MAK4391 OTOMATIK KONTROL 1 CALISMA SORULARI

1-) Asagida blok diyagrami verilen sistem icin Y(s)/R(s) transfer fonksiyonunu bulunuz
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COzUM: Asagida blok diagrami verilen sistem icin Y(s)/R(s) transfer fonksiyonu,
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Bu durumda sistem K.C. transfer fonksiyonu

Y(s)  (4s+2)s
R(s) 6s24+13s+5

seklinde elde edilir.



2-) Asagida blok diyagrami verilen sistem icin T(s):=0,(s) / 011(s) kapali-cevrim transfer fonksiyonunu
hesaplayiniz?
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cozim:
Push Gj to the left past the pickoff point. Push Gg to the left past the pickoff point.
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Thus the transfer function is the product of the functions. or
022(s) G1G2G1Gs5GeGr

611(s) T1- G4Gs+ GyGs5Gg + G1G2G3 - G1G2G3G4Gs + G1G2G3G4GsGg



3-) Uzay araci firlatma platformunun diferansiyel denklemleri,
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V(1) = 5v1(t)
seklinde tanimlanmistir. Burada, r(t) referans platform pozisyonu, p(t) platformun gercek
pozisyonu, v,(t) amplifikatorin giris gerilimi, v,(t) amplifikatérin gikis gerilimi ve 6(t) motor
saftinin agisal pozisyonudur. Sistemin transfer fonksiyonunu ( P(s) / R(s) ) bulunuz.

c6zim:




4-) Asagida verilen diferansiyel denklemi ¢ozerek x(t) yoriinge denklemini bulunuz. Sistemin tim
baslangic kosullari sifir olarak alinacaktir.
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