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4. Uygulamalar
4.1. Acik-Kapah Kontrol

Asagidaki adimlan takip ederek deneyi gergeklestiriniz. Deney sonuglarini ve gerekli

notlari belirtilen kisimlara yaziniz.

1. Arduino editoriinii aginiz ve Sekil 4’deki kodu yaziniz.

2. Sekil 4’deki kodun 13. satirmmi1 int Ref = 2000; olarak degistiriniz.

3. VYiikle butonuna basarak kodu islemciye ylikleyiniz.

4. MATLAB editoriinii aginiz ve Sekil 6°daki kodu yaziniz.

5. Sekil 6°daki kodun 4. satirindaki S1 = serial('COM6', 'BaudRate’',9600);
port numarasin1 mikrodenetleyicinin bagli oldugu port numarasi ile degistirmeyi
unutmayiniz.

6. Run butonuna basarak kodu calistiriniz.

7. Hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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8. Sekil 4°deki kodun 13. satirm1 int Ref = 3000; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
9. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu ¢alistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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10. Sekil 4’deki kodun 13. satirm1 int Ref = 4000; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
11. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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4.2. Oransal Kontrol

Asagidaki adimlart takip ederek deneyi gergeklestiriniz. Deney sonuglarini ve gerekli

notlar belirtilen kisimlara yaziniz.

1.
2.

Arduino editoriinii aginiz ve Sekil 5’deki kodu yaziniz.

Sekil 5’deki kodun 20. satirmi1 float Kp = 1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.

MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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4. Sekil 5°deki kodun 20. satirim1 float Kp = 10; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
5. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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6. Sekil 4°deki kodun 20. satirm1 float Kp = ©.1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
7. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu ¢alistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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4.3. Oransal Integral Kontrol

Asagidaki adimlar takip ederek deneyi gerceklestiriniz. Deney sonuclarini ve gerekli
notlar belirtilen kisimlara yaziniz.
1. Sekil 5°deki kodun 20. satirm1 float Kp = 1; olarak degistiriniz.
2. Sekil 5’deki kodun 21. satirmi1 float Ki = 1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
3. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu ¢alistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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4. Sekil 5°deki kodun 20. satirin1 float Kp = 0.1; olarak degistiriniz.

5. Sekil 5’deki kodun 21. satirmi1 float Ki = 1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.

6. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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7. Sekil 5°deki kodun 20. satirmi float Kp = 1; olarak degistiriniz.

8. Sekil 5°deki kodun 21. satirmi float Ki = ©.15; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz.
9. MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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4.4. Oransal Integral Tiirev Kontrol

Asagidaki adimlan takip ederek deneyi gerceklestiriniz. Deney sonuglarini ve gerekli
notlar1 belirtilen kisimlara yaziniz.

1. Sekil 5’deki kodun 20. satirnm1 float Kp

2. Sekil 5’deki kodun 21. satirmi1 float Ki

1; olarak degistiriniz.

1; olarak degistiriniz.

3. Sekil 5’deki kodun 22. satirm1 float Kd = 1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz
4. MATLAB editoriinii a¢iniz ve Run butonuna basarak kodu ¢alistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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Sekil 5°deki kodun 22. satirm1 float Kd = ©.1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz (Kp = 1, Kj = 1 ve Kq = 0,1).
MATLAB editoriinii aginiz ve Run butonuna basarak kodu calistiriiz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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Sekil 5°deki kodun 21. satirmm1 float Ki

0.1; olarak degistiriniz ve kodu
islemciye yiikleyiniz (Kp = 1, Kj = 0,1 ve Kg = 0,1).
MATLAB editoriinii ag1 n1z ve Run butonuna basarak kodu ¢alistiriniz. Elde ettiginiz

hiz-zaman grafigini ¢iziniz ve yorumlayiniz.
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5. Degerlendirme
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