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Oz

DC motorlar giinlimiizde bircok alanda kullanilmaktadir. Bu ¢alismada DC motor hizinin Matlab ile
denetlenmesi amaglanmuigtir. Sistemin tasariminda Arduino Uno mikrodenetleyici kartt kullanilmigtir. Arduino
Uno, Matlab’dan aldig1 hiz verisine gére PWM g¢ikisini belirler bdylece motor siiriiciisiiniin giicii ayarlanir.
Denetleyici olarak PID kullanilmistir. Sonuglardan goériilecegi tizere motor hizi PID ile bilgisayar destekli olarak
kontrol edilmistir. Gergeklestirilen bu ¢alisma kontrol egitimi agisindan da verimli olacagi diisiiniilmektedir.

Anahtar Kelimeler: PID denetim, DC motor, seri haberlesme

Computer Aided DC Motor Speed Control

Abstract

DC motors are used in many areas today. In this study, it is aimed to control the DC motor speed with Matlab.
Arduino Uno microcontroller card is used in the design of the system. The Arduino Uno determines the PWM
output according to the speed data it receives from Matlab, so the output of the motor driver is set. PID is used
as controller. It can be seen from the results, the motor speed is controlled by PID with Matlab. This study could

be efficient in terms of control education.
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1. Giris

Bir DC motorun ger¢cek zamanl hiz denetimi
birgok alanda istenen bir fonksiyondur.
Glinlik hayatta karsimiza ¢iktigi  gibi
endiistride yiiksek giic gerektiren birgok
alanda kullanilmaktadir. DC motorlar gii¢
elektronigi devreleri ile kontrol edilebilir.
Fakat boyle bir sistemin tizerinde degisiklik
yapilmas1 kolay degildir. Bu tarz sistemler
yazilim 1ile birlestirildigi zaman ¢ok daha
esnek olabilmektedirler. ~ Ornegin, kimya
alaninda kullanilan karistirmali tank reaktor
(Continuous  Stirred — Tank Reactor)
sisteminde farkli zamanlarda, farkli hizlarda
karistirma yapmasini arzu ettigimizde bunu
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bir bilgisayar yardimiyla yapmak c¢ok daha
kolay olacaktir. DC motorlarin PID ile hiz
denetimleri hakkinda yapilmis bir¢ok ¢alisma
bulunmaktadir. 2001 yilinda yapilan bir
calismada, Matlab kullanilarak elde edilen
katsayilar bir sayisal isaret denetleyicisinin
assembly kodlarina yerlestirilerek, PID
denetimi ger¢ek zamanli olarak saglanmistir
(Tang ve Chassaing, 2001). 2012 de yapilan
bir calismada Bulanik-PID kontrol fircasiz
motorlar i¢in incelenmistir (Fan ve Zhu
H,2012). DC motor kullanilarak bulanik
mantik ve PID kontrol ¢alisilmistir (Gubara
vd.,2016; Almatheel ve Abdelrahman 2017).
PID denetleyiciye dayali olarak, dc motor hiz
kontroliinde optimizasyon teknikleri {izerine

920


https://orcid.org/0000-0002-3188-8116

Bilgisayar Destekli DC Motor Hiz Denetimi

bir ¢alisma yapilmistir (Suman and Giri |,
2016). Yine dc motor iizerine yapilmis farkl
calismalar Viola vd. (2017), Postalcioglu ve
Aligiroglu (2018)’ de goriilmektedir.

1.Arduino, DC motordan
gelen hiz verisini alir ve
MATLAB'a yollar.

3. Arduino, MATLAB'dan gelen
hiz verisine gére motorun hizini
ayarlar. Boylece motor istenen
hizda donduiriilmiis olur.

2. Materyal ve Metot

Calismada seri haberlesme ile dc motor hiz
denetimi PID denetleyici kullanilarak Matlab
ortaminda gerceklestirilmistir. Sistemin temel
yapist Sekil 1°de verilmistir.

2. MATLAB, kullanic tarafindan
istenen referans hiz ile olgiilen
hizi karsilastirir ve buna gére bir
cikig tretir.

Sekil 1. Sistemin temel yapisi

Sistemin arayiizi Matlab-Gui ile
hazirlanmistir ve Sekil 2’de verilmistir.
Arayiize Kp, Ki, Kd degerleri ve motorun
yerlesmesi istenen hiz girilir. Matlab bu
katsayilart alir ve PID denklemine yerlestirir.
Daha sonra {irettigi kontrol sinyalini
Arduino’ya, Arduino da motor siiriiciiye
gonderir. Motor kontrol sinyaline gore bir
hizda donmeye basladiktan 1 saniye sonra
Arduino motorun yeni hizin1 okur ve Matlab’a

gonderir. Matlab, bu yeni hiz ile istenen
referans hiz1 karsilastirir ve hatay1 hesaplar.

Eger arka arkaya iki hata degeri sifir
Olciilmiigse, sistem istenen hiza yerlesmis
demektir. Program o6l¢tiigii hiz verilerini
grafige doker ve c¢alismayr durdurur.
Katsayilar panelinden uygun parametre
degerleri Kp,Ki,Kd atanir.
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Sekil 2. PID denetimi i¢in kullanici arayiizii
Ortada bulunan panel kisminda ise, basarak da sistemin calismasina ait talimatlar

sistemimizin yerlesmesi istenen hiz segilir.
Sag kisimda bulunan panelde ise, zamanlayici
modiillii  istenirse  acilip  kapanabilir.
Zamanlayici modiilii ile sistemin g¢aligmasi
icin istenen siire saniye cinsinden girilir. Bu
siire icerisinde eger sistem istenen hiza
yerlesirse program g¢alismay1 durdurur ve hiz
zaman grafigini ¢izer. Eger yerlesmez ve
zaman dolarsa, yine ayni sekilde program
calismay1r durdurur ve grafigi cizer, daha
sonra kontrolii tekrar kullaniciya verir.

Motor calistirilmadan Once seri haberlesme
veri akiginin agilmast gerekmektedir. Bunun
icin Akisi A¢ tusuna basilir. Eger Arduino
Uno’nun bilgisayar ile fiziksel baglantisi
kesilecek veya Arduino Uno bastan
baslatilacak olursa, onceden Akisi Kapa
butonuna basilarak baglantinin gilivenli bir
bicimde kapatilmas1 gerekmektedir. Aksi
takdirde arayiiziin kapatilip tekrar agilmasi
gereklidir. Biitiin parametreler ayarlandiktan
sonra Calistir butonuna basilarak sistem
calistintlir.  Kullanma Talimatlar: butonuna

kisaca goriilebilir.

3. Bulgular

Sekil 3’de Bilgisayar destekli dc motor hiz
denetimi uygulamasi goriilmektedir. Arduino
Uno, bilgisayar ile veri aligverigi yapmaktadir.
Arduino-Uno, bilgisayarda tretilen kontrol
sinyalini seri haberlesme ile alir. Daha sonra
bu sinyali, motoru siiren giiriiltiilii devre ile
Arduino’nun bulundugu devreyi elektriksel
olarak 1izole eden optokuplorlere yollar.
Optokuplorler de bu sinyali motor siiriiciiniin
hiz ve yon denetimini yapan uclarmna iletir.
Motor yeni hizinda dénmeye baglar, sensor de
motorun her c¢eyrek doniisiinde Arduino
Uno’daki saya¢ degiskenini 1 arttirir. Her
saniye bilgisayardan yeni veri geldiginde ise
sayactaki say1 bilgisayara iletilir ve sifirlanir.
Uygulama devre semasi sekil 4’de verilmistir.
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Sekil 3. Bilgisayar destekli dc motor hiz denetimi uygulamasi
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Sekil 4. Seri haberlesme ile dc motor hiz denetimi i¢in devre semasi

PID denetim i¢in K, Kive Kq degerleri sekil
2’de  gosterilen  araylizden

girilmistir.

Sonuglar sekil 5’de verilmistir. Sonuglardan
goriildiigi iizere, P, PI, PID denetiminin
sistemin cevabina etkileri g6zlenmektedir.
DC motorun bilgisayar destekli kontrolii insan
hatalarin1 ortadan kaldiracagi gibi kontrol

egitimi agisindan da bu tarz bir sistemin
kullanim1 oldukg¢a faydali olacaktir.
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a) P Denetim

b) PI Denetim

c) PID Denetim

Sekil 5. DC motor i¢in P,PI,PID denetim sonuglari

4. Sonuc¢

Calismada bilgisayar destekli DC motor
hizinin denetlenmesi amagclanmustir.
Tasarlanan ~ sistemde ~ Arduino ~ Uno
mikrodenetleyici karti ve Matlab
kullanilmistir.  Denetleyici  olarak  PID
kullanilmistir. Sonuglardan goriilecegi lizere
motor hizi PID ile bilgisayar destekli olarak
kontrol edilmistir. Gergeklestirilen bu ¢alisma
ile kontrol egitimi agisindan da uygulamali
anlatim i¢in verimli olacagi diisiiniilmektedir.

Sonraki ¢alismalar i¢in ise sisteme ariza tespit
modiilii eklenmesi planlanmaktadir. Asiri
1sinma, asirt akim, sensOr arizalar1 vb.
durumlar olustugunda arayiiz iizerinden
kullanici ile haberleserek sistem daha giivenli
hale getirilebilir. Ayrica sistem, internet
iizerinden haberlestirilerek de kullanima
sunulabilir.
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