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«syms» fonksiyonu:

Elde ettigimiz sembolik ifadelerin Uzerinde matrematiksel operasyonlar yapmak icin
MATLAB'da syms fonksiyonu kullantlir.

syms fonksiyonu, matematiksel ifadeler icin sembolik degiskenler tanimlamak icin kullanilir.
Ornegin:

SYymsxyz
f=x"2+y"2+2z"2;
@ = X*y*Z,'

Bu kodda, syms fonksiyonu ile x, y ve z sembolik degiskenleri tanimlanir. Daha sonra, f ve g sembolik
ifadeler olusturmak icin bu sembolik degiskenler kullanilir. f sembolik ifadesi, x*2 + y*2 + z*2 ifadesidir
ve g sembolik ifadesi, x*y*z ifadesidir.

Bu sembolik ifadeler, sembolik matematiksel islemler yapmak icin kullanilabilir. Ornegin, sembolik
ifadeleri farkhlastirabilir, tirev ya da integrallerini alabilirsiniz.




«syms» fonksiyonu ile turev alma:

Matlab'da syms kullanarak turev almak icin asagidaki adimlari takip edebilirsiniz:
Oncelikle, tiirev almak istediginiz fonksiyonu syms kullanarak tanimlamaniz gerekir.

Ornegin, f(x,y) = x*2+y"*3 fonksiyonunu su sekilde tanimlayabilirsiniz:

>>SYMS XY Z
>>7=X"2+y"3
Z=x"2+y"3

Son olarak, tlrev alma islemini asagidaki komutu kullanarak yapabilirsiniz:

>> turev_z_x=diff(z,x) %x 'e gore tlrev
turev_z_x = 2*X

>> turev_z_y=diff(z,y) %y 'ye gore tirev
turev_z_y = 3*y"2




«syms» fonksiyonu ile turev alma:

Daha karmasik bir ornek vermek gerekirse:
Ornegin, f(x) = sin(x) * exp(x) + x*3

>> Syms X;

>> f = sin(x) * exp(x) + x3;

>> turev_f=diff(f,x)

turev_f = exp(x)*cos(x) + exp(x)*sin(x) + 3*x"2

Matlab'da syms kullanarak tlrev alma islemi icin asagidaki alternatif komutu da kullanabilirsiniz:

>>df = fprimef(f, x)




«syms» fonksiyonu ile integral alma:

Matematikte integral, bir fonksiyonun grafiginin altindaki alani hesaplamak icin kullanilan bir islemdir.
Matlab'da integral almak icin iki farkli yontem kullanilabilir: sembolik integral alma ve sayisal integral
alma.

Sembolik integral alma, integrali sembolik olarak hesaplayan bir yontemdir. Matlab'da sembolik integral

almak icin «int» komutu kullanilir. Bu komut, integralin alinacagl fonksiyonu ve integralin alinacag|
degiskeni alir.

Ornegin, f(x) = x*2 fonksiyonunun integralini hesaplamak icin asagidaki komutu kullanabiliriz:
>>Syms X

>>f(x) = X2

>>| = int(f, X)

Bu komut, | degiskenine asagidaki sonucu atar:

>>| = x"3/3




«syms» fonksiyonu ile integral alma:

Biraz dnce turevini aldigimiz fonksiyonun simdi integralini alalim: Baslangic fonksiyonunu elde

etmemiz gerekir.

>> f=exp(x)*cos(x) + exp(x)*sin(x) + 3*x"2
f =exp(x)*cos(x) + exp(x)*sin(x) + 3*x"2
>> integral_f_x = int(f,x)

integral_f_x = exp(x)*sin(x) + x"3




LAPLACE DONUSUMLERI

Donusum kaliplari Gzerinden manuel olarak gercgeklestirilen donusumler gibi Matlab vs. yazilimlar
kullanarak da donusumler gerceklestirebiliriz. Laplace donustmlerinde «t» domeninden «s» domenine
donusum saglanir. Derste ¢ozulen ornek:

F(6)=3t+27

Solution:

Pty = 1/s?

PPy =253

F(s)= Z{f ()} = P31+ 277} = 3941} + 294} = 3/s* +

4/s3

Pretty gosterimi
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Ornek: (Turevin Laplace donusumu)
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TERS LAPLACE DONUSUMLERI

Ters laplace donusumlerinde bu sefer «<s» domeninden «t» domenine donusum saglanir. Yukaridaki
ornekleri tekrar kullanabiliriz.

L(3+e%)° = L(3+e%)(3+e%) = L(9+ 6e + e'%)
= L(9)+ f,((i(?(” + [’((2121)
= 9L(1) + 6L(e%) + L(e'*)

o W b

Pretty gosterimi




2 S
+O = QS

Pre L
(S+7) G-

Ln
W (o B 2




BASIT KESIRLERE AYIRMA

» Elde edilen bir rasyonel fonksiyonu, toplami daha basit kesirlere ayirmak istedigimizde Matlab'da residue()

fonksiyonunu kullanabiliriz.
* residue() fonksiyonu, rasyonel fonksiyonun polinom pay ve payda katsayilarini alir ve bunlari kismi kesirler

toplamina donusturur.

.. 1
Ornek: F(s)=—— cle
s(s+ 3) syms =
pay=[1];

ifadesinin ters Laplace déniisiimiinii gerceklestiriniz.
payda=[1 3 0];

[r,p,k]=residue (pay,payda)

[ T R

Kismi kesirlere ayirma ydntemini kullanalum:

Command Window

1 A B A(s +3) + Bs
Fs)=—=—+ =
s(s+3) s (s+3) s(s +3) -0.3333

0.3333

A(s+3)+Bs=1
Bu durumda;

As+3A+Bs=1

A+B =20

34A=1 Bu ne demek?

1 1
1 —0.33 + 0.33—
B=— . s+3 S
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Bu esitligi basit kesirlere Matlab
kullanarak ayirmak icin oncelikle

paydadaki polinomu bulmaliyiz. Bu
polinomu bulmak icin yine Matlab
kullanabiliriz.

clec

syms =

fl=s+1;

fl=3+2;

fi==+4;

sonuc—expand (£1*£2+£3)

oy Lo L ko

=]

sonucZ=poly([-1 -2 —4])
'@;:d Window

sonuc =

s*"3 + T7*s"*2 + 1l4*s + §

sonucs =
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clc

syms =

pay=[1 5 13];

payda=[1 7 14 8];
[r,p,k]=residue (pay,payda)

0.1667 2.5 +_&667
s+ 4 s+2 s+1

F(s) = —

e E

Command Window

-0.1ee7
-2.3000
3.6667

—4.0000
—2.0000
-1.0000




DA Motor Modelleme

Asagida verilen DA motor parametreleri bir bilimsel calismadan alinmistir.

Table 2 Values of modeling parameters of DC motor

S.no Parameter Value

1 R, 040

2 L, 27TH

3 J 0.0004 (kg.m*)

4 B 0.0022 (N.m.slrad)
5 K, 0.015 (N.m/A)

6 K, 0.05 (V.sirad)

https://dergipark.org.tr/en/download/article-file/2256269

Bu motorun matematiksel modelini cikartalim:

w(s) B K,
v(s) [Js + BIIR + Ls] + KK,

LN




DA Motor Modelleme

Matlab’da modelleme:

SYyms S

R=0.4;

L=2.7;

J=0.0004;

B=0.0022;

Kt=0.0015;

Ke=0.05;

$Zaman degerlerinli veriyoruz
£t=0.01:0.1:50;

G pay=Kt;
G payda=(J*s+B) * (R+L*s) +tKt*Ke;
G s=G pay/G payda;

%Giris 5 Volt olsun. Yani 5*birim basamak olsun.
v_s=5/s;

W S=V _s*G s;

w t=ilaplace(w_s)




DA Motor Modelleme

w_t=1500/191 - (1500.*exp(-(305*t)/108).*(cosh((82711"(1/2).*t)/108) + (305*82711™1/2).*sinh((827117(1/2)*t)/108))/82711))/191;
plot(t,w_t,'LineWidth',2);
legend('Hiz")
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DA Motor Modelleme







