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Lineer Sistemler ve Kontrol Nedir?

Calisma Kagidi

Lineer sistemler, giris ve cikislari arasindaki iliskinin dogrusal oldugu sistemlerdir; kontrol ise bu
sistemlerin davranislarini istenen bir hedef dogrultusunda yénlendirme sirecidir.

Sorular

1. Asagidakilerden hangisi lineer bir sistemin temel 6zelliklerinden biridir?

Sistemin yalnizca giris sinyallerini dikkate almasi
Sistemin c¢ikisini 6lcUp bu bilgiyi girisini ayarlamak icin kullanmasi
Sistemin dis etkenlerden tamamen bagimsiz olmasi

A
B
C
D) Sistemin sadece tek bir kontrolcliye sahip olmasi
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. Makine muhendisliginde lineer sistemler ve kontrol neden énemlidir?

Mekanik sistemlerin hassas ve verimli calismasini saglamak icin
Sistemlerin karmasikhgini artirmak amaciyla
Geri besleme mekanizmalarini ortadan kaldirmak icin

. Bir robot kolunun hassas pozisyon kontroll nasil saglanir?
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5. Bir otomobilin hiz sabitleyici sistemi nasil calisir?
6. Bir endUstriyel firinin sicakhk kontrolG nasil yapilir?
7. Tanimla: Lineer Sistem

8. Tanimla: Kontrol Sistemi
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. Tanimla: Geri Besleme (Feedback)

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

1. A) SUperpozisyon prensibine uymasi — Lineer sistemler, siperpozisyon (toplamsallik) ve
homojenlik (6lceklenebilirlik) prensiplerine uyar. Bu, girislerdeki degisikliklerin cikislarda orantil
degisikliklere yol actigi anlamina gelir.

2. B) Sistemin cikisini dlctp bu bilgiyi girisini ayarlamak icin kullanmasi — Geri besleme, sistemin
gercek cikisini izleyerek bu bilgiyi referans sinyalinden sapmalari diizeltmek icin kontrol sinyalini
ayarlamak amaciyla kullanma teknigidir.

3. B) Mekanik sistemlerin hassas ve verimli calismasini saglamak icin — Lineer sistemler ve
kontrol, robotik, otomasyon, titresim analizi ve arac dinamigi gibi alanlarda sistemlerin
performansini optimize etmek, kararliligini saglamak ve istenen davranislari elde etmek icin
kullantlir.

4. Robot kolunun mekanik dinamiklerini tanimlayan diferansiyel denklemlerle bir matematiksel
model olusturulur.,Sistem, geri beslemeli bir kontrolcl (6rnedin PID) tasarlanarak kontrol
edilir.,KontrolcU, robot kolunun mevcut pozisyonunu surekli izleyerek motorlara génderilen
komutlari ayarlar.,Bu sayede robot kolu, belirlenen hedefe hatasiz ve kararli bir sekilde ulasir.

5. Aracin motor gucu ve tekerlek hizi arasindaki iliskiyi modelleyen bir lineer sistem
tanimlanir.,Strlctinin belirledigi hedef hiz ile aracin mevcut hizi arasindaki fark hesaplanir.,Bu
farki azaltmak icin motor gaz kelebeg@i konumunu ayarlayan bir kontrol algoritmasi (genellikle PID)
kullanihir.,Sistem, yokus asagi veya yokus yukari durumlarda bile hedef hizi korumak icin sirekli
ayarlama yapar.

6. Firinin 1sitma elemanlari, ic hacmi ve dis ortama 1s1 kaybi ile ilgili dinamikler
modellenir.,Sensorlerden alinan sicaklik verisi, istenen hedef sicaklikla karsilastirilir.,Sicaklik farkini
gidermek icin 1sitma elemanlarinin gictinu ayarlayan bir kontrolci devreye girer.,Bu sayede firin
ici sicaklik, belirlenen toleranslar dahilinde sabit tutulur.

7. Giris ve cikislari arasindaki iliskinin siiperpozisyon ve homojenlik prensiplerine uydugu sistem.
8. Bir sistemin istenen bir ¢ikisa sahip olmasini saglamak icin tasarlanmis bir diizenek.

9. Sistemin cikisini 6lcerek bu bilgiyi giris sinyalini ayarlamak icin kullanan kontrol yontemi.
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