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Enkoder kablo renkleri ile 
çizimdeki kablo renkleri 
birebir aynıdır.



KODLAR



clear;clc;

a = arduino('COM3','Mega2560','Libraries','rotaryEncoder');

encoder = rotaryEncoder(a,'D2','D3',48);

writeDigitalPin(a,'D6',1);

writeDigitalPin(a,'D7',0);
voltageX= [5*ones(1,50) 4.5*ones(1,50) 4*ones(1,50) 3.5*ones(1,50) 3*ones(1,50) 2.5*ones(1,50) 2*ones(1,50) 1.5*ones(1,50)];

voltageSaw=zeros(1,400);

d=5;

for i=1:length(voltageSaw)

voltageSaw(i)=d-0.1;

d=voltageSaw(i);

if mod(i,50)==0

d=5;

end

end



d=5;

for i=1:50

if i<25;

voltageTrim(i)=d-0.25;

else

voltageTrim(i)=d+0.25;

end

d=voltageTrim(i);

end

for i=1:length(voltageX)

writePWMVoltage(a,'D4',voltageX(1,i));

pause(0.2);

rpm = readSpeed(encoder);

voltageX(2,i)=rpm;

subplot(1,2,1);

plot(voltageX(1,1:i));

subplot(1,2,2);

plot(voltageX(2,:));

fprintf('i=%d voltageX=%2.2f hiz=%2.2f\n',i, voltageX(1,i), rpm);

end



for i=1:length(voltageSaw)

writePWMVoltage(a,'D4',voltageSaw(1,i));

pause(0.2);

rpm2 = readSpeed(encoder);

voltageSaw(2,i)=rpm2;

subplot(1,2,1);

plot(voltageSaw(1,1:i));

subplot(1,2,2);

plot(voltageSaw(2,:));

fprintf('i=%d voltageSaw=%1.1f 

hiz=%2.2f\n',i,voltageSaw(1,i), rpm2);

end

writeDigitalPin(a,'D6',0);

writeDigitalPin(a,'D7',0);



ELDE EDİLEN VERİLER







SYSTEM IDENTIFICATION 
TOOLBOX

TRANSFER FONKSİYONU 
ÇIKARTMA







motoraVerilenPWM

EnkoderdenOlculenHiz



Burada kutup ve sıfır 
sayısı seçilerek 

transfer 
fonksiyonunun tipi 

belirlenir.



Bulunan transfer 
fonksiyonu %48.26 
uyum sağladı. Daha 
iyisini bulmak için 

kutup ve sıfır sayılarını 
değiştirebiliriz.



2 kutup iki sıfırdan 
oluşan Tf6 %85.84 ile 

en yüksek uyumu 
sağladı. Ancak kalıcı 
durum hatası yüksek 
görünüyor. Transient

response bakarak 
bunu görebiliriz.



Tf6 ve tf5’in transfer fonksiyonlarını görelim. Modellerin üstüne çift tıklamak yeterli.





SISOTOOLBOX
PID KATSAYILARI 

BELİRLEME



Sisotoolbox’da 1. 
mimariyi seçiyoruz. 

Buradaki C: 
kontrolörümüzün 

trf fonksiyonu, G ise 
sistemimizin 

transfer fonksiyonu. 
Şimdi az önce 

bulduğumuz trf
fonksiyonunu 

buraya aktaralım.



sisotool(G);





Kontrolör
transfer

fonksiyonu.



Elde ettiğimiz 
kontrolör 
transfer 

fonksiyonunu 
dışarıya export

ederek PID 
katsayılarını 
bulacağız.




