisi ilgili
parametrelerin tanimlar ve bu parametrelerin
dinamik davranis parametreleri ile iligkileri,
kalici durum davranigi, gececi durum hata
sabitleri ve hatalari.

Dogrusal sistemlerin kararlilik tanimi, Routh-
Hurwitz kararlilik élciti ve geribellemeli
denetim sistemlerine uygulanmasi.

Ders tekrari ve Ara Sinav

10

Temel denetim etkileri ve denetleyici tasarimi,
PID denetleyici ve temel 6zellikleri.

11

PID denetleyici ayari yontemleri ve tasarimi,
MATLAB/Simulink ortaminda denetleyici
tasarimi.

12

Frekans cevabi yontemleri; Bode ve Nyquist
egrilerinin gizimi.

13

Nyquist kararlilk él¢ita, faz ve kazang
paylari. Kok yer egrileri yontemi, kdk yer
egrileri gizim kurallari. Quiz




14 |Ko&k yer egrileri ile sistem tasarimi. Kok yer
egrileri ile PID tasarimi Bilgisayar destekli
denetim sistemi tasarimi, the control system
toolbox uygulamalari.

22

Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger

Kaynaklar:

Otomatik Kontrol Sistemleri, Benjamin C. KUO, Ceviren:
Prof. Dr. Atilla BIR,

Modern Control System, R. C. Dorf & R.H. Bishop,
10.Baski, 2005, Prentic Hall,

Control System Design, G. C. Goodwin, S.F. Graebe, M.E.
Salgado, 2001, Prentic Hall

Feedback Control Systems, J. Van De Vegte, Prentice Hall
International Edition, 3rd Edition 2002

Modeling, Analysis, and Control Dynamic Systems, W.J.
Palm 1ll, John Wiley & Sons. Inc., 1999

23 |Degerlendirme
YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI |KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 40.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 0 0.00
Y1l Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 2 100.00
Yil igi calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlar

Olgme ve degerlendirme, Bursa Uludag Universitesi
Lisansustl Egitim Ogretim Yénetmeligi ilkelerine gére
yapiimaktadir.

24 [AKTS /iS YOKU TABLOSU

ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)

Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamal Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 4.00 56.00
Odevler 1 18.00 18.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 2.00 2.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 2.00 2.00
Toplam is Yk 120.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 4.00
Dersin AKTS Kredisi 4.00
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_ PROGRAM YETERLILIKLERI IiLE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI iLiSKiSi TABLOSU

PY1|PY2

PY3

PY4

PY5

PY6

PY7

PY8 |PY9 [PY10|PY11l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 |PY16

OK1




OK2 0 5 0 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 0 0 5 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 0 0 0 5 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK6 0 0 0 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK7 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK8 0 0 0 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK9 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katkl_ 1 ¢ok diigiik 2 Dusuk 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yiuksek
Duzeyi:




