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Birim Bolim Elektrik-Elektronik Mihendisligi - Lisans (yiz yiize)

Amag BE] dersir? gmacu klasik kontrol tasarim ybntemlgri}de kontrol6r tasgrlama ve g.ergek.l_es,:til.'rr.le becgrilerini kflzandwmak; If(introl edi.lebilirlik ve
gbZenebilirlik kavramlarini vererek kutup atama ile tam durum geri-beslemesi ve gdZeyici temelli kontrol6r tasarimini 6gretmekdir.
Geri Beslemeli Kontrol Sistemlerinin incelenmesi; Kéklerin Yer Egrisi Temelli Kontrolcii Tasarimi; Frekans Cevap Yontemlerinin Gozden
Gegirilmesi; Basit Kutup ve Sifirlar icin Bode Egrisi; Ikinci Mertebeli Polinomlar i¢in Bode Cizimi; lkinci Mertebeli Bode Egrilerinde Diizeltme;
Birinci ve Ikinci Mertebeli Polinomlara Sahip Transfer Fonksiyonlarinin Bode Cizimleri; Nyquist Kararlilik Kriteri; Nyquist Kriteri ile Kararlilik
icin Kazang Araligi; Nyquist Diyagrami ve Bode Egrisi Yontemleri ile Kararlilik Paylar (Kazang ve Faz Paylar); Kapali Cewiim Gegici-Hal
Cevabi ile Kapall Cewim Frekans Cevabi Arasindaki lliski; Kapali Cewim ve Agik Cewiim Frekans Cevaplari Arasindaki lligki; Sabit Mve N
Cemberleri; Nichols Abagi; Kapali Cewim Gegici-Hal Cevabi ile Acik Cewim Frekans Cevabi Arasindaki lligki; M Cemberinden Sénim

Ders lgerigi Oraninin Bulunmasi; FazPayindan Sbr?UTlOl'ammn Elde Edilmesi; A@lk.Qevri.m.Frekans Cevablndan' Cevap lenln Elde Edilmesi; Frekans
Cevabindan Kalici-Hal Hatasi Karakteristiginin Cikarilmasi; Zaman Gecikmeli Sistemler; Zaman Gecikmeli Sistemlerin Frekans Cevabi;
Transfer Fonksiyonunun Deneysel Olarak Elde Edilmesi; Frekans Cevabi ile Tasarim; Kazang Deg@erinin Ayarlanmasiyla Gegici Hal
Cevabinin Tasarimi; Geri Fazli Kompansatér Tasarimi; lleri Fazli Kompansatér Tasarimi; lleri-Geri Fadi Kompansator Tasarimi; PILPD ve
PID Kontrolctlerinin Frekans Cevap Karakteristigi; Durum Degiskenleri ve Durum Denklemleri; Durum Uzayinda Tasarim; Kanonik Formlar;
Kontrol Edilebilirik Kawami; Tam Durum Geri Besleme igin Tasarim Kurallari; Kutup Alama ile Kontrolcti Tasarimi; Kontrolc Tasarimlari
icin Farkl Yaklagimlar; Gézenebilirik Kawami; GoZeyici Tasarimi; Gozeyici Tasarimi igin Farkli Yaklagimlar; Integral Kontrolu ile Stirekli-
Hal Hatas1 Tasarimi; Zaman Gecikmeli Sistemler igin Kontrolcli Tasarimi.
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Hafta Konu

1 Lineer kontrol sistemlerinin siniflandirimasi

2 Kontrol sistemini teskil eden elemanlar

3 Temel Agik Kontrol Sistemleri

4 Baz 6nemli lineer kontrol sistemleri

5 Geri Beslemeli Sistemlerin &zellikleri

6 Transfer Fonksiyonlari

7 Blok diyagramlar ile transfer fonksiyonu ¢ézimleme

8 Oransal Kontrol

9 integral Kontrol

10 Turev Kontrol

11 PI, PID kontrol

12 PID uygulama

13 PID uygulama

14 PID uygulama

Program Ciktilari

1

10

11

Matematik, fen bilimleri ve elektrik-elektronik mihendisligine 6zgii konularda yeterli bilgi birikimi ve bu alanlardaki kuramsal ve uygulamali bilgileri karmasik
muhendislik problemlerinde kullanabilme becerisi kazandirmigtir.

Karmas ik muhendislik problemlerini saptama, tanimlama, formdile etme ve ¢bzme becerisi ile bu amag i¢in uygun analizve modelleme ydntemlerini segme ve
uygulama becerisi kazandirmigtir.

Karmas ik bir sistemi, stireci, cihaz veya Uruint gercekgi kisitlar ve kosullar altinda, belirli gereksinimleri kargilayacak sekilde tasarlama becerisi ve modern tasarim
yontemlerini uygulama becerisi kazandirmigtir.

Mihendislik uygulamalarinda karsilagilan karmasik problemlerin analiz ve ¢6zimu igin ihtiyag duyulan modern teknik ve araglari gelistirme, segme ve kullanma
becerisi ile bilisim teknolojilerini etkin bir bicimde kullanma becerisi kazandirmistir.

Karmas ik muhendislik problemlerinin veya elekirik-elektronik mihendislidi alanina 6zgu aragtirma konularinin incelenmesi amaciyla deney tasarlama, deney yapma,
veri toplama, sonuglari analizetme ve yorum yapabilme becerisi kazandirmistir.

Disiplin i¢i ve gok disiplinli takimlarda etkin bicimde c¢aligabilme becerisi ve bireysel galigma becerisi kazandirmigtir.

Turkce s62U ve yazli etkin iletisim kurma becerisi, etkin bicimde rapor yazma, yazli raporlari anlama, tasarim ve uretim igin rapor hazrlayabilme, etkin sunum
yapabilme, acik ve anlasilir bir bicimde talimat verebilme ve alabilme becerisi kazandirmigtir.

En azbir yabanci dilde teknik konularla ilgili s62U ve yazih etkin iletisim kurma becerisi kazandirmigtir.

Yasam boyu 6grenmenin gerekliligi bilinci ile bilgiye erigsebilme, bilim ve teknolojideki gelismeleri takip ederek kendini sirekli bicimde yenileme becerisi
kazandirmigtir.

Etik ilkelerine uygun davranma yetenegi, mesleki ve etik sorumluluk bilinci ve miihendislik alanlarinda kullanilan standartlar hakkinda bilgi kazandirmistir.

Is hayatindaki uygulamalar (proje yonetimi, risk yonetimi, degisiklik ynetimi gibi) ve stirdiriilebilir kalkinma hakkinda bilgi ile girisimcilik ve yenilikgilik konularinda
farkindalik kazandirmigtir.

Mihendislik uygulamalarinin saglik, cewe ve giivenlik Uizerindeki etkileri (toplumsal ve ewensel boyutlariyla) ile cagin miihendislik alanina yansiyan sorunlari hakkinda
bilgi ve miihendislik ¢dziimlerinin hukuksal sonuglar hakkinda farkindalik kazandirmistir.



Ders Ogrenme Giktisi - Program Giktilari (1 -5 Puan Aralig)
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Ogrenciler kontrol sistemlerinin kararlilik, gegici hal cevabi ve kalici hal hatasi &zelliklerini Bode ve Nyquist

egrileriyle analizedecektir

Ele alinan sistemi temsil edebilecek uygun bir transfer fonksiyonu elde etmek icin test girisleri tasarlayacak,

deneyler yapacaktir.

Frekans cevabi ydntemlerini kullanarak geri, ileri ve geri-ileri fazkompansatorleri tasarlayacaktir. Kontrol

edilebilirlik ve gézenebilirlik kawamlarini 6grenecek; durum geri-beslemesi ve gézeyici temelli denetleyiciler - - - - - - - - - - - -
tasarlayacaktir.

Frekans cevabi ydntemlerini kullanarak geri, ileri ve geri-ileri fazkompansatorleri Matlab ve Simulink

kullanarak kontrol sistemlerin gegici ve kalici hal 6zelliklerini géstermek icin kapali-gewimli kontrol - - - - - - - - - - - -
sistemlerinin bilgisayar benzetimlerini elde etmek.

Ogrenciler kontrol sistemlerinin kararlilik, gegici hal cevabi ve kalici hal hatasi &zelliklerini Bode ve Nyquist

egrileriyle analizedecektir

Ele alinan sistemi temsil edebilecek uygun bir transfer fonksiyonu elde etmek icin test girisleri tasarlayacak,

deneyler yapacaktir.

Frekans cevabi yontemlerini kullanarak geri, ileri ve geri-ileri faz kompansatorleri tasarlayacaktir. Kontrol

edilebilirik ve gézenebilirlik kawamlarini 6grenecek; durum geri-beslemesi ve goézeyici temelli denetleyiciler - - - - - - - - - - - -
tasarlayacaktir.

Frekans cevabi yontemlerini kullanarak geri, ileri ve geri-ileri fazkompansatorleri Matlab ve Simulink

kullanarak kontrol sistemlerin gegici ve kalici hal 6zelliklerini gbstermek igin kapali-gewimli kontrol - - - - - - - - - - - -
sistemlerinin bilgisayar benzetimlerini elde etmek.
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