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Ayrik zaman oransal integral tlirevsel kontrol algoritmasi diistintlerek kendinden ayarlamali
esdegeri algoritma olusturulmasi [13]:

u(t) = —[r(t) - y(t)]

Burada, S polinomu katsayilari ve bu katsayilarin 6rnek alma zaman periyodu, integral
zamani, turev zamani ve oransal kazang ile baglantisi:
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Hata tanimi, R ve S polinomlari acik yazilislari ile kontrolor ayrik zaman transfer fonksiyonu:

(r(t) - y(t ))(sg + s1z” 1 + s5272)

u(t) =
(1 - z71)

Geri beslemeli kontrol blok diyagramu:
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Geri beslemeli

kontrol sistemi z—1lgs RC

y(t) = 1 E{E) ~F 1 e(t)
transfer AR + =z—1lgps AR + =z~ 1Bs
fonksiyonu:

Burada r(t) set noktasi, e(t) gelisiglizel gtirtltl sinyalleridir. Geri beslemeli kontrol sistemi
transfer fonksiyonu blok diyagrami:

> RC
e(t) AR + z71BS
+
y(t)
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Burada geri beslemeli kontrol edilen sistem kutuplarinin bulundugu karakteristik esitlik:

AR + z-1Bs =T



T polinomu derecesi n,, diger polinom derecelerinin toplanmasi ile elde edilebilir. Buna gore
A ve B polinomu dereceleri secilmelidir:
Ng + Ny = N + Ng + 1 = nt

Eger proses transfer fonksiyonunda B polinomu derecesi sifirinci derece (n,=0) ve A
polinomu derecesi ikinci derece (n,=2) segilirse :

boz—l
y(t) = 1 > u(t)
1 + alz‘ + azz"

Bu secim dikkate alinarak geri beslemeli kontrol edilen sistem transfer fonksiyonu:

boz-l[SO + Sl + Sz)
¥je) = -1 =2 =1 =1 il gy Tuk)
(1 =27 *){(1 + 812 + azz"™") +bgz""(sg + s12 + S9274)

Burada karakteristik payda kismini T polinomu olarak gosterelim:

L == 1 = tlz"l = t22_2 = = tBZ—B



T polinomunun her bir parametresini diger polinom parametreleri cinsinden formule edersek:
(1 - z"l)(l + alz"1 + azz'z) + boz'l(so + slz'1 + 522'2) =

1+ tyz7l + tyz72 + t3z73

Burada t1=-0.9, t2=0, t3=0.157 olmasi durumunda
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>> roots([1 0-0.9 0 0.157]))

Imaginary Part

0.6269 + 0.22501
0.6269 - 0.22501
-0.3539 + 0.00001

>> zplane (ans)
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Real Part




Secilen bu T polinomunun kokleri yani geri beslemeli sistem kararli yapidadir. Tim kutuplar
birim cember icindedir.

Sistem transfer fonksiyonundaki b,=0.348 ; a,=-0.473; a,=-0.157 olmasi durumunda

W
¥

4 Figure 1 Command Window

File Edit View |Inset Tools Desktop Window Help

DEdde R RROVVELL- S| 0E | ad

New MATLAB Grap

MATLAB R2014b introduc
many new features. Some
Learn more

>> roots([l -0.473 -0.157))
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0.6979
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>> zplane (ans)

0
Real Part




Burada sistem kontrolstiz durumda kararli yapidadir.

Burada ayrik zaman kontrol6r icin sO, s1 ve s2 degerleri su esitliklerden hesaplanir:

Burada

5,=(-0.9+0.473+1)/0.347=1.6513;

5,=(0.157-0.473)/0.347=-0.316;

5,=(0.157-0.157)/0.347=0

S polinomu parametreleri

hesaplanmistir. Bu 6rnek duruma gore
Kontrolor son 6rnek alma adimindaki ve
bir dnceki 6rnek alma adimindaki hata
degerlerine gore cikis hesaplamaktadir.

= spe(t) + spe(t-1) + spe(t-2)

Burada t, , t,, t; ayar parametrelerinin degistiriimesi ile geri beslemeli sistem kutuplari
birim cember icinde uygun olarak yerlestirilebilir. Boylece kararl ve iyi etkinlikte cikis
degiskeni cevabi elde edilir.



