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Tutma elementlerinin Matematiksel gösterimi için h(nT)  komşuluğunda h(t) için Taylor 

serisine açılım kullanılabilir. 

ℎ 𝑡 = ℎ 𝑛𝑇 +
𝑑ℎ

𝑑𝑡
𝑡=𝑛𝑇

𝑡 − 𝑛𝑇 +
1

2

𝑑2ℎ

𝑑𝑡2
𝑡=𝑛𝑇

𝑡 − 𝑛𝑇 2 + ⋯ 

Eğer sıfırıncı derece tutucu (hold) elemanı için bir formül oluşturmak istiyorsak. Taylor 

serisinde ilk terimi alıp diğerlerini kesip atmak sureti ile kesip atma hatası yaparak aşağıdaki 

formülü yazabiliriz. 

  ℎ 𝑡 ≅ ℎ 𝑛𝑇 ,       𝑛𝑇 ≤ 𝑡 < 𝑛 + 1 𝑇   
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Şekilde gösterilen sıfırıncı tutucu için matematiksel gösterim: 

Birinci basamak fonksiyonu  

     ℎ1 𝑡 = ℎ0 𝑡 − 4 =  
0 < 4
1 𝑡 > 4

    

  

 ℎ2 𝑡 = ℎ1(𝑡 − 2) = ℎ0 𝑡 − 6 =  
0 < 6
1 𝑡 > 6

 

  

 ℎ 𝑡 = ℎ1 𝑡 − ℎ2 𝑡 = ℎ1 𝑡 − ℎ1 𝑡 − 2 = ℎ0 𝑡 − 4 − ℎ0 𝑡 − 6    

  

𝑇 = 2,   ℎ 𝑡   = ℎ1 𝑛𝑇 − ℎ1 𝑛𝑇 − 2      

  

ℒ(ℎ 𝑡 )   = ℒ(ℎ1 𝑛𝑇 ) − ℒ(ℎ1 𝑛𝑇 − 2 ) 

  

ℎ 𝑠 =
ℎ 𝑛𝑇

𝑠
−

ℎ 𝑛𝑇

𝑠
∗ 𝑒−𝑠𝑇  
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Sıfırıncı derece tutucu (hold) nun s-domenindeki gösterimi: 

 𝐻0 =
ℎ(𝑠)

ℎ(𝑛𝑇)
=  

1−𝑒−𝑠𝑇

𝑠
 

Tutucu ayrık sinyalleri sürekli zaman sinyallerine dönüştürmektedir. Tutucu k. Adımda kT 

kadar örnek alma sonunda gelen sinyali (k+1)T anına kadar sabit olarak tutar yeni sinyal 

geldiğinde (k+1)T de sıçrar.  
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Her derece tutucunun matematiksel gösteriminin elde edilmesi için h(nT)  komşuluğunda 

h(t) için Taylor serisine açılımından yararlanılabilir. 

ℎ 𝑡 = ℎ 𝑛𝑇 +
𝑑ℎ

𝑑𝑡
𝑡=𝑛𝑇

𝑡 − 𝑛𝑇 +
1

2

𝑑2ℎ

𝑑𝑡2
𝑡=𝑛𝑇

𝑡 − 𝑛𝑇 2 + ⋯ 

Eğer birici derece tutucu (hold) elemanı için bir formül oluşturmak istiyorsak. Taylor 

serisinde ilk iki terimi alıp diğerlerini kesip atmak sureti ile kesip atma hatası yaparak 

aşağıdaki formülü yazabiliriz. 

  ℎ 𝑡 ≅ ℎ 𝑛𝑇 +
𝑑ℎ

𝑑𝑡
𝑡=𝑛𝑇

𝑡 − 𝑛𝑇 ,       𝑛𝑇 ≤ 𝑡 < 𝑛 + 1 𝑇   

Burada birinci türev bölünmüş geri fark açılımı ile yazılırsa: 

𝑑ℎ

𝑑𝑡
𝑡=𝑛𝑇

=
ℎ 𝑛𝑇 − ℎ( 𝑛 − 1 𝑇)

𝑇
 

Birinci derece Tutucu matematiksel gösterimi: 

ℎ 𝑡 = ℎ 𝑛𝑇 +
ℎ 𝑛𝑇 − ℎ( 𝑛 − 1 𝑇)

𝑇
𝑡 − 𝑛𝑇 ,       𝑛𝑇 ≤ 𝑡 < 𝑛 + 1 𝑇  
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Birinci mertebe tutma elementinin s-domeninde transfer fonksiyonu gösterimi 

𝐻1 𝑠 =
𝑇𝑠 + 1

𝑇

1 − 𝑒−𝑠𝑇

𝑠

2
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Aynı simulink modelinde ayrık sinyal çıkışlarında birinci  tutucu bloğunun kullanılması 

durumunda, aynı örnek alma adımı 1 kullanıldığında çıkış sinyalleri 

Burada sisteme 1 zaman gecikmeli olarak birim basamak etki verilmiştir. 

Sistem sıfırı bir adet olup 1 dir. Sistem kutbu ise 0 ve 0.5 olmak üzere iki adettir. 

Sistem kazancı 1 değerindedir. 

Burada mavi giriş değişkeni eğrisine tepki olan sarı cevap eğrisidir. 
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