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OZET

Bu c¢alismada yiikseltici tip bir da-da donustiiriictiniin stirekli durum analizi ile dinamik davranisi detayli olarak
incelenmistir. Kayma mod kontrol temel prensibi verilip. yiikseltici tip da-da dontistiirticiintin kayma mod kontrolii i¢in
itadeler tiretilmistir. Matlab/Simulink paket programi kullanilarak simulasyonu yapilip simulasyon sonuglari
verilmistir. Simulasyon. degisik yiik ve ¢ikis gerilimleri igin yapilmis, giris gerthmindeki degisiklikler ile yiikteki
degisimlerin ¢ikis gerilimi {izerine etkileri incelenmis olup, tasarlanan kontrol sisteminin bu degisimlere kargi dayanikl
oldugu simulasyon sonuglarindan goériilmiistiir. Yiikseltict tip da-da dontstiriici modelt hem elde edilen dinamik
denklemler kullanilarak olusturulmus hem de Matlab/Simpowersystem ara¢ kutusu igerisindeki devre elemanlar:
kullanilarak gerc¢eklestirilmistir.

Anahtar Kelimeler- Yiikseltici tip da-da dondistiiriicii, Kayma mod kontrol, Anahtarlama modlu gii¢ kaynaklar
ABSTRACT

In this study. both the steady state and dynamic behavior of a boost converter are examined. After a brief theory of
sliding mode control, the mathematical expressions for the sliding mode control of a boost converter are derived and
simulated. The simulation 1s carried out using Matlab/Simulink simulation tool and the simulation results are presented.
In order to examine the effect of load change and input voltage variations on the robustness of the designed control
system. the simulation is done with different loads, output voltages. load changes and input voltage variations. The
boost converter model has been constructed booth using the mathematical equations and the circuit elements in
Matlab/Simpowersystem blockset.

Keywords- Boost converter, sliding mode control, switch mode power supplies

1. GIRIS Anahtarlamali da-da doniistiriictiler lineer olmayan,
zamanla  degisen  sistemler  oldugundan  yliksek
Anahtarlama modlu da-da donistiiriictiler gli¢ elektronig; performansh kontrol tekniklerine ihtiya¢ duymaktadirlar.

sistemleri olup. anahtarlama yolu ile bir seviyedeki Bu kontrol sistemlerinin her tirli c¢alisma sartlarinda
elektrik gertlimini  baska bir seviyeye dontstirirler. dayanikli olmasi ve giris ve yiikteki degisimleri bastirarak
Yiitksek verimli  ve Kkiicik boyutlu olduklarindan 1y1 bir statik ve dinamik cevap vermesi istenmektedir.
otinimiizde c¢ok popiiler olup bilgisayarlardan c¢evre

birimlerine ve bir ¢ok elektronik cihazlara da gerilim Da-da donistiricilerin kontroliinde klasik lineer kontrol
saglayan ¢ii¢  kaynaklarinda kullaniimaktadirlar [1]. tekniklerinin  kullanilabilmest i¢in gerekli dontstiiriicii
Anahtarlama modlu da-da dontstiiriiciilerin - bir  ¢ok transfer fonksiyonu, kii¢lik isaret modeli kullanilarak elde

elektronik  sistemde  yaygin  olarak  kullaniimasi  bu edilir. Bunun 1¢in belirli bir ¢alisma noktasi etrafinda

dontistiiriicilerin  yapilarinin - elektronik sistem tasarim  dogrusallastirma  yapilir.  Ancak  degisik  ¢alisma

mithendislert tarafindan anlasilmasint gerekli kilmistir, noktalarinda da dayamkhhgin saglanip saglanmadiginin

Bu tiir doniistiirtictilerin tasarimi ve kontrolii olduk¢a gii¢ kontrol edilmesi gerekmektedir.

olup donustiriicti devreleri, elektronik, lineer ve lineer

olmayan kontrol sistem teorisi ve alan teorisi gibi bir ¢ok Anahtarlama modlu doniistiirticiiler ya da gii¢ kaynaklari

alanda bilgi sahibi olunmasini gerektirmektedir. degisken yapili sistemlerin 6zel bir sinifin1 olusturmakta
olup. bu simif sistemler i¢in gelistirilen nonlineer kontrol
tekniklerinin avantajlarim kullanirlar [2]. Kayma mod
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control tekmgr de degisken yapih kontrol sistemlerinden
oldugundan anahtarlama modlu gili¢  kaynaklarmnin
Lontroliinde kullanilabilmektedir. Kuramsal olarak kayma
nod kontrol teknigi sistem girisi ile ¢ikisi arasindaki hata
cektariintin . herhangir  bir  baslangi¢c  noktasindan,
helirlenen  bir dinamige itilip, o dinamik igerisinde
witulmasint saglayacak kontrol parametrelerinin
(esaplanmasi temeline dayanmaktadir [3, 4].

> YUKSELTICI TiP DA-DA DONUSTURUCU
ANALIZI

Cowirelk Durum Analizi

urumda da-da  dondstiirtici gertlim ve akim
<illert incelendiginde bir da bilesenin bir de
na frekansinda bir dalgalanma Ve
crinin oldugu edriiliir. lyi tasarlanmis bir da-da

“lide. da bilesenle kivaslandiginda
nin - ¢ok  kiigiik  genlikte olmast gerekir.
akimi ele almdiginda anahtarlamanin

1 dalgalanma maksimum yiik i¢in da bilesenin
°610-207s1  civarinda, c¢ikis geritlimindeki
nin ise ¢ikis da gertliminin %1 inin altinda
nmektedir. Her iki durumdada da bilesenle
nda dalgalanmanin genhgi kii¢iik oldugundan
hilmektedir [5].

I
®
1
|

st tup da-da dondigturici
dikseltict tip da-da dondstiiriicii ele alinip
kimt ve c¢ikis gerilimi ifadeleri anahtarin

ore:

conumunda iken,

i, (1R, (1)
nim  kiiciik  oldugu  kabul edilip 1hmal
> i (t)=1, olacagindan,
- I R (2)
i, Kapasitor akimmi ise yine dalgalanma thmal
Hoinde.
ViR (3 )
1 Anahtar 2 konumunda iken indiiktans gerilimi
S, — Iy Ry —¥ (4)
wapasitor akima,
tk=1, -V IR (5)
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olarak elde edilir. Donistirictintin  stirekli  ¢alisma
durumunda indiiktans geriliminin ortalama degeri yada da
bilesent sifir olur. Anahtarin 1 ve 2 konumundaki
indiiktans  tzerindeki gerilim degerleri birbirine esit
olmasi gerektiginden,

elde edilir. Ayni sekilde kondansatériin sarj dengesinden
0=D(=V/R)+(1=D)I -V /R) (7)

(6) ve (7) tfadeleri V ve [, cinsinden ¢oziildiigiinde.

Viiha VLR

P PR JE

b =X - & ) - ,',

\ VARV

(1) 4 .. -

| |

< DT, —»<«—(1-D)T —>»

;r = =2 = e == >

VR L
CAnahtann  © Anabtarn

| konumu 2 konumu

Sekil 2. Dondstiirict akim ve gerthm dalea sekiller

V., |
' = wnd e vt s (8)
|- D o R, :
(1-D) R
n fl ,, 'R (9)
(lee ) 4 0 1‘--,., |
(I-D) R

olarak elde edilir [5]. Burada D anahtarin ¢alisma orani
olarak adlandiriimaktadir. (8) ifadesi degisik R,/R
degerlerine gore ¢izildiginde R;=0 oldugunda (ideal
durum) gerilim doniistiirme orant M(D)'nin D=0 da 1'¢
esit oldgu ve D'nin ['e yaklasmasi durumunda ise
sonsuza gittigi goriiliir. Pratikte ise her indiiktansin kiigiik
de olsa belirli bir direnci olacagindan D, 17e giderken
cikis geriliminin sifira gittigi Sekil 3°den goriilmektedir.
Yiiksek c¢ikis geriliminin alinabilmesi indiiktans sargi
direncinin  olduk¢a diisilk olmasi gerektigi sekilden
oiritlmektedir. Degisik R,/R degerlerine gore V/F. nin
degisimi gdstermektedir ki indiiktans sargi direncr ve
diger elemanlarin omik kayiplarini ifade eden direngler
toplami,  donistiriictiniin =~ Gretebilecegr  maksimum
gertlim degerint sinirlamaktadir.

-
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R, /R=0 0]

R, /R=0.05

I{IER =() |
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Sekil 3. Degisik R, R degerlerticm ¢ikis gerthimimin D ye gore degisimi

&)

2.2 Yiikseltici
Davranisi

Tip Da-da Dondstiriici  Dinamik

Yiikseltict  tip  da-da  donistiriiciniin dinamik
davranmisinin incelenmesi yine Sekil 1°dekr anahtarin | ve
2 konumunda olmasi durumuna gore incelenmektedir. Bu
dontstirtictiniin - dinamigr anahtar 1 konumunda iken
indiiktans akimi ve kapasite gerilimi,

=—WV, —i, (R [0
%l L( £ ) (10)
IV (1 4
dV (1) ___r (1)
dt RC
anahtar 2 konumunda iken
L/f} (I) I " X ,
——=—WV,—i, (R, =V W
» Ve (DR, ) (12)
av () 1 V
S = (i (1) - =) 13
dt C . R ()

Boylece stirekli iletim modu i¢in dontistiiriicti dinamik

davranmist iki  lineer diferansiyel denklem tarafindan
belirlenebilir,

X = Ayx + B, (anahtar | konumunda) (14)

X = A,x + B, (anahtar 2 konumunda) (15)

Burada x, donistiiriictiniin durum degiskenleridir. Yeni
bir # degiskent tanimlanip ve anahtar 1 konumunda iken
u=1 ~ve anahtar 2 konumunda w=0 oldugu
diistintildiigiinde doniistiiriiciniin dinamik modeli lineer
olmayan bir diferansiyel denklem [6]

X =(Ayx+ B )u+(A,x+ B,)(1-u) (16)

tarafindan belirlenir.

3. KAYMA MOD KONTROL TEORISI

Degisken yapilt kontrol. hem kararlihd hem de sistem
parametre belirsizliklerine karsi dayaniklihg
sagladigindan, parametre belirsizlikleri olan bir c¢ok
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sistemlere basari ile uygulanan bir yontemdir. Y éntemi
ki temel fonksivonu vardir. Bunlardan birincisi sisten
davraniginin istenen davranisa dogru itilmesi olup diger
1se istenen davramisa crisildiginde bu durumun devan
ettirtlebtlmest — i¢in - gerekli  girislerin -~ bulunmasidie
Yontemin birinet islevi ulasma modu ikinci islevi is
kayma modu olarak adlandirilmaktadir. Kayma modh
kontrol yontemi ise ismini ikinci islevden almaktadi
Kayma viizeyini tamimlayan fonksiyon anahtarlam:
fonksiyonu olarak adlandmrilmaktadir. Kayma yiizeyi y:
da anahtarlama fonksiyonu parametrelerinin  se¢imi
kayma modlu kontrolorlerin performansinda énemli ro
oynamaktadir. Kontrolér performansinin iyilestirilmes
amaciyla uyarlamali  kayma vyiizeyleri ve yiize
parametrelerinin optimizasyonu ile ilgili cesitli calismala
vaptlmaktadir.

Kayma modlu kontrolde 1ki temel sorun bulunmaktadn
Bunlardan birincisi esdeder kontroliin hesaplanmasindak

zorluk olup sistem  dinamiklerinin  bilinip  hesab:
kattlmasimt  gerektirmektedir.  Digernt  1se  kontro

¢ikisindaki ¢atrti olarak adlandirilan yiiksek frekansl
salmimlardir. Bu sorunu gidermek icin klasik kaym
modlu kontrolde kullanilan isaret (sign) fonksiyont
yerine daha yumusak cecisli doyma (sat) ya da hiperbolil
tanjant fonksiyonu kullanilmaktadir [7, 8].

3.1. Kayma Mod Kontrol

Kayma modlu kontrol 6zellikle dogrusal olmayai
sistemlere uyeulanmaktadir [9]. Bu kontrol ydntemind
temel amac, hatayr anahtarlama yiizeyi veya kaym
yiizeyine itmek ve bu yiizeyde tutmaktir. Bu durumd
sistem kayma modundadir ve dis bozucu ve/vey
modelleme hatalarindan etkilenmez.

Ikinci dereceden bir sistemi ele alalim:

xX(1) = Ax(t) + Bu(r) (17)

burada B>0 oldugu kabul edilmis olup u 1se sister
airisidir. Dayanikh bir kontrolor yapisi bir nominal Kisir
(u.,) ve parametre degisimleri ile bozuculara karsih
oelen ilave bir terimden olusmaktadir.

e

u=—ksgn(S)+u,, (18)
ifadesi kayma mod Kkontrolér i¢in bir yapir olara

verilebilir [7]. Parametre degisimleri ve dis bozucul:
oldugunda da ulasma modunun saglanabilmesi i¢in S=
da siirekli olmayan bir terim u,,’e eklenmistir. Bu ifadec
u,, esdeger kontrol olarak adlandiriimakta ve siste:
durumlarinin - kayma  modunda oldugu  durumc
kullanilmaktadir. Baska bir deyisle, anahtarlamn
fonksiyonunun degisimini sifir yapan ifade esdeg
kontrol olarak adlandirilmaktadir. & ise bir sabit olu
maksimum  kontrolor  cikisint  belirtmektedir. .
anahtarlama fonksiyonu olarak adlandirihr.  Clink
kontrol islemi isarcte bagli olarak S=0 yiizeyi etrafing
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anahtarlama olarak gerceklesmektedir. Degisken yapili
kontrol sistemlerinde amac sistem hareketini
d _

S=(—+A)e=Ce (19)

(i
olarak tanimlanan bu yiizey iizerinde tutmaktir [10].
Burada e=x-x, olup hatayi x, ise arzu edilen sistem durum
degerint belirtir. Sgn(S), sign fonksiyonu olup asagidaki
s1b1 tantmlanmaktadir.

=1 5 =9 (20)
"y Ly ) 9 4
| 3 =1
~avma mod  kontrolde amac  sistem  durumlarinin
el bir baglangie noktasindan kayma yiizeyine
o (ulasim modu) ve bu yiizey iizerinde orijine
cymasinin saglanmasidir (kayma modu). Bunun

1S| (21)

nin saglanmasi gerekmektedir. Bu sart ulasim
da kayma modun varolma sarti olarak
'makta olup. saglandig taktirde sistem kayma
tilmektedir. Burada n pozitif bir sabit olup
reketinin sonlu bir siire icerisinde anahtarlama
tlagmasint garanti eder [11]. Sistem, kayma
5=0) ulastizinda bu kayma yiizeyinde kalarak
belirsizlikleri ve dis  bozuculardan
den orijine (e=0) dogru kaymasi istenmektedir.
cayma modu olarak adlandirilir. Sekil 4, ikinci
bir sistem i¢in ulasma ve kayma modu

- gostermektedir.

A

==,

— ¢

ulasma
modu

Kayma
modu

itarlama (Kayma) fonksivonu

“SELTICI TIP DA-DA DONUSTURUCUNUN
KAYMA MOD KONTROLU

dontisttiriictilerde, ¢ikis  gerilimi  anahtarlama

Jisma oram D ile orantili oldugundan, kontrol sistem;
o sekilde tasarlanmalidir ki, bu sistemin calisma orani
<aistirilerek ¢ikis geriliminin verilen referans gerilimi
/lemesi saglansin. Boyle bir kontrol sisteminde cikis
crilimi bir gerilim béliicii tizerinden algilanarak referans
ctilimile kargilastinlip ve aradaki hata isareti bir
Ompanzator devresinden  gegirilip bir darbe genislik

Yiikseltici Tip Da-Da Déntstiiriiciiniin Kayma Mod Kontrolii
M. Aslan

modiilatoriine uygulanmakta ve bu modiilator ¢ikisindaki
anahtarlama isareti ile de anahtarlama elemani kontrol
edilmektedir. Anahtarlama isaretinin calisma orani D.
kontrol gerilimi ile dogru orantihdir. lyi tasarlanmis
boyle bir kontrol devresi yardimi ile c¢alisma orani
otomatik olarak konvertér c¢ikis geriliminin. istenen
referans gerilimi izlemesi saglanabilir. Kontrol isleminde
kullanilan kompanzatorler ¢ok  fakli  sekillerde
tasarlanabilirler.

Cok gevrimli kontrol yéntemlerinin kullanilmasi. da-da
dontstiiriiciilerin dinamik performanslarini lyilestirdigi
bilindiginden, bu ¢alismada hem akim hem de gerilim
Kontrolii yapilacaktir. Da-da doniistiiriicii kontrolii genel
blok diyagrami Sekil 5 de verilmistir. Daéntstiiriictide
akim  degisimi  gerilim  degisiminden daha hizl
oldugundan, dis gevrimdeki gerilim kontrolii Icin lineer
controlérlerden PI tipi kontrolor, ic cevrimdeki akim

controlti i¢in  ise kayma mod kontrolor (KMK)
<ullanilmistir,
Arzu edilen referans akim degeri I". Pl kontroldr

¢tkisindan  elde edilmistir. Kayma mod kontroldr
¢ikisinda elde edilen u kontrol girisi ile doniistiiriiciideki
anahtarlama elemani siiriilmiis ve bu anahtarlama
clemanimin ¢alisma siiresi degistirilerek istenen ¢ikis elde
edilmigtir.  Calisma prensibi 1. kisimda anlatilan
ylikseltici tip da-da déniistiiriicii dinamik modeli x,=1, ve

X;=V. durum degiskenleri olarak alinip veniden
diizenlendiginde
_ ] p
x1 =—[V = (1 - u)x,] (22)
L
) | [ Yy |
X2 =— (l '—H).’f] ———r
| R |
elde edilir. Anahtarlama fonksiyonu olarak:
¥
;9 — .T] = \41 (23)
o i s a * ) $
olarak secilip x,’in arzu edilen x,’1 izlemesinin

saglanmasi i¢in u kontrol girisi sadece 0 ve 1 degerlerini
alabileceginden,

l
u=—[1-sgn(9)] (24)
2
olarak tanimlanabilir. ~Sistem durumlarinin  kayma

ylzeyinde kalabilmesi i¢in gerekli esdeger kontrol

Uy = ”‘.\':0 (25)
ifadesinden elde edilecektir,
aS — l‘l e .T]* (26)

% , & . "
x; arzu edilen deger olup sabit oldugundan.
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Sekil 5. Yiikselticr tip da-da donistiiriict kontroli blok divagram

\;,r*:- | > S ; — : lk i = 1 U
——{ S Pl —» —» KMK -
R ‘ _— o o "_ - -
vV ] A Kayma Mod
Kontrolor
S = x (27)
olarak bulunup (20) ifadesi «’ya gore ¢oziildiigiinde
.
i, =] 5 (28)
i .\.j

olarak  bulunur. Herhangi bir baslangic sartindan
anahtarlama yiizeyine ulasilmasi,

S5=<0 (29)
olmasi ile saglanir. Bu durumda x,>V, ve O<u,,</ olur.
Bu da gostermektedir ki, ¢ikis gerilimi giris geriliminden
buiytik oldugu siirece kayma mod saglanacaktir.

5. SIMULASYON SONUCLARI

Bu c¢alismada  gerceklestirilen  simulasyonlar  igi
bilgisayar  destekli  tasarim  yazihmlarindan  ola
Matlab/Simulink paket programi kullamilmistir. Yapila
¢alismada oncelikle yiikseltici tip da-da donistiiriic
modelr hem dinamik denklemler hem de simpowersyster
ara¢  kutusundaki  devre elemanlart  kullanilara
gergeklestirtlmis, daha sonra da bu modelin kontrol
yaptimistir. Kontrol sistemi simulink programi Sek
6’da, da-da doniistiirticii modeli  Sekil 7°de ve KMI
simulink modeli ise Sekil 8 de verilmistir.

]—_: e : R o,

Vref = > —P|c s >
PI i
Kayma Mod ‘ A L > —>
Kontrolor '
Vg =1 Vo = ’
| Dc-dc Donusturucu
1
RL

Sekil 6. Yiikseltici tip da-da dontistirtict kontrolii Simulink blok diyagrami

¥ Lik Oagiirm

Sekil 7. Yikseltici tip da-da donistariicii modeli

g

1/2

Sekil 8. KMK simulink modeli

Acik ¢evrim yiikseltict tip da-da doOniistiiriici  ¢iki
gerthimi ve indiiktans akimi dalgasekiller1 D=0.5 ici
sekil 9°da verilmistir. Simulasyonda devre parametrelel
.=40mH, C=4uF, Vg=20 V, R=40 €, olarak ve PI ici
Kp=50 ve Ki=1 olarak alinmustir.
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Kayma mod kontrol kullanarak elde edilen ¢ikis gerilimi
ve indiiktans akimi 1se sekil 10°da verilmistir. Buradan
ooriildiigii yapilan kontrol sonucunda ¢ikis gerilimi 40
volt olan istenen referans gerilimini ¢ok kisa bir siirede
yakalamaktadir,

Cikis Gerilirni V)

Eabm Akimi [."-'-'.j

(g

| B | / o 5 w3 e b sz 3 o s w e w o sesms w ale seseeie s o 0 o
|'( |
‘] ,_I' a
|
|
}Sf ......................................... v e s |
|:| 1 1 1 l
I 0.0 004 0.06 .08 0.1

sekil 9. D=0.5 ¢ ¢ikis gertlimi ve indiiktans akimi

e PSS =R PR — e |
40+--- - — —_
| |
IJ'J : ! | ! |
. 80f--efeee e e
G , |
>
-~ 20! :
101. d o e R o S e e A A A E S _1
|
| |
pl— - : liaiee _ _Su _J N - |
0 0.01 0.02 0.03 0.04 0.05
t(s)
2.6 — s
|
| S ] |
15 -;'I - : rm - —————————————————————— ~
z | | -
Bl ity s s s sm o e v ens s e N
05.!." : L s e s s __
OF . | 1 | - ' e e _
0 0.01 0.02 ) 0.03 0.04 0.05
t (s

Sekil 10, Kayma mod kontrollii yilkselticr tip da-da dontstiiriict ¢ikis
certhimi ve induktans akim
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Tasarlanan kayma mod kontrol yontemiyle yiikseltici tip
da-da dontstiiriicii kontrol sisteminin yiik degisimleri ve
girig gerilimindeki degisikliklere karsi dayaniklihginin
test edilmest igin t=0.02°nci saniyede vyiik direnci
40Q°dan 80€2’a ¢ikarilmis olup bu durumdaki c¢ikis
gerilimi ve indiiktans akimi degisimleri sekil 11°de. ve
yine t=0.02’nci saniyede giris gerilimi 20 volttan 22
volt’a ¢ikarilmis ve t=0.003’ncii saniyede ise tekrar 20
volt’a geri distriilip bu durumdaki ¢ikis gerilimi ile
indiiktans  akimindaki degisimler ise sekil 12'de
verilmistir.

Sekil 11 ve 12°den goriildiigii tizere tasarlanan kayma
mod kontrollii yiikseltici tip da-da doniistiiriicii hem yiik
degisimleri hem de giris gerilimindeki degisikliklere kars:
dayanikli olup, ¢ikis gerilimi bu degisimlerden cok az
etkilenip ¢ok kisa bir siirede istenen referans gerilimi
izlemektedir.

Yik ya da giris gerilimindeki degisme aninda, bir baska
deyisle bozucu girislerin oldugu andaki, ¢ikis geriliminde
meydana gelen anhik degisimlerin ise algak geciren bir
filtre tarafindan elimine edilmesi miimkiindiir.
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Sekil 11, Yik degisiminde ¢ikis gertlimi ve indiiktans akimi
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Sekil 12. Ginis gerilimi degisimlerinde ¢ikis gerilimi ve indiiktans
akimi

6. SONUC

Yiikseltici tip dondistiirticiiler, ¢ikis gertlimi ayarli dogru
akim giic kaynaklari olarak ¢esitli  uygulamalarda
kullanilabildiklerinden, bu ¢alismada, yiikseltici tip bir

da-da donistiirticii  dinamik  davranisi  incelenmis,
doniistiirictiyi = modelleyen  matematiksel  ifadeler
tiretilerek  kayma  mod  kontroli  yapilmistir.

Gerceklestirilen kontrol sisteminin bozucu girislere ve
parametre degisimlerine karst dayanikliliginin  test
edilmesi amaciyla normal ¢alisma aninda giris gertlimi ve
yiikte degisimlerin olusmasi saglanarak simulasyon
yaptlmis ve sonuglart verilmistir.  Giris  gertlimi ve
yiikteki biliylik degisimlerde de kayma mod kontrollii
yiikseltici tip da-da donistiirticli sisteminin bozucu giris
ve parametre degisimlerine karsi dayanikli oldugu ve 1yi
bir dinamik cevap verdigi goriilmiistiir. Bu ozellikler
yaninda kolay gerceklestirtlebilmesi de kayma mod
kontroliin da-da doniistiiriicii kontroliinde kullanilmasinin
bir avantaj oldugu da séylenebilmektedir.

Yiikseltict Tip Da-Da Doniistiiriiciiniin Kayma Mod Kontrolii
M. Aslan
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