MEKATRONIK MUHENDISLIGi BOLUMU
OTOMATIK KONTROL-2 DERSI
UYGULAMA ODEVi

Bazi 6nemli hususlar:

Degerli arkadaslar,

Uygulama 6devinizde veri toplarken motora bir yiik bagl olmasi gerekiyor.
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Yiik1 sizin tarafinizdan belirlenmelidir. Yiik torku birimi N.m ‘dir. Bu nedenle, negatif ve nispeten kiiclik degerlerde
olmahdir. Eger fazla bilylk yiuk degerleri secerseniz motor hiziniz negatif cikar. Yani ters yonde doner. Rastgele
degerler, rampa veya basamak olabilir. Voltaj girisinde kullandiginiz dizi uzunluguyla ayni uzunlukta olmaldir. Burada
yuk kullanmamizin sebebi ise; transfer fonksiyonunu bulurken eslesmenin %100 ¢ikma-ma-sidir. Eger yiik kullanmazsak
kullandigimiz yazilim bir similasyon oldugu igin hicbir kayip olusmuyor ve eslesme %100 gikiyor. Bu durumda bir PID
denetleyiciye de ihtiyacimiz olmuyor.

Size verilen giris voltaji formlari (basamak+rampa, rampa+sinis, basamak+sinls vb.) veri toplama asamasinda
kullanilacaktir. Asagidaki resimde 12V motor voltaji icin 6rnegi gosterilmistir.

Veri Toplama Asamasi Giris Voltaji

. ‘ Voltajgiyis (V) Huzgs (d/dk)
‘ DC Motor R

L

Voltaj

0
0 10 20 0 40 s0 &0 70 00 0 100
Zaman (sn)

Sinlis+rampa

Odev kapsaminda énemli olan sizin “system identification toolbox” ve “pid tunning” kullanarak buldugunuz kp, ki ve
kd katsayilaridir. Bu katsayilari asagida isaretli denetleyicide kullanacaksiniz.

(AN _—
Current Sensor

Repeatin
Sequence Controlled Voltage
Stair2 PID(s) @ Source [

[

L4

‘ ‘ fix)=0 .—17 Me

— Electrical Refen o




Bazi sunumlarda, yukarida anlatilan kp, ki ve kd seceneklerinin degil “PID Controller” blogunun “Tune” se¢eneginin
kullanildig1 gorilmastiir. Tune secenegi kullanil-ma-yacaktir. Yani asagidaki secenek kullanilmayacaktir.
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ontroller parameters

ource: | internal

roportional (P): |0.0238582016386951

Ttegral (I): |0.0463253073960844 (5| [ use 1*Ts (optimal for codegen)
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erivative (D): |0.D'D28-D331298338622

AN IE

ilter coefficient (N): |592.967645489559 |[i| 1 use filtered derivative

utomated tuning

elect tuning method: | Transfer Function Based (PID Tuner App)

Enable zero-crossing detection

Odev sunumlarinin yiiz yiize yapilmasindan vazgegilmistir. Odevler 16.06.2024 tarihine kadar UES sisteminde agilan
odev-sinav yikle béliimiine ylklenecektir. Tim simulink projeleriniz ¢alisir durumda olmalidir.

Yiklenecek dosyalar:
1.) *.slx simulink projesi

2.) pdf formatinda raporunuz

3.) Giris voltajiniz (basama+rampa, sinlis+trampa vs.) — Bu dosya *.mat uzantili sekilde olabilir. Matlab Uzerinden

workspace’de sag tik ve “Save” secerek alabilirsiniz.



