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S-1)	Açık çevrim ve kapalı çevrim blok diyagramını çizip karşılaştırın.
S-2)	a) Aşağıdaki fonksiyonun Laplace dönüşümünü alıp son değerini hesaplayın.

b) Aşağıdaki transfer fonksiyonunun son değerini bulun.
[image: ]
S-3)	Aşağıdaki sistemin kararlı olması için K değeri ne olmalıdır.
[image: ]
S-4)	İleri yol transfer fonksiyonu aşağıdaki gibi verilen bir sistemin Kararlı hal hatasının %10 olması için K değerini bulun.
[image: ]
S-5)	Aşağıdaki devrede vc ve iL state variable ve iR çıkış ise durum değişkenleri (state-space) denklemini bulun.
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Süre: 90 dakika						Başarılar. Doç. Dr. Mahit Güneş
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using MATLAB.

I siill-Assessment Exercise 7.3 JENENNNED

PROBLEM: A unity feedback system has the following forward Trylt 7.2

transfer function: Use MATLARB, the Control

Wieypius

Control Solutions

System Toolbox, and the
G(s) = _Ke+12) following statements to solve
s +14)(s +18) Skill-Assessment Exercise 7.3

and check the resulting
system for stability.
numg={1 12];
deng=poly (-14 -18]);
G=tf (numg, deng);
Kpdk=dcgain (Gl
estep=0.1;

K= (1/estep-1VKpdk
T=feedback (G, 1);
poles=pole (T)

Find the value of K to yield a 10% error in the steady state.
ANSWER: K =189

The complete solution is at www.wiley.com/college/nise.
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