Boun I U bounlu.com/learn/tr/electrical-engineering/control-systems-basics

Kontrol Sistemleri Temelleri Nedir?

Calisma Kagidi

Kontrol sistemleri, bir sistemin ciktilarini 6lcerek ve bu ciktilari istenen referans degere gore
ayarlayarak sistemin kararl ve dogru calismasini saglayan bir mekanizmadir.

Sorular

1. Bir kontrol sisteminde 'referans deger' neyi ifade eder?
A) Sistemin mevcut ciktisi

B) istenen hedef ¢ikti degeri

C) Sisteme uygulanan girdi

D) Sistemin kararlilik siniri

2. Asagidakilerden hangisi kapali dongu kontrol sisteminin avantajidir?
A) Basit tasarim

Duasuk maliyet

Dis etkilere karsi daha az hassasiyet

Daha az bilesen gereksinimi
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3. Bir firlnin sicakhgini ayarlamak hangi tar kontrol sistemine érnektir?

A) Acik déngu kontrol
) Kapali déngu kontrol
) Manuel kontrol
) Gecikmeli kontrol

. Bir ev termostatinin ¢alisma prensibi nedir?
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5. Otomatik pilot sisteminin temel isleyisi nasildir?
6. Robot kolunun hassas bir nesneyi tutmasi nasil saglanir?
7. Tanimla: Kontrol Sistemi Nedir?

8. Tanimla: Geri Besleme (Feedback) Nedir?
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. Tanimla: Acik DéngU Kontrol Nedir?

Notek ile bu konuyu Al hocayla, Apple Pencil ile calis:
https://apps.apple.com/app/id6766946341
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Cevap Anahtan

1. B) istenen hedef cikti degeri — Referans deger, sistemin ulasmasi veya sirdiirmesi gereken
hedef cikti degeridir.

2. C) Dis etkilere karsi daha az hassasiyet — Kapali dongi sistemler, geri besleme sayesinde dis
bozucu etkilere karsi daha dayaniklidir.

3. B) Kapali déngl kontrol — Firin termostati, mevcut sicakhgi 6lclp i1sitmayi ona goére ayarladigi
icin kapall déngu kontrole érnektir.

4. 1. Termostat, odanin mevcut sicakh@ini élcer. 2. Olcllen sicaklik, ayarlanan istenen sicaklk
(referans deger) ile karsilastirilir. 3. Eger mevcut sicaklik istenenden dlslkse, isitma sistemi
(aktUator) devreye girer. 4. Eger mevcut sicaklik istenenden yiiksekse, isitma sistemi kapatilir. 5.
Bu déngu slrekli tekrarlanarak oda sicakligi sabit tutulur.

5. 1. Ugagin mevcut konumu, hizi ve yoni sensorler araciligiyla algilanir. 2. Bu bilgiler, pilot
tarafindan ayarlanan hedef rota ve hiz ile karsilastirilir. 3. Farkliliklar varsa, kontrol ylizeylerini
(dimen, kanatciklar vb.) ayarlayarak ucagin rotasi ve hizi dizeltilir. 4. Strekli geri besleme ile
ucak hedeflenen rotada tutulur.

6. 1. Robot kolunun eklemlerindeki sensdrler pozisyonu ve kuvveti algilar. 2. GorlntU isleme
sistemleri nesnenin yerini ve seklini belirler. 3. Kontrolcl, sensor verilerini ve hedef pozisyonu
kullanarak kolun hareketini hassas bir sekilde ayarlar. 4. Nesneye yaklasildikca hiz yavaslatilir ve
temas aninda uygulanan kuvvet kontrol edilir.

7. Bir sistemin c¢iktisini istenen degere getirmek icin girdi sinyallerini ayarlayan sistemdir.
8. Sistemin ciktisinin 6lcllerek girdi sinyalini etkilemesi prensibidir.

9. Ciktinin 6lgulmedigi ve girdi sinyalinin sabit kaldigi kontrol taradur.
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