801400805441 Kendinden Ayarlamali Kontrol Sistemleri [1-5]

Kesikli zaman sistemlerinin kararlilik analizi, tutucu kullanarak

z-donusumleri, sistem sifirlari, sistem kutuplari, delta islemcisi [1-5]
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Asagidaki uygulamalarda sifirinci derece tutucu ‘zoh’ veya birinci derece tutucu

‘foh’ kullanilmustir.

Command Window

Mew to MATLABT See rescurces for Getting Started.

New MATLAB Graphics System
MATLAE R2014b introduces a new MATLAE
many new features, Some existing code ma:

Learn more

>> num=l;
>>» den=conv([665.5 1],[0.1 1]);
»>» sys=tf (num,den, "iodelay',0.1)

zys =

exp(-0.1%s)

66.95 572 + 66%.8 3 + 1

Continuous-time transfer function.

»» Te=1;

>> c2d(tf (num,den, 'iodelay',0.1),Ts, "zoh')

Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.

>> zplane(roots([1 -0.9986 0.00004533]))
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Sistem kutuplari birim cember disinda
olmadigindan sistem kararldir. 2
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Ayni sistem icin birinci derece tutma elementi kullanildigi durum:

>» c2d({tf (num,den, "iocdelay',0.1),Ts, "foh')
ans =
0.0004852 =z"3 + 0.00087 =z*2 + 3.724e-05 z + 1.478e-10
"""""" 23 - 0.9586 22 + 4.533¢-05 2
Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.

G1 transfer fonksiyonunda zaman gecikmesi (6lG zaman) olmamasi halinde :

Tutucu (hold) _ 1
(669.5s +1)(0.1s+ 1)

G1

elementi




>> c2d(tf(hnum,den),Ts,'zoh')

ans =

0.001343 z + 0.0001491

z"2 - 0.9986 z + 4.533e-05

Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.

Sifirinci derece hold elementi kullanarak s-domeniden z- dontsimleri

>> num=[1 0];

>> den=[1];

>> sys=tf(num,den,'iodelay’,0.1)
Sys =

exp(-0.1*s) * (s)

Continuous-time transfer function.

>> Ts=1;
>>num=1;
>> den=1;
>> sys=tf(hnum,den,'iodelay',0.1)
Sys =
exp(-0.1%s) * (1)

Continuous-time transfer function.



>> c2d(tf(num,den,'iodelay',0.1),Ts,'zoh’)
ans =
z(-1) * (1)
Sample time: 1 seconds
Discrete-time transfer function.
>> c2d(tf(num,den,'iodelay’,3),Ts,'zoh')
ans =
z7(-3) * (1)
Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.

>> c2d(tf(num,den,'iodelay’,3.5),Ts,'zoh’)
ans =

z(-4) * (1)
Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.

>> c2d(tf(num,den,'iodelay’,3.5),Ts,'foh’)
ans =

0.5z+0.5

Sample time: 1 seconds

Discrete-time transfer function.



Transfer fonksiyonunun sifirlar1 ve kutuplari:

t=06rnek alma zaman adimi

e(t) . 140.333z71 s(t)
Nz =

1+ 0.444z71

. sistem sifirlari birim gember iginde
Transfer fonksiyonunun sifirlari T ' ‘ ' '
>>t=[1 0.333]; 05k
k=
>> roots(t s
ans = §
-0.5F
-0.3330

>> zplane(ans) G 05 0 05 i
Real Part

Sistem minimum faz ¢linkl tim sifirlar ( burada bir adet) birim cember icinde



sistem kutuplar birim gember iginde

>> t=[1 0.444]; 1 S —
>> zplane(roots(t)) _os|
Sistem kutuplari birim ¢gember g
icinde sistem kararli -0.5]
B
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Transfer fonksiyonunun sifirlari ve kutuplari:

t=0rnek alma zaman adimi

e(t) _ 1+ 1.333z71 s(t)
Nz =

1+ 0.444z-1 >

Transfer fonksiyonunun sifirlari

>>t=[1 1.333];

>> zplane(roots(t)) v




Sistem non-minimum faz

sistem sifirlan birim ¢ember diginda

Qunku tum Slflrlardan en az 1" ..........................
biri ( burada bir adet) birim "

0.5F
cember disinda 5
g 0 O ...................
>> t=[1 0.444]; g
0.5t

>> roots(t)

ans = 15 -1 -0.5 0 0.5
Real Part

-0.4440

bir kutup (x) var oda birim
cember icinde kararl.

ransfer fonksiyonunun sifirlari ve kutuplari:

t=0rnek alma zaman adimi

1+ 0.333z71

N(z~1) =
™) =T 1222,




>> t=[10.333];

>> roots(t)

ans = -0.3330 tum sistem sifirlari birim ¢cember icinde sistem minimum faz
>>t=[1 1.444];
>> roots(t)

ans =-1.4440

sistem kutuplarindan en az biri birim cember disinda sistem kararsizdir.

t=0rnek alma zaman adimi

e(t) . 1+ 1.333z~1 s(t)
NE™D) =T33 2221

>>t=[1 1.444];
>> roots(t)

ans =-1.4440 %sistem kutuplarindan en az biri birim ¢ember disinda sistem kararsizdir.
9



>>t=[1 1.3333];
>> roots(t)
ans= -1.3333

Sistem non-minimum faz ¢iinkl tiim sifirlardan en az biri ( burada bir adet) birim cember
disindadir

>> a=[-1.3333; -1.4444];

>> zplane(a)

sistem kutup ve sifirlan

Sistem kararsiz ¢ciinkd en az 1 e

bir kutup (x) birim cember ol

disinda 5 ; ; -.,

g O-x@_ ......................................... ..... i

Sistem non-minimum faz " o5l

clnki en az bir sistem sifiri

(0) birim cemberin disinda L - : i : ,
-1.5 -1 -0.5 0 0.5 1

Real Part



5- i§Iemcisi Kesikli veri alinan sistemlerde olusabilecek problem, z-dontsimu ile

gosterimin Hasta-kosullu olabilmesidir. Eger 6rnek alma hizl ise, z-
tabakasindaki kutuplarin hepsi bire yaklasir. Bu durum problem yaratabilir. Bu
tip problemlerin bazilari 6- islemcisi kullanimi ile 6nlenebilir. Bu islemci :

§=Ts 1 (z—1) =2=

S

O- islemcisini f(t) fonksiyonuna uygulayalim;

O-tabakasindaki cember (1/Ts) capindadir ve
((Ts),0) arasindaki cemberdir. Ornek alma
zamani Ts kicultildaginde z-tabakasinda
kararhlik problemi gorilebilirken 6-tabakasinda
bu problem daha azdir. Clinki Ts 6rnek alma
zamani kicguldtuginde 6-tabakasinda cember
cap! buyuyeceginden kararhlik bolgesi artar.

5f(0) = Ts T (f(t+1) = f(8) = F50

D—f(t)

Bu t ‘ye gore f(t) ‘nin birinci tlirev yaklasimini verir.

6- islemcisi dijital filtrelerde yaygin olarak kullanilir.

6- islemcisi, genis zaman gecikmeli sistemlerde iyi degildir. 11




