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PROJE CALISMASI- MODEL PARAMETRELERININ BELIRLENMESi-devam

1. Mertebeden Prosesin Basamak Yanitimina
Model Parametrelerinin (zaman sabiti (tr) ve proses kazanci (Kr)) Etkisi
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1.Mertebeden iletim Fonksiyonu G(S) =

-t/
1. Mertebeden Prosesin A birim basamak etkiye yanitimi Y (t) = AK, (1-e t )



a. Zaman Sabitinin (tp) Etkisi

< A=2 ve Kpr=0.4 olmak lzere hepsi AK,=0.8 degerinde 2. YK'a ulasir.
<> Hepsi 51» degerinde 2.YK'a ulasir.

tp arttikga prosesin 2.YK'a gelme siiresi uzar, proses yavaslar.
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Birinci mertebeden proses yanitimina zaman sabiti etkisi
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t, dk »=0.8 |w%w=0.4 |1=1.6
0 0.00 0.00 0.00
1 0.57 0.73 0.37
2 0.73 0.79 0.57
3 0.78 0.80 0.68
4 0.79 0.80 0.73
5 0.80 0.80 0.76
6 0.80 0.80 0.78
7 0.80 0.80 0.79
8 0.80 0.80 0.79
9 0.80 0.80 0.80
10 0.80 0.80 0.80




b. Proses Kazancinin (Kp) Etkisi

< A=2 ve 1=0.8 olmak iizere hepsi 5t degerinde 2.YK'a ulagir.
<> Hepsi AKr degerinde 2. YK'a ulasir.
< Kp arttikga prosesin basamak etkiye yanitimi biyiir, 2. yk degeri artar.
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