SIMULINK DERSLERI

SIMULINK KULLANIMI:

Model olusturmak 2( Basit bir oransal denetleyici tasarimi)

Bu yazimizda Simulink'i kullanarak basit bir otomatik kontrol sisteminin
simulasyonunu yapacadiz.Boylelikle temel Simulink kullanimini da gérmis olacagiz.

Simulink’i galistirmak igin dncelikle MATLAB'i galistiralim.Simulink’i MATLAB arag
cubuklarindaki Simulink simgesine tiklayarak ya da komut satirina simulink yazarak
calistirabiliriz.
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Simulink'i calistirdiimizda karsimiza Simulink Kittphanesi gelecektir.Simulink
bloklari bu kitliphanede kategorilere gére ayrilmis olarak bulunmaktadir.
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Simulink Kiitliphanesi

Simulink Kitiiphanesinin file menisiinden New/model segcenedine tiklayarak yeni
bir Simulink ortami agalim.Simulink otomatik olarak untitled* adinda bir sayfa



acacaktir.ismin yanindaki * isareti heniiz Simulink sayfamizi kaydetmedigimizi
belirtiyor.
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Simdi kitiphanemizdeki sources béliminde bulunan step adli bloga tiklayip
Simulink sayfamiza surikleyip birakalim.Bunu sistemizin adim fonksiyonu cevabini
bulmakta kullanacadiz.
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Simdi de continous kategorisinden Transfer fcn blogunu ,sinks béliminden de
scope blogunu Simulink sayfamiza slrtkleyip birakalim.Sira geldi baglantilar
yapmaya... Farenin imleci bloklarin uclarindaki gikintiya getirdiginizde + isareti
seklini aldigini goreceksiniz.Step fonksiyonun gikisina fareyi gotirip tiklayarak ortaya
cikan yolu transfer fonksiyonunun girisine surikleyip ilistirin.Once kesik kesik
goriinen gizginin keskin bir hal aldigini géreceksiniz.Ayni islemi transfer fonksiyonu
ile scope blogu icin de uygulayin.Resimde gorilen sistemi elde edeceksiniz.
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Transfer fonksiyonu bloguyla istediginiz transfer fonksiyonunu Pay
polinomu/Payda polinomu seklinde olusturabilirsiniz: Transfer bloguna gift
tikladiginizda transfer blogunun parametre diyalog kutusu acilacaktir:



E! Block Parameters: Transfer Fcn E]E]

Transfer Fcn

b atri exprezzion for numerator, vector expression for denominator. Output width
equals the number of rows in the numerator, Coefficients are for dezcending powers of
=

Parameters
Murneratar:
I
Denominatar:
1

Abzolute tolerance:
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MATLAB'de genel olarak polinom tanimlama su sekilde olmaktadir:

Orn: s~A3+3*s"2+s+4 ===> [1 3 1 4]

sN5+s72 ===>[10010]
Gorduguniaz gibi polinomlar katsayilarini bir vektor biciminde yazarak
tanimliyoruz.Olmayan terimlerin katsayilarina 0 yaziyoruz.

Transfer fonksiyonu blogunun num ve den parametreleri ,transfer fonksiyonun pay
ve payda polinomlaridir.Bu polinomlara istediginiz dederleri yukaridaki bicimde
yazarak istediginiz transfer fonksiyonunu elde edebilirsiniz.Biz bu 6érnegimizde
1.dereceden bir sistemle calisacagimiz igin bu dederleri oldugu gibi birakiyoruz.

Step fonksiyonu bloguna tiklayarak parametre ayarlarini yapacagimiz diyalog
kutusunu agalim.Step fonksiyonunun temel parametreleri su sekildedir:
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Step
Output & step.

: Parameters
Step time:
1
Initial walue:
|o
Firal value:
1
Sample time:;
i

¥ Interpret vector parameters as 1-D

l¥ Enable zero crossing detection
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Step time(Adim zamani - saniye):Step fonksiyonun deder degistirecedi zaman
Initial value(Baslangic¢ degeri):Step fonksiyonunun baslangic degeri
Final Value(Son Deger):Step fonksiyonun adim zamaninda alacadi son deder



Bu degerlerden istediginizi degistirerek degisik denemeler yapabilirsiniz.Simdi
baslangic degerini 0,son dederi de 1 alarak 1.dereceden sistemimizin cevabini
scope'da gozlemeyelim.Simulasyonu cgalistirmak igin Simulink araggubugundan

similasyonu baslatma butonuna 4 tiklayin.

Time offset. 0

Resimde sistemimizin agik cevrim adim fonksiyonu cevabi
gorilmektedir.Gordluginlz gibi sistemimiz 6.saniyeye yakin bir zamanda 1 degerini
almaktadir.Simdi sisteme geribesleme ekleyerek yeniden g6zlemleyelim.Sistemin
cikisindan alacagimiz sinyali giristen gikararak sisteme girecegiz.Sisteme geri
besleme eklemek igin step fonksiyonundan sonra bir toplama blogu kullanmamiz
lazim.Bunun igin Simulink kittiphanesinden Math Operations bdlimuinden Sum
(toplama) blogunu strikleyip Step fonksiyonunun yanina birakin.Ardindan toplam
bloguna cift tiklayarak parametre penceresini agin.Orada bulunan list of signs adli
bélimdeki iki ++ isaretinin sondakini silerek eksi yapin (+-)

El Block Parameters: Add
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Add or zubtract inputz. Specify one of the following:

a] string containing + or - for each input port, | for spacer between ports (e.g.
+H-++]

b) scalar >= 1. & value > 1 sums all inputs; 1 sums elements of a single input wector

] Signal data types

lzon shape: | rectangular ﬂ

Lizt of signz:

|++

Sample time (-1 far inherted):
|1
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Onceki baglantilari koparmak icin sinyallerin izerine tiklayip segili hale getirin ve
delete tusuyla onlar silin.Step fonksiyonunu sum blogunun + girisine bagliyoruz.Eksi
girisin tzerinde fareyle tiklayip gikisa dogru surlkleyerek scope'a giden sinyal lizerine
yapistirilyoruz.Sistemimiz sekildeki gibi gérulmelidir:
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Step 51
Add Transfer Fon Scope

Bu sistemin cevabini gérmek igin similasyonu cgalistirin ve scope cift tiklayin:
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Goraldigu gibi sistemimizin daha hizli bir sekilde girise tepki géstermistir.Bu
geribesleme kullanmanin bir avantajidir.Ancak goérildigu gibi sistem kararli duruma
gectiginde giriste vermis oldugumuz 5 dederine degil,2.5 dederine
oturmustur.istedigimiz 5 dederine oturmasi icin sisteme bir de kazang blogu
ekleyelim.

Kazang icin Simulink kitiphanesinden Math Operations béliminden Gain
bloguna alarak modelimize ekleyelim.Gain blogunu Sum blogu ile transfer fonksiyonu
arasina ekleyin.Gain blogunun yaptigi islem sadece giriste aldigi dederi iginde
bulunan gain(kazancg) kaysayisi ile garpmaktir.Sistemimizin son hali asagida
gorilmektedir:
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Add zain Transfer Fon

Scope

Gain bloguna cift tiklayarak blok parametreleri diyalog kutusunu acin.Buradaki
gain bélimundeki sayiyr 30 yapin*.Ardindan diyalog kutusuna OK diyerek

similasyonu cgalistirin.Sistemimizin cevabi su sekilde olacaktir:

0

Goraldigu gibi sistemimiz giriste verilen 5 dederine hizli bir sekilde
oturmustur.Burada yapmis oldugumuz basit P (proportional- oransal) kontrol
sistemimidir.Ayni zamanda Simulink'in kullanimini da gérmus olduk.Siz de kendi
kendinize degisik sistemlerin cevaplarini izlemek icin degisik denemeler
yapabilirsiniz.Hepinize kolay gelsin
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