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MOTOR DEVRI ve MOTOR CALISMA SURESI TAHMINI i¢cin BULANIK CIKARSAMA
SISTEMI TASARIMI

Bu program girisleri sicaklik ve nem, ¢ikislar1 ise motor devri ve ¢alisma siiresi olan bir
bulanik mantik kontrol sistemini ¢alistirmak tizere yapilmistir. Matlab ile Arduino
haberlesmesi i¢in destek paketi kullanilmistir. Devre semasi:

Sicaklik POT Nem POT

fritzing
Bu semada motor devrini gosteren PWM sinyali D3’ten alinip bir kondansator
araciligiyla analoga cevrilmis ve A2 girisinden Matlab ortamina aktarilmistir. Boylece
grafik tizerinden motor devri ve ¢alisma stresi izlenebilmistir. Diren¢ ve kondansator
yerine D3 pwm cikisina bir siiriicii devre ile DC motor da baglanabilir.

Matlab kodlar:

clc;clear;close all;

delete(instrfindall);

a=arduino ('COM4', '"Mega2560") ;

b = readfis('Fuzzy4'); % olusturulan bulanik mantik kontrol
sistemi import edildi.

x=1;3=1;

while x

sckSensor=readVoltage(a, 'A0"'"); S%$sicaklik ve nem okunuyor.
nemSensor=readVoltage(a, "Al");
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sicaklik (x)=14*sckSensor-20;%sensorden gelen deger (-
20,50)santigrat arasina normalize edildi.
nem(x)=20*nemSensor; $sensdrden gelen deger (0,100) arasina
normalize edildi.

y=evalfis([sicaklik(x) nem(x)],b);%ciktilar fuzzy kontrol
sistemsinden elde edildi.

devir(x)=y (1) *(5/255); %devir degeri lede baglanip izlendigi
icin 0-5v arasina cekildi. Motor baglansaydi bu isleme gerek
olmayacakti.

sure (x) =y (2) ;

fprintf ('Sck=%f Nem=%f Siire= %f Devir=%f \r\n
',sicaklik (x),nem(x),y(2), y(1))

tstart=tic;

% yyy=toc (tstart);

while (toc (tstart)<sure(x))

% ZamanliCalistir(a, devir(x),y(2));%belirli devirde ve siirede
calismayil saglayan fonksiyon.
writePWMVoltage (a, 'D3',devir(x));

PwmVoltage (j)=readVoltage (a, 'A2') *255/5;

% fprintf ('Sck=%f Nem=%f Silire= %f Devir=%f \r\n
',sicaklik(x),nem(x),y(2), y(1));

% text (10,10, sprintf ('sck=%f nem=%f - devir=%f

sure=%f\n', sicaklik(x),nem(x),devir (x),sure(x))):

plot (PwmVoltage) ;

drawnow;

J=J+1;

end

% fprintf ('Potl=%f Pot2=%f Silire= %f Devir=%f \r\n
',sicaklik(x),nem(x),y(2), y(1));

x=x+1;

end

4

Bu programin grafiksel ¢iktisi:
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Sck=-85.299%120 HNem=43.304008 Slre= 9.5913145 Devir=24.726012
Sck=24.06647]1 Nem=19.155335 Sidre= 30.000000 DEViI=T&.9?5607n
Sck=50.000000 HNem=0.000000 Sidre= 52.200000 DEViI=229.83'E']"EEH

Sck=12.502444 HNem=1l&.125032 Sire= 26.049708 Dev.i.:l:=54.641711n

Motor devirleri ve motor calisma siireleri numaralar ile yukaridaki grafikte belirtilmistir.

Yukaridaki calismada Arduino destek paketi kullanilmisti. Simdi ise seri porttan veri gondererek
ayni islemi gerceklestirelim. Seri port iletisiminde Arduino tarafina da kod yazmamiz gerekir.
Kod asagida verilmistir.

#define ADCO A0 //ADCO analog 0 pinini temsil ediyor.
#define ADC1 A1 //ADC1 analog 1 pinini temsil ediyor.
#define ADC2 A2 //ADC2 analog 2 pinini temsil ediyor.

int pwm;
int ledPin=3;
String a0;
String al;
String a2;
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void setup() {

Serial.begin(9600);
pinMode(ledPin,OUTPUT);

}
void loop() {

if(Serial.available()>0) // Eger okunacak seri data varsa

{

pwm=Serial.parselnt(); // veriyi oku

analogWrite(ledPin, pwm);

}

a0=analogRead(ADCO);

Serial.print(a0+"." ); // buradaki POT1 sicaklik degeridir
delay(100);

al=analogRead(ADC1);

Serial.print(al+"."); // buradaki POT2 nem degeridir
delay(100);

a2=analogRead(ADC2);

Serial.printin(a2); // buradaki matlab dan gonderilen pwm'in olusturdugu analog voltaj degeridir
delay(100);

}
Bu kod ile Matlab tarafina gdnderilen veri asagidaki gibidir. AO.A1.A2 seklinde formatlanmistir.

€ coms - 0O x

| Gander

~

244 .557.
243.557.
247.556.
233.556.
251.556.
243.556.
244 .557.
244 .558.
243.556.
243.556.
242 .556.
244.556.
|241.556.
|240.556.
241.556.
244 .556.

[[] Otomatik Kaydirma Satr sonu yok ~ | 9600 baud ~ Clear output

W
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% Bu program girisleri sicaklik ve nem, c¢cikislari ise motor

devri ve

% calisma siresi olan bir bulanik mantik kontrol sistemini
calistirmak

% lzere yapilmistir. Matlab Arduino haberlesmesi Seri
haberlesmedir.

clc;

clear;

close all;

delete(instrfindall) ;

comport=serial ('COM4', 'BaudRate',9600);

fopen (comport) ;

Q

b = readfis('Fuzzy4'); % olusturulan bulanik mantik kontrol
sistemi import edildi.

x=1;3=1;

while x

sckSensor=fscanf (comport, '$s') ;% seri porttan potl dederi
okunuyor.

%Gelen verinin SCK.NEM.PWM seklindedir. Bu veriyi ayirarak
yerli yerine

%yaziyoruz.

s=strsplit (sckSensor,'.");

sckSensor=str2double(s(l)); %$s(l) sicaklik verisi
sckSensor=sckSensor*5/1024; %gelen dedger 0..1024 araligindan
0..5 araligina c¢ekildi.

nemSensor=str2double (s (2));%s (2) nem verisi
nemSensor=nemSensor*5/1024; %gelen deder 0..1024 araligindan
0..5 araligina c¢ekildi.
sicaklik(x)=14*sckSensor-20;%$sensdrden gelen deder (-
20,50)santigrat arasina normalize edildi.
nem(x)=20*nemSensor; $sensdrden gelen deger (0,100) arasina
normalize edildi.

y=evalfis([sicaklik(x) nem(x)],b);%ciktilar fuzzy kontrol
sisteminden elde edildi.

devir (x)=y (1) *(5/255); %devir deJeri PWM gonderilecedi icin 0-
5v arasina cekildi. Motor baglansaydi bu isleme gerek
olmayacakta.

sure (x)=y(2); %y (2) motor calisma slresidir. Sn. cinsinden
alinmistir.

fprintf ('Sck=%f Nem=%f Sire= $f
Devir=%fi\n',sicaklik(x),nem(x),y(2), y(1));

tstart=tic;

while (toc (tstart)<sure (x))

fprintf (comport, 'sd', round(y(1)));

pause (0.5) ;
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Pwm=fscanf (comport, "%s'");
s2=strsplit (Pwm, '.");
Pwm=str2double (s2(3)) ;
Pwm=Pwm*5/1024;
PwmVoltage (j)=Pwm*255/5;
plot (PwmVoltage) ;
drawnow;

J=Jj+1;
end
xX=x+1;
end

Grafiksel ¢iktis1 asagidaki gibi olusmaktadir.
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Sck=3.789063 Nem=5.957031 Sure= 7.8%3174 Devir=15.556270 §&
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