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ÇALIŞMA SORULARI 

1-)  

 

ÇÖZÜM: Aşağıda blok diyagramı verilen sistem için Y(s)/R(s) transfer fonksiyonu, 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2-) Aşağıdaki kütle yay sisteminde f(t)=1 N, t=0 anında sisteme uygulanmaktadır. 

Sistemde viskoz sürtünme katsayısı c=1 NS/m ise K ve M nasıl olmalıdır ki sistem çıkışı 

x(t) için yerleşme zamanı Ts=2 saniye ve en büyük aşım zamanı Tp=1 saniye olsun.  

 

 

ÇÖZÜM:  
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4-) Aşağıda kapalı çevrim blok diyagramı verilen sistemin kararlı olduğu K-α bölgesini bir düzlemde 

gösteriniz? Düzlemin yatay ekseni α, düşey ekseni K olacaktır. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5-)  Aşağıda verilen sistem için PID kontrolör tasarımı gerçekleştirilmek istenmektedir. PID 

kontrolörün parametrelerini Ziegler-Nichols yöntemine göre belirleyiniz. 

 

Burada; 𝐺(𝑠) =
1

𝑠(𝑠+1)(𝑠+5)
   , 𝐺𝑐(𝑠) = 𝐾𝑝(1 +

1

𝑇𝚤𝑠
+ 𝑇𝑑𝑠)  olarak verilmiştir. 

ÇÖZÜM: Ziegler Nichols Yöntemine göre, 𝑇𝑖 = ∞, 𝑇𝑑 = 0 için kapalı çevrim transfer fonksiyonu, 

𝐶(𝑠)

𝑅(𝑠)
=

𝐾𝑝
𝑠3 + 6𝑠2 + 5𝑠 + 𝐾𝑝

 

şeklinde bulunur. Sistemi sürekli osilasyona sokacak ve marjinal kararlı yapacak  Kp değeri Routh-

Hurwitz kararlılık kriteri ile belirlenir. 

s3 1 5 

s2 6 Kp 

s1 (30-Kp)/6 0 

s0 Kp 0 

 

Buradan sistemi marjinal kararlı olması için bir satırın komple sıfır olması şartını yerine getiren 

değerin Kp=30 olduğu görülür. Bu halde kritik kazanç Kkr=30 olacaktır.  

Sistemin sürekli osilasyon durumundaki frekansını bulmak için karakteristik denklemde s=jw konulur.  

(𝑠) = 𝑠3 + 6𝑠2 + 5𝑠 + 30 

(𝑗𝑤)3 + 6(𝑗𝑤)2 + 5(𝑗𝑤) + 30=0 

6(5 − 𝑤2) + 𝑗𝑤(5 − 𝑤2) = 0 

Buradan sürekli osilasyon frekansının 𝑤 = √5 olduğu görülmektedir.  Sürekli osilasyon peryodu ise, 

𝑃𝑘𝑟 =
2

𝑤
=

2

√5
= 2.8099   

olarak hesaplanır. 

Ziegler Nichols Ayar Yöntemi Tablosu 

Kontrolör Tipi  Kp Tı Td 

P 0.45Kkr   0 

PI 0.45 Kkr (1/1.2)Pkr 0 

PID 0.6 Kkr 0.5Pkr 0.125Pkr 

 

Ziegler Nichols Ayar Yöntemi Tablosuna  göre PID kontrolör parametreleri aşağıdaki gibi bulunur. 

Kp=0.6Kkr = 18 

Tı=0.5Pkr = 1.405 

Td=0.125Pkr = 0.351 


