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S1(35p). Yandaki sekilde verilen kapall

cevrim kontrol sisteminin:

14000
G(s)= 3 3
s~ +45s“ +3100s +500
a) 10p) T(s)=Y(S)/R(S)

fonksiyonunu hesaplayiniz

transfer

b) 10p) T(s)'in kutup ve sifirlarini bulunuz
ve s-duzleminde gdsteriniz.
c) 10p) R(s)= birim basamak olmasi durumunda Y(s)’in basit kesirlere agihmini ve rezidu

degerlerini elde ediniz

R(s)

> G(s)

Y(s)

d) 5p) y(t) ‘yi yaklagik olarak ¢iziniz. T(s) ‘in reel ve kompleks kutuplarinin etkisini
yorumlayiniz. Yanitta hangisi baskindir?

S2(30p). Asagidaki sekilde takometre geri beslemeli armatir kontrolli bir dc motor
gorulmektedir. Km=10, J=1 ve R=1 alindiginda v(t)=t, t>0 rampa giris uygulandiginda
kararh hal hatasinin 0.1 olmasi i¢in K kazancini bulunuz. (D(s)=0 alinacak!)
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S3(35p). Asagidaki sekilde kaynak yapan bir endustriyel robotun blok diyagrami
gorulmektedir. Cogu uygulamada parganin boyutlarina gore birlestirme geometrisi goéranti
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algilayici kullanilarak gorulur ve istenen kalitede kaynak yapilabilir. Bu sistemde kaynak
yapilacak telin hareket hizi sabittir.
a) 10p) Sistemin transfer fonksiyonunu bulunuz.
b) 25p) Sistemin kararli olmasi i¢in K ‘nin alabilecegi en buyuk degeri hesaplayiniz.

SURE: 90 dakika.
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