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Dersin Amaci

Cagimizda, kontrol sistemleri, teknolojinin her dalina niifuz etmistir. Bu suretle
de, ilerleme ve gelismeler siiratlenmis, liretim ve kalite artmigtir. Endiistrideki bu
gelismelere paralel olarak da, otomatik kontrol sistemleri, askeri maksatlara
uygun olarak cesitli askeri birimlerde yogun olarak kullanilmaktadir. Otomatik
kontrol sistemlerinin en biiyiilk hedefi, her tiirli sarta kendi kendine uyum
gosteren, en yiiksek performansi veren sistem dizayni olup bu hedef i¢in yogun
caligmalar halen devam etmektedir.

Bu ders ile akademik olarak hedeflenen, 6grenciyi takip eden derslere hazirlamak,
mezun olduktan sonra atanacaklar1 gemi ve sahil tesislerindeki silah sistemlerinden
makine kontrole kadar cesitli otomatik kontrol sistemlerinin temel ilkelerini ve
calisma mantigini bilecek bilgi seviyesine ¢ikarmaktir.

Dersin Ogrenme
Ciktilan

Bu dersi basariyla tamamlayabilen 6grenciler;

1.Bir sistem ve otomatik kontroliin taniyabilir.

2.Cesitli fiziksel sistemlerin matematiksel modellerini ¢ikarabilir.

3.Bir kontrol sisteminin blok diyagramini olusturarak ¢éziimleyebilir.

4.Gegici ve siirekli rejim cevabini yorumlayabilir.

5.Kontrol sistemlerinin optimizasyonunu yapabilir.

6.Gemi ve sahil tesislerindeki silah sistemlerinden makine kontrole kadar ¢esitli
otomatik kontrol sistemlerinin temel ilkelerini ve ¢aligma mantigin1 sorgulayabilir.

Dersin icerigi

Bir sistem ve otomatik kontroliin tanitilmasi, fiziksel sistemlerin matematiksel
modelleri, Laplace transformasyonu, Mekanik sistemlerin modellenmesi, Elektriki
ve hidrolik seviye sistemlerinin modellenmesi, Gegis cevabi analizi 1. Derece
sistemler, Routh hurwitz stabilite kriteri, Transfer fonksiyonlari, Frekans cevabi
analizi, Kapali ¢evrim kontrolii, blok diyagramlari, Kararl1 durum hata analizi,
Root locus metodu, Bode plot diyagramlari, Kontrol sistemlerinin durum
denklemleri ile analizi, Durum degiskenleri ve denklemleri,Kontrol sistemlerinin
optimizasyonu, Transfer fonksiyonlari, Frekans cevabi analizi, Kapali ¢evrim
kontrolii, blok diyagramlari, Kararli durum hata analizi, Root locus metodu, Bode
plot diyagramlari, Kontrol sistemlerinin durum denklemleri ile analizi, Durum
degiskenleri ve denklemleri, Kontrol sistemlerinin optimizasyonu




Ders Kitab: g_i r;am:k .
Istemlerin - Kemal Mazanoglu | Literatiir 2017
Modellenmesi ve
Kontrolii
Modeling and analysis of Dynamic C.M. Close John Wiley&Sons 2002
Systems Inc
Diger Kaynaklar
Odevler ve Projeler
Bilgisayar . o o - -
Kullanm: Ogrenciler 6devlerini bilgisayar kullanarak yapabilirler (zorunlu degil).
Diger Uygulamalar
. . Degerlendirmedeki
Faaliyetler Taban Notu Adedi Katsayisi (%)
Ara Smav 50 1 24%
° Kisa Smavlar 50 1
E Odevler 50 4
2
2 Projeler 50 1
Basar = - 0
Degerlendirme oy i D.onem o 50 1 %16
Sistemi (= Odevi / Projesi
= Laboratuvar 50 1
= Uygulamasi
>~ Diger Uygulamalar 50 1
Bitirme Sinavi 50 1 %60
Biitiinleme Sinavi/ NYS 50 - %100
Cift Ders Sinavi 50 %100




PROGRAM CIKTILARININ DERSIN OGRENME CIKTILARI iLE iLiSKiSi

1 2 3 4 5

Katki Diizeyi
Cok Diistik Diisiik Orta Yiiksek Cok Yiiksek

DINAMIK SISTEMLERIN KONTROLU VE MODELLEMESI

Program Ciktilar:
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HAFTALIK KONULAR

Hafta | Konular

1 Bir sistem ve otomatik kontroliin tanitilmasi, fiziksel sistemlerin matematiksel modelleri
2 Laplace transformasyonu

3 Mekanik sistemlerin modellenmesi

4 Elektriki ve hidrolik seviye sistemlerinin modellenmesi

S5 Gegis cevabi analizi 1. Derece sistemler

6 Routh hurwitz stabilite kriteri, Transfer fonksiyonlari

7 Frekans cevabi analizi

8 ARA SINAV

9 Kararli durum hata analizi

10 Root locus metodu

11 Bode plot diyagramlari

12 Kontrol sistemlerinin durum denklemleri ile analizi
13 Durum degigkenleri ve denklemleri

14 Kontrol sistemlerinin optimizasyonu

15 Genel tekrar




AKTS /IS YUKU TABLOSU

FAALIYETLER SAYI SURE TOYPBQIJ/I I3
Teorik Ders 14 3 42
Uygulama - - -
Smif Dis1 Ders Calisma Siiresi 8 2 16
Odev Hazirlama 4 2 8
Proje Hazirlama - - -
Doénem Projesi Hazirlama - - -
Donem Projesi Sunumu - - -
Odev Sunumu 4 1 4
Proje Sunumu - - -
Kisa Sinav - - -
Ara Sinav 1 2 2
Ara Sinav i¢in Bireysel Caligma 1 8 8
Bitirme Sinavi 1 2 2
Bitirme Smavi I¢in Bireysel Calisma 1 8 8
TOPLAM IS YUKU 90
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