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Dersin Amaci :

Ogrencilere kontrol sistemlerinin temel kavramlari, matematiksel modellenmesi, sistem analizi ve kararlilik degerlendirmesi hakkinda teorik bilgi ve pratik beceriler kazandirmak; geri beslemeli kontrol sistemlerini

analiz edebilme ve PID kontrolcii tasarlayabilme yetkinligi kazandirmaktir.
Ogretim Yontem ve Teknikleri :

Sistemler ve geri beslemeli sistemlere iliskin temel kavramlar, sistemlerin transfer fonksiyonlari, elektriksel ve mekanik sistemlerin matematiksel modellenmesi, sistemlerin durum uzayi gosterimi, gegici durum

tepkisi analizi, kararlilik analizi ve Routh-Hurwitz kriteri, kok yer egrilerinin gizimi ve analizi, PID denetleyici tasarimi, Ziegler-Nichols kurallari kullanilarak denetleyici ayari ve kararlilik analizi igin Bode
diyagramlarinin olusturulmasi ve kullanimi.

| Dersin Kaynaklari

Kaynaklan 1. Farid Golnaraghi, and Benjamin C. Kuo, “Automatic Control Systems”, John Wiley and Sons, 2010.<BR>10. Ibrahim Yiiksel, "Otomatik Kontrol —
Dinamigi ve Denetim Sistemleri”, Nobel Yayin Dagitim, Ankara, 2011.<BR>11. ibrahim Yiiksel, Mesut Sengirgin, Giirsel Sefkat “Céziimlii Otomatik Kontrol Problemleri
Sistem Dinamigi ve Denetim Sistemleri”, Dora Yayincilik, Bursa, 2011.<BR>12. Benjamin C. Kuo, “Otomatik Kontrol Sistemleri”, Ceviren ve Uyarlayan Atilla Bir, Literatr
Yayinailik, istanbul, 2009.<BR>13. Zafer Bingdl, “Matlab ve Simulink’le Modelleme / Kontrol”, Birsen Yayinevi, 2004.<BR>14. Fikret Caliskan, “Otomatik Kontrol
Sistemleri”, Birsen Yayinevi, istanbul, 2000.<BR>15. M. Kemal Sario§lu, “Otomatik Kontrol”, Birsen Yayinevi - istanbul, 1999.<BR>16.  Muammer Gokbulut,
“Otomatik Kontrol Sistemleri”, Segkin Yayincilik San. ve Tic. A.S., Ankara, Agustos 2016.<BR>2. Carles M. Close, Dean K. Frederick, Jonathan C. Newell, “Modelling and
Analysis of Dynamic Systems”, John Wiley and Sons, 2002.<BR>3. Ken Dutton, Steve Thompson, Bill Barraclough, “The Art of Control Engineering”, Addison Wesley
Publishers, 1997.<BR>4.  John J. D’Azzo, and Constantine H. Houpis, “Linear Control System Analysis and Design — Conventional and Modern”, Fourth Edition,
McGraw — Hill, 1995.<BR>5. Katsuhiko Ogata, “Solving Control Engineering Problems With MATLAB", Prentice Hall, 1994.<BR>6. Nagrath I. J., and Gopal M.,
“Control Systems Engineering”, Second Edition, Wiley Eastern Limited, 1986.<BR>7. Joseph J. DiStefano III, Allen R. Stubberud, and Ivan J. Williams, “Schaum’s Outline
Series of Theory and Problems of Feedback and Control Systems”, McGraw — Hill Book Company, 1976.<BR>8. Rao V. Dukkipati, “Analysis and Design of Controller
Systems Using MATLAB”, New Age International (P) Ltd., Publishers, New Delhi,2006.<BR>9. ~ Mehmet Onder Efe, “Otomatik Kontrol Sistemleri — Matlab Destekli

Analiz ve Tasarim ile”, Segkin Yayincilik, Ankara, 2014.
Temel kitaplar :
1. Norman S. Nise, “Control Systems Engineering”, Eighth Edition, John Wiley & Sons, Inc., 2019

2. Richard C. Dorf and Robert H. Bishop, “Modern Control Systems”, Fourteenth Edition, Pearson, 2021
3. Katsuhiko Ogata, “Modern Control Engineering”, Fifth Edition, Pearson, 2011

Ders Yapisi

Matematik ve Temel Bilimler 1 30 Egitim Bilimleri :

Miihendislik Bilimleri 30 Fen Bilimleri 10

Miihendislik Tasarimi : 10 Saglhik Bilimleri :

Sosyal Bilimler : Alan Bilgisi i 20

Ders Konulan

Hafta Konu On Hazirhk Dokiimanlar

1 Kontrol sistemlerine giris

2 Sistemlerinin transfer fonksiyonu; elektrik ve mekanik.

3 Blok diyagram gdsterimi ve manipiilasyon

4 Sinyal-akis grafikleri

5 Sistemin genel durum-uzay gosterimi.

6 Zaman tanim kiimesi kriterleri (birinci dereceden sistemler).

7 Zaman tanim kuimesi kriterleri (ikinci dereceden sistemler).

8 Kararllik ve Routh-Hurwitz kriteri.

9 Ara sinav

10 Kijk yer egrisi analizi
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12 Bode diyagrami ile frekans bolgesi analizleri.

13 Nyquist semasi ile Frekans tanim kiimesi analizi.
14 Kontroldr yapilari ve PID kontrolori.

15 Segcilmis kontrol sistemleri uygulamalari

Dersin Ogrenme Giktilari

Sira No Aciklama

001 Ogrenciler, kontrol sistemlerinin temel kavramlarini, agik gevrim ve geri beslemeli kontrol sistemlerinin calisma prensiplerini agiklayabileceklerdir.

002 Ogrenciler, elektriksel ve mekanik sistemlerin matematiksel modellerini olusturabilecek ve sistemlerin transfer fonksiyonlarini elde edebileceklerdir.

003 Ogrenciler, kontrol sistemlerini durum-uzay gésterimi ile ifade edebilecek ve sistemlerin dinamik davraniglarini analiz edebileceklerdir.

004 Ogrenciler, kontrol sistemlerinin gegici durum tepkisini ve kararliligini Routh-Hurwitz kriteri, kék yer egrisi ve Bode diyagramlan gibi yontemleri kullanarak analiz edebileceklerdir.
005 Ogrenciler, PID kontrolciilerin temel galisma prensiplerini agiklayabilecek ve uygun kontrolcii parametrelerini belirleyebileceklerdir.

006 Ogrenciler, Ziegler-Nichols gibi kontrolcii ayarlama yontemlerini kullanarak kontrol sistemi performansini iyilestirebileceklerdir.

007 Ogrenciler, bir miihendislik problemi igin PID kontrol sistemi tasarlayabilecek, kontrolciiyii gercek bir sistem {izerinde kurup uygulayabilecek ve sistem performansini deneysel olarak

degerlendirebilecektir.

Programin Ogrenme Giktilari

Sira No Agiklama

P07 Muhendislik meslek etigine uygun davranma; etik sorumluluk bilinciyle hareket etme; esitlik, tarafsizlik ve kapsayicilik ilkelerine bagh kalma.

P09 Farkll hedef kitlelere yonelik olarak teknik bilgileri sozlii ve yazili bigimde agik, anlasilir ve etkili bir sekilde aktarabilme.

P10 Proje yonetimi, maliyet analizi ve uygulanabilirlik degerlendirmeleri hakkinda bilgi sahibi olma; yenilikgilik ve girisimcilik konularinda farkindalik gelistirme.

P05 Mihendislik problemlerine yonelik aragtirma yapabilme; literatiir tarama, deney tasarlama ve yiiriitme, veri toplama, analiz etme ve sonuglari bilimsel olarak yorumlayabilme

P04 Mihendislik problemlerinin analizi ve ¢dziimiinde uygun yontemleri, teknikleri ve modern miihendislik araglarini segme ve kullanma; modelleme ve simiilasyon siireglerini yiiriitme ve kullanilan
araglarin sinirhliklarinin farkinda olma.

P06 Mihendislik uygulamalarinin toplumsal, gevresel, ekonomik ve stirdiirtilebilirlik boyutlarini degerlendirebilme; saglik ve gtivenligi konularinda farkindalik sahibi olma.

P08 Bireysel olarak ve disiplin igi/gok disiplinli takimlarda etkin gérev alabilme; gerektiginde liderlik tistlenebilme ve farkli galisma ortamlarina uyum saglayabilme.

P11 Bagimsiz 6grenme becerisine sahip olma; bilim ve teknolojideki gelismeleri takip edebilme ve kendini siirekli yenileyebilme.



P01

P02

P03

Matematik, fen bilimleri, temel mihendislik alanlari, bilgisayar destekli hesaplama yontemleri ve elektrik-elektronik mihendisligine 6zgli konularda yeterli bilgiye sahip olma; bu bilgileri karmagik

mihendislik problemlerinin g6ziimiinde etkin bigimde uygulayabilme.
Karmasik miihendislik problemlerini; temel bilimler, matematik ve mihendislik bilgilerini kullanarak tanimlayabilme, modelleyebilme ve analiz edebilme; bu siiregte siirdirdlebilirlik ilkelerini ve

kiiresel gereksinimleri dikkate alma.
Karmasik muhendislik problemlerine yonelik yenilikgi ve uygulanabilir gdziimler gelistirebilme; sistem, siireg, cihaz veya rinleri gergekgi kisitlar (ekonomik, gevresel, etik, uretilebilirlik vb.) altinda

tasarlayabilme.
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