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Ders Adi Kodu Kredi Yariyil AKTS T+U
KONTROL SISTEMLERI 2334240203 5.0 | 2. Yanyil 5.0 2+3
On kosul Dersler
Dersin Dili Turkge
Dersin Turu Zorunlu

Dersin Koordinatoru

Dersi Veren

Dersin Yardimcilari

Dersin Amaci Ogrencilere kontrol sistemlerinin temel kavramlarini, tasarim ve analiz yontemlerini
ogretmektir. Bu ders, 6grencilere acik ve kapali ¢cevrim kontrol sistemleri, geri besleme
mekanizmalari, transfer fonksiyonlari, sistem kararliligi, gegici ve surekli hal yanitlari gibi
konularda teorik bilgi kazandirmayi amaclar. Ayrica, ders kapsaminda kontrol
sistemlerinin matematiksel modellemesi, kontrolér tasarimi ve simulasyon yontemleri
Ogretilerek, 6grencilerin endustriyel ve mihendislik uygulamalarinda kullanilan kontrol
sistemlerini tasarlama, analiz etme ve optimize etme becerileri gelistirilir. Ogrencilerin bu
ders araciligiyla, sistem dinamiklerini anlama ve uygun kontrol stratejilerini belirleme
konularinda yeterlilik kazanmalari hedeflenir.

Dersin Ogrenme 1. Olgme ve degerlendirme sistemlerinin islevlerini bilir.
Ciktilari 2. Gug kaynaklarini tanir.
3. Kontrol isareti tretilmesini bilir.
4. Potansiyometre ve yikseltegleri tanir ve kullanir.
5. D.A. servo motorun acgik gevrim ve kapall ¢gevrim kontrolini yapabilir.
Dersin igerigi Temel kontrol kavramlari, kontrol sistemlerin bélimleri, kontrol degiskenleri ve érnek

uygulamalar. Agik ¢cevrim kontrol ve 6rnek uygulamalar, Kapali gevrim kontrol, geri
besleme, kapall ¢cevrim denetim sistemlerinde basit matematiksel model olusturma.
Negatif geri beslemenin etkileri, gerilim izleyici, PID tipi kontrol sistemi, Kararllik ve
modern kontrol yoéntemleri ve drnek uygulamalar.
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Genel Yeterlilikler

Ogrencilere kontrol sistemlerinin temel prensiplerini anlama, matematiksel modelleme
yapma ve bu sistemlerin analizini gerceklestirebilme yetkinligi kazandirmayi amaclar. Bu
baglamda, 6grenciler agik ve kapali ¢cevrim kontrol sistemlerini kavrayarak, geri besleme
mekanizmalarini, transfer fonksiyonlarini ve sistem kararliligi kriterlerini degerlendirme
becerisi gelistirirler. Ayrica, kontrol sistemlerinin gecici ve surekli hal yanitlarini analiz
edebilme, kontrol6r tasarimi yapabilme ve similasyon araglarini kullanarak bu
sistemlerin performansini iyilestirebilme yetenegi edinirler. Dersin sonunda, 6grenciler
endustriyel ve mihendislik uygulamalarinda kullanilabilecek nitelikte kontrol sistemlerini
tasarlama, optimize etme ve etkin bir sekilde uygulama kapasitesine sahip olurlar.

Kaynaklar

Kontrol Sistemleri Muhendisligi, Otomatik Kontrol Sistemleri.

Degerlendirme Sistemi

Ders ile ilgili degerlendirme sistemi donem basinda ders izlence formunda belirtilecektir.

Konular Haftalar

1 Kontrol Sistemlerine Girig

2 Olgme, degerlendirme ve kontrol isaretinin tretilmesi, Ornek uygulamalar (Sag levha
kalinlik kontrolt, sicaklik kontrol, sivi seviye kontrolt v.b.)

3 Kontrol degiskenleri

4 Acik ¢evrim kontrol, D.C. motorun acik ¢evrim ile kontrol

5 Kapali ¢evrimli kontrol

6 Geri besleme kavrami, Ornek uygulamalar (Trafik lamba uygulamasi, cam silecegi
ornegi v.b.)

7 Kapali cevrim kontrol sistemlerinde basit matematiksel model olusturmak

8 Negatif geri beslemenin etkileri, gerilim izleyici

9 Fiziksel sistemlerin matematik modelleri (Elektriksel sistemler )

10 Fiziksel sistemlerin matematik modelleri (Mekanik Sistemler )

11 PD kontrol, PID kontrol

12 Kararllik

13 Ornek kontrol uygulamalari

14 Modern kontrol yontemleri
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Etkinlik Ad Sayisi x Suresi (Saat) = Toplam Is Yuki
Ders Sdresi (hafta 14 x5 =70
saylisI* haftalik toplam

ders saati)

Sinif Digl Ders Calisma | 1y 10 =10
Sdresi (On Calisma,

Pekistirme)

Odev 1x20=20
Proje (Hazirhk ve varsa | gx 0 =0
sunum suresi dahil)

Sunum (Hazirlik stiresi | gy g =0
dahil)

Arasinav 1x2=2
Arasinav Hazirlik 1x20=20
Final 1x2=2
Final Hazirhk 1x20=20

PROGRAM OGRENME CIKTILARI ILE

NDEDC ACDENIM CIKTIL ADLIiL iICKiCI TARI NQL

PCO1 | PCO2 | PCO3 | PCO4 | PCO5 | PCO6 | PCO7 | PCO8 | PCO9 | PC10 | PC1l1l | PC12
0co1 0 0 4 0 3 0 0 0 0 0 0 5
0Co02 0 0 4 0 3 0 0 0 0 0 0 5
0co3 0 0 4 0 3 0 0 0 0 0 0 5
0co4 0 0 4 0 3 0 0 0 0 0 0 5
OCO05 0 0 4 0 3 0 0 0 0 0 0 5

PC13 | PC14 | PC15
Oco1 0 0 0
0Cco02 0 0 0
OCco3 0 0 0
0co4 0 0 0
0Cco5 0 0 0
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OC: Ogrenme Ciktilar PC: Program Ciktilari

Katki Duzeyi 1 Cok Dusuk 2 Dusuk 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yuksek

Program Cktlar ve Igili Dersin likisi
KONTROL SSTEMLER

PCO1 | PCO2 | PCO3 | PCO4 | PCO5 | PCO6 | PCO7 | PCO8 | PCO9 | PC10 | PC11 | PC12 | PC13
00 | 00 | 40 | 00 | 30 | 00 | 00 | 00 | 00 | 00 | 00 | 50 | 0.0

PC14 | PC15
00 | 00




