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Projenin Amaci: Projenin konu aldig lic yapilanis yontemi olan Birim Geribeseleme Yapilanisi,iki Dereceli Serbestlik Yapilanisi ve Giris/Cikis Geribesleme
Yapilaniginin, secilen fiziksel sistem modeli olan ‘Yolcu Ucaqginda Otopilot Uygulamsi Modeli’ uzerinde kullanilarak, kararh bir sistem elde etmek.
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Projede, Cebirsel kutup atama ve model uyumlama tasarimi a a0 o acasare
yapimistir. - i S iy
Projede MATLAB vyazilimi, 6zellikle denetim kuramina iliskin ) — oo *I_.z “
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araclari ve simulink ogrenilip,uygun bulunan tasarim yontemleri,
MATLAB Arayuzu (GUI) olusturularak ve gerekli kodlar yazilarak
MATLAB altinda kullanilabilir m kutugune donusturulmustur.
Tasarimin gerceklestirilebilecegi uygun fiziksel sistem model
(Yolcu Ucagi Modeli) secilip,bir otopilot uygulamasi tasarlanmisgtir.

nucundan elde edebilinz.
) »
Alia
1 ® = Ax+Bu — Scopel
=3 - y = Cx+Du - ) -
Gain1 Duzenleyici D Scope2
ep teta

8

UC YAPILANIS YONTEMI

Aktarim Islevleri
» Fiziksel sistemin aktarim islevi asagidaki gibi ifade edlilir,

Sekil 7: Iki Serbestlik Dereceli Yapilanisin Fiziksel Sistemde
modellenmesinin simulinkte gosterimi
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Sekil 8. Giris-Cikis Geribesleme yapilanisin fiziksel sistemde
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ekl | Serbestlik Derecesi Yapilanis modellenmesinin simulinkte gosterimi
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Yapilanisi) MATLAB (izerinde uygulandi. SIMULINK ile benzetim yapilarak irdelendi.



