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Tutma elementlerinin Matematiksel gosterimi icin h(nT) komsulugunda h(t) icin Taylor
serisine acilim kullanilabilir.

1/d*h

h(t) = h(nT) + (%) (t —nT) + E(W) (t — nT)* + -
t=nT t=nT

Eger sifirinci derece tutucu (hold) elemant icin bir formul olusturmak istiyorsak. Taylor
serisinde ilk terimi alip digerlerini kesip atmak sureti ile kesip atma hatasi yaparak asagidaki
formull yazabiliriz.

h(t) = h(nT), nT<t<n+ 1T



Sekilde gosterilen sifirinci tutucu icin matematiksel gosterim:
Birinci basamak fonksiyonu

@ =ht-H={ %

h,(t) =h(t—2)=hy (t—6) = {(1) t<>66

h(t) = hy(t) — hy(t) = hy(t) —hy(t—2) =hg(t—4) — hy (t —6)
T =2, h(t) = h{(nT) — hy(nT — 2)
L(h(t)) = L(hy(nT)) — L(hy(nT — 2))

3 h(nT) h(nT)
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_Tutucu ayrik sinyalleri stirekli zaman sinyallerine donustirmektedir. Tutucu k. Adimda kT =
kadar 6rnek alma sonunda gelen sinyali (k+1)T anina kadar sabit olarak tutar yeni sinyal I
geldiginde (k+1)T de sigrar. 3



Her derece tutucunun matematiksel gésteriminin elde edilmesi icin h(nT) komsulugunda
h(t) icin Taylor serisine acilimindan yararlanilabilir.

L. L[4 s
(t) = (Tl )+(E>t=n'r (t—n )+§<w>t=n’r(t—n ) + oo

Eger birici derece tutucu (hold) elemani icin bir formul olusturmak istiyorsak. Taylor
serisinde ilk iki terimi alip digerlerini kesip atmak sureti ile kesip atma hatasi yaparak
asagidaki formualu yazabiliriz.
dh
h(t) = h(nT) + o (t — nT), nT<t<n+1T
t=nT

Burada birinci turev bolinmus geri fark acilimi ile yazilirsa:

<dh> _ h(T) — h((n — DT)
t=nT

dt T
Birinci derece Tutucu matematiksel gésterimi:

ho) = h(aT) + D~ hT((" — DD o, AT <t<n+1)T




Birinci mertebe tutma elementinin s-domeninde transfer fonksiyonu gosterimi
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Burada mavi giris degiskeni egrisine tepki olan sari cevap egrisidir.

File Tools Wiy Sirmulaticn Helz =

Ayni simulink modelinde ayrik sinyal ¢ikislarinda birinci tutucu blogunun kullanilmasi
durumunda, ayni 6rnek alma adimi 1 kullanildiginda cikis sinyalleri

Burada sisteme 1 zaman gecikmeli olarak birim basamak etki verilmistir.
Sistem sifiri bir adet olup 1 dir. Sistem kutbu ise O ve 0.5 olmak Uzere iki adettir.

Sistem kazanci 1 degerindedir.
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