dSPACE ile PID DC Motor Kontroli



1.SIMULINK DIYAGRAMININ OLUSTURULMASI

1.1)MATLAB ‘i acin.Bir siire bekledikten sonra asagidaki ekrani géreceksiniz:

) Select dSPACE RTI Platform Support

dSPACE Real-Time Interface (RTI) iz installed for several hardvare platforms
Please select which specific RTl=xococs platform support you wish to use nove.

TP
You can change to another RTI platform support &t any time by using the RTlocoe command
For example, to change to RTH1 04 (platform DS1104) type at the MATLAE promgt

== il 104

[[] Do ot show this disiog again

[ RTHO0S I [ RTI1 006 I [ RT103 ] [ RTH104 I [ RTI401 ]

Sekil 1.1
RTI1104 segenegini tiklayin.

1.2)Bir Simulink dosyasi agin , PID veya benzer bir ad vererek kaydedin. MATLAB
“current directory” ile bu dosyanin kaydedildigi dizinin ayni1 olmasina dikkat edin .

Asagidaki Simulink diyagramini olusturun:
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ENCODER
MASTER SETUF

D51104ENC_SETUF I@
ine Wfave

DF1104ENC_POS_C1

Ready 100% |T=0.00 odel

Sekil 1.2

1.3)Diyagramda dSPACE RTI kiitiiphanesinde bulunan ENCODER MASTER SETUP
blogunu yerlestirdikten sonra {izerine tiklayarak kullandiginiz enkoder tipini secin.

(Bu deney i¢in enkoder tipini “single -ended” olarak se¢in). DS1104 enkoder blogunu
tiklayarak kullandiginiz enkoder kanalini se¢in.DAC blogunu tiklayarak kullandiginiz
kanal1 se¢in.

1.4)Simulink menii ¢ubugundaki Simulation—=>Configuration Parameters—> Solver
penceresinde  asagidaki resimde goriilen diizenlemeleri yaptiktan  sonra,
Simulation—>Configuration Parameters—> Interface penceresinde “interface” segcenegini
“External mode” olarak degistirin.Simulink model penceresindeki interface modunun
da “External” olmasin1 saglayin.



*: Configuration Parameters; PID/Configuration (Active)
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2.DERLEME veYUKLEYIP CALISTIRMA

2.1)Simulink modelini CTRL+B ile derleyin.

2.2)dSpace ControlDesk ‘i agin.File>New Experiment segmesine tiklayin(Sekil 2.1).
Acilan pencerede dosyaya bir ad verin.Dosyaya ad verdikten sonra “Working root”
satirina tikladiginizda “home directory” ve sizin deney isminize bagl otomatik bir ad
olusacaktir(Sekil 2.2).”0OK” dedikten sonra mutlaka “Save” edin.File>Open Variable
File segmesini tiklayarak(Sekil 2.3) “Home directory” altindaki PID.sdf dosyasini
se¢in.ControlDesk caligma alaninin altinda PID.mdl dosyasinda kullanilan degiskenler
ve parametreler goriilebilir hale gelecektir(Sekil 2.4).Bu degisken ve parametreler
“siirtikle-birak” metodu ile ControlDesk GUI elemanlarina baglanir(data connection).

2.3)File>New-> Layout segmesine tiklaym(Sekil 2.5).”Home directory” altinda “Save
“ edin.Layout goriinlimiinii Sekil 2.6’daki hale getirin.Ara¢ ¢ubugundaki “Virtual
Instrumentations” segmesinden Kp,Kd ve KI degiskenlerini manipule etmek amaciyla
“Numericlnput” ikonunu ¢ift tiklayin ve layout iizerine ii¢ adet ayn1 GUI elemanini
¢izin.Kp ,Kd ve KI degiskenlerini bu elemanlara baglayin.
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Sekil 2.1



8)Ekranin sag tarafindaki ara¢ cubugundan(Control Selector) Data Acquisition
segmesini tiklayin.CaptureSettings elemanini layout iizerinde ¢izdikten sonra iizerine
tiklayin.Capture:PPC-pid-HostService sec¢eneginin pencere satirinda goriilmesini
saglaym(otomatik olarak yazihidir).Plotterarray ‘i tiklayarak plotter ¢izin.igine
tiklayarak ayarlarim1 ve goriinimiinii diizenleyebirisiniz.Ekranin altinda daha once
actigimiz pid.sdf degisken dosyasindaki hata (error) degiskenini siiriikle birak metodu
ile plotter y eksenine baglayn.

9)Menti ¢ubugundan Start Simulink Simulation(Reload Application) ikonundan
simulasyonu  baglatip  durdurabilirsiniz.Insrumentation=> Animation Mode ile
simulasyon degigsken ve parametrelerini gézlemleyebilir ve degistirebilirsiniz.Layout’a
yeni GUI elemani eklemek veya GUI’de bir degisiklik yapmak i¢in Edit Mode’ a
gecin. Sekil 2.7 ‘de simulasyonun ¢aligsmasi goriilmektedir.

New Experiment X]

Experinent name: [ oxperimentt

Working ract: | Ci\Program FilesiMATLAB\RZ00EbIWorKiexperiment 1]

version: [T 0 Create Subfokders. .
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Sekil 2.2
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Sekil 2.3



Lo WA il mET

‘maA 47 K

[y " e

[TTTTET T Cog Vorwee . weeter T 0 Satncton ], pesgeam e matlah a0 moth pl st |

Par vy, o 1

Sekil 2.4
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Sekil 2.5
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Sekil 2.6
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For Help, press F1.




