OTOMATIK KONTROL

1 |Ders Adi: OTOMATIK KONTROL

2 |Ders Kodu: 0OTO3010

3 |Ders Turi: Zorunlu

4 |Ders Seviyesi Lisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 3

6 |Dersin Verildigi Yariyil 6

7 |Dersin AKTS Kredisi: 5.00

8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 4.00

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: Dog. Dr. ZELIHA KAMIS KOCABICAK

15 Dersi Veren Diger Ogretim i

Elemanlari:
) Uludag Universitesi, Miihendislik Fakdiltesi, Otomotiv Miihendisligi

16 |Koordinator lletisim Bilgileri: Bolumi 16059 Gorikle/BURSA
zkamis@uludag.edu.tr; Tel: 0224 2941992

17 |Dersin WEB adresi: Yok
Teknolojik alanda yer alan Otomatik Kontrol sistemlerinin

. ; galismasinin ve iglevlerinin anlagiimasini saglayan bilgi ve beceriyi

18 |Dersin Amact: matematiksel bagintilarla birlikte kazandirmak.
Otomatik kontrol konusunun ve iglevlerinin anlasilmasini saglayan
bilgi ve beceriyi matematiksel bagintilarla birlikte kazanir ve

19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi: multidisipliner alanlarda yapilacak uygulamalarda ortak dil
gelistiriimesini saglar. Sistemlerin dinamigi hakkinda yorumlama ve
temel kontrol bilgilerini edinir.

20 [Dersin Ogrenme Kazanimlari:

Otomatik Kontrol konusu ile ilgili temel kavramlari ve
tanimlari égrenir.

Sistem dinamigi ve otomatik kontrol konularinin
matematiksel analizinde kullanilan Laplace donisim
Ozellikleri ve temellerini ve bu konuda uygulama yapmasini
ogrenir.

Otomatik kontrol sistemlerinin dinamik analizine esas teskil
3 eden matematiksel modellerin ¢ikarilmasini ve bu konuda
yeterli uygulama yapmasini égrenir.

Otomatik kontrol sistemlerinin giris ¢ikis 6zelliklerini
tanimlayan transfer fonksiyonlari ve blok semalarinin
¢ikarilmasini ve bu konularda yeterli uygulama yapabilme
yeterliligi kazanir.

Sistemlerin belli bir giris karsisinda gosterdigi gegici ve
kalici durum davranisinin elde edilebilmesi ve bu konuda
5 gerekli kavramlari 6grenir. Bunlara bagl olarak bir denetim
sisteminde zaman gecikmesi ve kalici durum hatalari ile
ilgili tanimlari kavrar.




Otomatik Kontrol sistemlerinin beynini teskil eden denetim
organlarinin yapisinin, temel kontrol bigimlerinin ve
6 bunlarin galigma tarzlarini anlar ve endistriyel denetim
sistemlerinde uygulama olanaklarini ve ayrica bu denetim
organlarinin en uygun ayarinin belirlenmesini égrenir.
Dogrusal sistemlerin kararhlik kosullarinin arastiriimasi, bu
7 konuda temel basit bir kararlilik élgitl olan Routh-Hurtwitz
Olcitinun uygulanmasini 6grenir.
Sistemlerin frekans alani cevabinin kavranmasini, Bode ve
Nyquist egrileri gibi temel frekans cevabi egrilerinin elde
8 edilmesini ve frekans alani cevabina goére kararlihk
analizinin yapilabilmesini ve buna bagli olarak kararlilikta
faz ve kazang paylarinin anlamini ve uygulamasini
ogrenir.
9
10
21 |Dersin igerigi:
Hafta |DERS i(}ERiKLERi
Teorik Uygulama
Kontrol dersinin igeriginin tanitiimasi. Bu
derste kullanilacak kaynaklarin ve araglarin
1 [|tanitiimasi, 6rneklerle otomatik kontrol
konularinin agiklanmasi
Laplace donUgumlerinin tanimi, anlami ve
2 kullanim yeri. Bazi standart giris fonksiyonlari
ve bunlarin Laplace dénusumleri
Ters Laplace déntsumleri, tanimi ve temel
3 bagintilari ve Fiziksel sistemlerin
matematiksel modelleri ve sistem dinamigi
Transfer fonksiyonun tanimi ve temel
4 |o6zellikleri ve Blok semalari, indirgenmesi
Kapali déngu bir blok semanin indirgenmesi,
Mekaniksel sistemler (m, k, ve B sistemi)
5 |temel denklemlerinin ¢ikariimasi, TF ve
dinamik davranis parametrelerini belirlenmesi
Isil sistemler ve ilgili temel dinamik yasalar.
Isil sistemlerin transfer fonksiyonlarinin
6 |cikariimasi, Elektromekanik sistemler: DA
motorlari, solenoidler
Zaman sabiti veya birinci dereceden gecikme
elemani, basamak cevabi, dinamik davranisi,
7 |ve dinamik davranigi ile ilgili parametrelerin
tanimi, Gegici durum davranigi 6zellikleri ile
ilgili tanimlar
Denetim sistemlerin kalici durum davranisi ve
8 |hatasi
9 Genel Tekrar
10 Ornekler uygulamalar
Dogrusal geribeslemeli sistemlerin kararlihgi.
11 Routh-Hurtwitz 6l¢ltinin denetim

sistemlerine uygulanmasi




Temel denetim etkileri ve endustriyel denetim
organlari

12
13 |Frekans cevabi yontemleri
14 |Faz payi ve kazang gegis frekansi, tanimi ve
Ozellikleri. Ornek uygulamalar
22 1. Prof. Dr. ibrahim YUKSEL Otomatik Kontrol, Sistem
Dinamigi ve Denetim Sistemleri, 11. Baski, Dora 2018
2. Otomatik Kontrol Problemleri, Sistem Dinamigi ve
Denetim Sistemleri-C6zumlu Problemler, lbrahim
YUKSEL, Mesut SENGIRGIN, Girsel SEFKAT, 5. Baski,
Dora 2019.
3. Modern Kontrol Sistemleri (Dorf ve Bishop 13. Baski
Ceuvirisi). Ceviri Editori: Dog. Dr. Tolga ALTINOZ, Nobel
Yayinevi,2020.
4. Otomatik Kontrol Sistemleri, (Benjamin C. KUO
Automatic Control Systems cevirisi) Ceviren: Prof. Dr.
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger Atilla BIR, Literatur Yayincilik. )
Kaynaklar: 5. Otomatik Kontrol Sistemleri, Mehmet Onder EFE,
Seckin Yayincilik.
6. Modern Control System, R. C. Dorf & R.H. Bishop,
11.Baski, 2008, Prentic Hall,
7. Automatic Control Systems F. Golnargahi, B.C. Kuo,
John Wiley & Sons. Inc., 2010
8. Advanced Control Engineering R.S. Burns Butterworth
Heinemann, 2001
9. MATLAB ile Muhendislik Sistemlerinin Analizi ve
Co6zumd, Ibrahim YUKSEL, Genisletilmis 3. Baski, Nobel
2004
23 |Degerlendirme
YARIYIL i(}i CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 20.00
Kisa Sinav 1 20.00
Odev 0 0.00
Yil Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 3 100.00
Y1l i¢i calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlar

Bagil degerlendirme sistemi

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 2.00 28.00
Uygulamali Dersler 14 2.00 28.00
Sinif Digi Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme) |8 5.00 40.00
Odevler 2 7.00 14.00
Projeler 1 10.00 10.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 15.00 15.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 15.00 15.00
Toplam is Yk 165.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 5.00
Dersin AKTS Kredisi 5.00
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 2 2 2 5 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 3 3 2 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 0 5 0 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 2 3 3 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK5 0 3 3 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK6 0 3 5 3 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK7 3 3 5 2 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OKs8 2 0 5 3 |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:




