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Projenin Amacı: Projenin konu aldığı üç yapılanıĢ yöntemi olan Birim Geribeseleme YapılanıĢı,Ġki Dereceli Serbestlik YapılanıĢı ve GiriĢ/ÇıkıĢ Geribesleme 
YapılanıĢının, seçilen fiziksel sistem modeli olan ‘Yolcu Uçağında Otopilot Uygulamsı Modeli’ üzerinde kullanılarak, kararlı bir sistem elde etmek. 

 

 Projede, Cebirsel kutup atama ve model uyumlama tasarımı 

yapılmıştır. 

      Projede MATLAB yazılımı, özellikle denetim kuramına ilişkin 

araçları ve simulink öğrenilip,uygun bulunan tasarım yöntemleri, 

MATLAB Arayüzü (GUI) oluşturularak ve gerekli kodlar yazılarak 

MATLAB altında kullanılabilir m kütüğüne dönüştürülmüştür. 

      Tasarımın gerçekleştirilebileceği uygun fiziksel sistem modeli 

(Yolcu Uçağı Modeli) seçilip,bir otopilot uygulaması tasarlanmıştır. 
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 Bu çalışmada Diophantine denklemini kullanarak Cebirsel Kutup Atama 

ve Model Uyumlama Tasarımı yapıldı. Aktarım İşlevi ve Dengeleyici bulmak 

için Diophantine denklemi farkılı derecelerden uygulandı. Aktarım İşlevleri 

ve Düzenleyiciler görsel olarak MATLAB-GUI de tasarlandı. Birim 

Geribesleme Yapılanışı, İki Dereceli Serbestlik (TDF) Yapılanışı ve 

Giriş/Çıkış (I/O) Geribesleme Yapılanışı MATLAB üzerinde uygulandı. 

MATLAB-SIMULINK kullanarak üç yapılanış yöntemide, seçilen fiziksel 

sistem modeli olan yolcu uçağında otopilot uygulamasının modellenmesi 

üzerinde uygulayandı. MATLAB’ın SIMULINK’inde hazır bloklar var ve 

aktarım işlevleri için bu bloklar kullanıldı. Oluşturulan araçlar kullanılarak 

seçilen fiziksel sistem modeli üzerinde tasarım gerçekleştirildi ve sonuçları 

SIMULINK ile benzetim yapılarak irdelendi. 

Şekil 3: Giriş –Çıkış Geribesleme yapılanışı 

Aktarım ĠĢlevleri 

 Fiziksel sistemin aktarım işlevi aşağıdaki gibi ifade edilir, 

 

 

 

 Kapalı döngü aktarım işlevi aşağıdaki gibi ifade edilir, 

 

 

 

 Dengeleyici aktarım işlevi aşağıdaki gibi ifade edilir, 

 

Şekil 4: Tasarladığımız GUI  

Şekil 7: İki Serbestlik Dereceli Yapılanışın Fiziksel Sistemde 

modellenmesinin simulinkte gösterimi 
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Şekil 1: Birim Geribesleme Yapılanışı 

Şekil 2: İki Serbestlik Derecesi Yapılanışı 

Bildiğimiz gibi günümüzde gelişmiş ülkeler, toplumlarının daha 

sağlıklı hayatlar yaşayabilmesi adına kontrol sistemleri alanında ciddi 

yatırımlarda bulunmaktadırlar. Örneğin yakın zamanda düşen Fransız 

uçağının bir pilotaj hatasından dolayı düştüğü basına yansımıştır. 

Bizde bu gibi sorunlara çözüm olması adına bir yolcu uçağında oto 

pilot uygulamasının modellenmesi üzerinde çalıştık. 

Yolcu uçakları, yukarı aşağı eksen, sağ sol eksen ve yan eksen 

olmak üzere üç eksende hareket etmektedirler. 

Teta = Yukarı-aşağı eksen 

Alfa = Yan eksen 

Q = Sağ-Sol eksen 

Şekil 5: Birim geribesleme yapılanışın fiziksel sistemde 

modellenmesinin simulinkte gösterimi 

   

  

   

  

Şekil 6: Birim geribesleme yapılanışı için elde ettiğimiz sonuçlar  

   

  

  

Şekil 8. İki Serbestlik Dereceli Yapılanışı için elde ettiğimiz sonuçlar  

Şekil 8. Giriş-Çıkış Geribesleme yapılanışın fiziksel sistemde 
modellenmesinin simulinkte gösterimi 

   

  

   

Şekil 8. Giriş-Çıkış Geribesleme yapılanışı için elde ettiğimiz sonuçlar  

Üç yapılanış yöntemi içinde verilen sinyaller arasındaki farkların 

anlaşılması için denetimli ve denetimsiz olmak uzere iki model 

tasarlandı. Üst satırdaki sinyal çıktıları denetimsiz modelin çıktılarını, alt 

satırdaki sinyal çıktıları ise denetimli modelin çıktılarını içermektedir. 

ÖZET 

ÜÇ YAPILANIġ YÖNTEMĠ 

MATLAB GUI ARAYÜZÜ 

YOLCU UÇAĞINDA OTOPĠLOT UYGULAMASININ  

MODELLENMESĠ 

SONUÇ KAYNAKLAR 

Aktarım İşlevleri ve Dengeleyiciler görsel olarak MATLAB-GUI’de 

tasarlandı. Üç yapılanış yöntemi (Birim Geribesleme Yapılanışı, İki 

Dereceli Serbestlik (TDF) Yapılanışı ve Giriş/Çıkış (I/O) Geribesleme 

Yapılanışı) MATLAB üzerinde uygulandı. 


