


Bir  sistemin  kararlılığını  belirlemek  için  en  açık  ve  doğrudan  yöntem,  sistemin  transfer 

fonksiyonundan  kutuplarını  bulmak  ve  bu  kutupların  karmaşık  düzlem  üzerindeki  konumlarını 

incelemektir. 

Bununla  birlikte,  kutupların  belirlenmesi  süreci  ikinci  dereceden  yüksek  sistemlerde  çok  zor  ve zaman  

alıcı  olabilmektedir.   

Bu  noktada,  Routh-Hurwitz kararlılık  ölçütü,  sistemin  kutuplarını  bulmadan,  sistemin  kararlı olup  

olmadığı  ve  sistem  kararlı  değilse,  kararsızlıktan  sorumlu  köklerin  sayısının  (ve  bazen yerlerinin)  

belirlenmesi  için  basit  bir  yöntem  sunar.

Dr.  Nurdan  Bilgin, ESOGÜ Otomatik Kontrol ders notlarından alıntılanmıştır.



Bu metot iki adımdan oluşur: 

1. Routh tablosunu oluşturmak

2. Tabloyu yorumlamak
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Matlab Desteği:

>> f=[1 10 31 1030];
>> roots(f)

ans =

-13.4136 + 0.0000i
1.7068 + 8.5950i
1.7068 - 8.5950i



Matlab Desteği: 
Köklerin Yeri  (Root Locus) 

>> sys=tf(1000,[1 10 31 1030]);
>> rlocus(sys)
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Matlab Desteği
Köklerin Yer Eğrisi
>> sys=tf(20,[1 7 6 42 8 56]);
>> rlocus(sys)
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Matlab Desteği
Birim Basamak Yanıtı
>> sys=tf(20,[1 7 6 42 8 56]);
>> step(sys)
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Matlab Kod Desteği

>> f=[1 1 12 22 39 59 48 38 20];
>> roots(f)

ans =

0.5000 + 3.1225i
0.5000 - 3.1225i
0.0000 + 1.4142i
0.0000 - 1.4142i
-1.0000 + 0.0000i
-1.0000 + 0.0000i
-0.0000 + 1.0000i
-0.0000 - 1.0000i



Matlab Kod Desteği
Köklerin Yer Eğrisi

>> sys=tf(20,[1 1 12 22 39 59 48 38 20]);

>> rlocus(sys)
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Örnek
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Bir satırın ilk elemanı sıfır olup diğer elemanlarının tamamı sıfır değilse o sistem kararsızdır.
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Sıfır yerine sıfıra çok yakın bir sayı olduğu düşünülen ε kullanılır.
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Sıfır yerine sıfıra çok yakın bir sayı olduğu düşünülen ε kullanılır.
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Sıfır yerine sıfıra çok yakın bir sayı olduğu düşünülen ε kullanılır.
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Sistem kararsızdır. Sağ yarı düzlemde en az iki kutbu vardır.

ε + ε -

1 4 16 + +

1 4 0 + +

ε 16 0 +  -

0 0  - +

16 0 0 + +
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