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1.1. Tek- T U V W X V Y Z [ \ [ ] ^ [ V _ ` _ ` a Y ` b X Y c Y  d e f g h i f j k l m g n o f n p q f q

 D, atalet momenti I, kütlesi M  r s t e u f e i t e v e
M∆ olan ve nonlineer terim 

11 sin.)()( xglMMxf +∆=  olmak üzere tek-eklemli 
bir robot kolunun durum-uzay formundaki 
matematiksel modeli ,  
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dir. Denklem (1)’ de verilen sistem parametreleri: 
M=0.2kg, l=0.25m, D=1Nsn, g=9.8 m/sn2  ve � £ � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � 3.00 ≤∆≤ M � ¦ § � � � �¨ © ª « ¬ ­ ® ¬ ¯ © ® ° ± ² ³ ª ´ µ ° µ ­ ´ ¶ ´ · ¬ µ ¬ ­ ´ · ° ²
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denklem (3)’ teki gibi olur. 
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temelli  kontrolör de robotik sistemler için dizayn õ ö ÷ ø ù õ ú û õ ö ÷ ü ý þ ÿ � � � � � ø � � ù � ö � � ö � � û ÷ � 	 ø � ü � ú ü 	 
 	 û ÷ ú
� ÷ � û õ ù ø õ ü ÷ � ÷ � ú � ø ø � � � ø � 
 ÷ ø õ 
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(1)’ de matematiksel modeli verilen tek-eklemli robot 
kolu için dizayn edilecektir [7]. 
 
2. H∞∞ KONTROL � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � �  ! " ! � # ! � # � � $ � % � � � �
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r 
referans, e hata, u kontrol, d bozucu ve n ise gürültü 
sinyalleridir. P(s) sistem, H(s) ölçme devresi ve K(s) � � % # " � � ) " ! % # " � % $ * � " * � % � $ � + � % � � � " � � � � � � � � � � � � � �
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olarak W1, W2 ve W3 ~ � � � � � � � � � � � � � � � � ~ � � ve 
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biçiminde olur. 
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matematiksel modeli verilen tek-eklemli robot 
kolunda istenilen performansa uygun seçilecektir. Î ¾ Ï µ ´ ¹ ³ µ ¿ · ¶ » · ´ À Á ¾ ´ Â ¼ Ã Á ¾ » µ ¶ · ¾ · ¾ Ð º ¾ º » Á » µ ¶ µ ´ ¾ µ Â · »Â º Ñ ¼ » º Ï º ¿ ¼ ¾ ¼ Å Ò Ç
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önerilecektir. 
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dir. Denklem (3)’ te verilen sistem için dizayn edilen 
edilen H∞ kontrolörün performan
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