ARMATUR KONTROLLU BIR DC MOTORUNUN ACSL

SIMULASYONU

Mustafa POYRAZ*

1. GIiRiS
Dogru akim motorlarinin sanayide ve 6zellikle kontrol
muhendisliginde uygulama alanlar oldukca yaygindir.
Teknolojiye bagli olarak DC motorlarda ve bu motorlarin
birlikte kullanildi§i diger sistemlerle beraber gecici ve
surekli rejim davraniglarinin incelenisi 6nemlidir. Buda
genellikle sistemin diferansiyel denkleminin elde edilme-
si ve bu denklemin bilgisayara ¢ézduriilmesi seklindedir.
Tek basina bir DC motoru bu sekilde incelemek avantajh
olabilir. Ancak motora bagka sistemlerin de (Kontrolor
gibi) eklenmesi durumunda sistemin durum degismesi
uzun iglemler sonucunda ortaya cikar. Bununla birlikte
butun ara degigskenleri de dogrudan inceleyemeyiz. Bu
nedenle karmasik yapili sistemlerin dinamik dav-
raniglarini inceleyebilmek icin yaziimi uzun ve yorucu
programlar yerine, yazilimi kisa ve kolay olan simmulas-
yon dilleri dizayncilar acisindan tercih edilir. Bu dillerin
bashcalari; CSMP, CSMP Ill, DSL, CAMP, ACSL gibi dil-
lerdir (1,2).

2. ACSL SIMULASYONU (1)

Advenced Continuous Simulation Language (ACSL) din-
amik sistemlerin similasyonu icin gelistiriimig bir dildir.
Zamana bagh lineer ve lineer olmayan diferansiyel denk-
lemlerin ¢c6zimi veya transfer fonksiyonlari igin uygun
bir dildir. Tipik uygulama alanlari; kontrol sistemi ta-
sarimi, kimyasal islem tanimlari, gudimli mermi, aircraft
similasyonu veya sivi akigl ve isiI transferi analizleridir.
Program hazirlanmasi blok diyagrami baglantilarindan
alisilmis Fortran deyimlerinden veya her ikisinin karisi-
mindan olabilir(1).

Blok diyagrami veya isaret akis diyagramindan ACSL
simulasyonu programi yapabilmek icin, blok diyagramin-
daki bloklar icerisindeki transfer fonksiyonlarini carpan-
lara ayirarak en az ikinci dereceye indirgeyerek yazil-
masi gerekir. ikinci ve daha agag dereceden sistemlere
karsi disen bazi énemli deyimler Tablo-2-1. de goril-
mektedir(1). Bu deyimleri ve blok diyagrami baglantila-
rini da gozoénine alarak program yazilir.

Tabta-2.1. Bazi ACSL deyimleri

Deyim Fonksiyon

REALPLY (P, X, Ic) oo _v0)=lk
X Ps+1
y PI*1

LEADLAG (P, q. X, lc) —= i YO- ey —
X qs+1

CMPXPL (P, . X. iC,.

lc,) =——e——;
i x - Ps st
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3. ARMATOR KONTROLLU DC MOTORUNUN
ESDEGER DEVRESI ve BLOK DIYAGRAMI

Armatir kontroli DC motorunun esdeger devresi sek.3.1
deki gibidir(3,ﬁ4).
a

Sek.3.1. Armatiur kontrolli DC motorunun esdeger
devresi

Burada If= sb. alinarak elektrik ve mekanik devrelere
iliskin ilgili bagintilar s-domeninde yazilip.fonksiyonel
biy.uklukler bu denklemlerden cekilerek sistemin blok

diyagrami modeli sek.3.2 deki gibi bulunur(3).
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Sek.3.2 Armatirkontrolli DC motorunun blok diyagrami

Armatir devresindeki La endiktansini ihmal ederek blok
diyagramindaki DC motorunun ACSL simiilasyonu
programi, Ra=1 ohm, Ka=0,350 Nm/A, B= 0,30 kg-m,
J=1,50 kgm?®, «,=0,35 Nm/A, Ea=40 volt icin asagidaki
gibi olup, program ciktilari ekteki gibidir.

PROGRAM THE SIMULATION OF DC MOTOR

DEFINE ALL THE PRESET VARIABLES"

CONSTANT Ka-0,350 ,Kb-0,350 ,B=0.30
CONSTANT Ra»1 ,J-1,50 ,Qz=0
CONSTANT WZ-0 .TF-9.9 ,Ea=40
CONSTANT CINIT-0.5

............. THE SIMULATION OF DC MOTOR EQUATION"

E -Ea-Xp

la - E*Kb - ka

Xp =W*Kb

F = Ka*la

W -1/B*REALPL (B/J, F Wz)
Q - INTEG (W, Qz)

“““““““““““““““ DEFINE STOPPING CONDITION"
TERMT(T.GE.TF)

END$" OF PROGRAM"

//G.SYSIN DD*

SPARE

SETTFTLE - "THE SIMULATION DC MOTOR PROBLEM"

S TCWPRIN-72 ,DIS=9 $" FORCE 3 COLUMN OUTPUT
WIDTH"
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OUTPUTT,Q,W,la, "NCIOUT-5 $"DEFINE LISTTO BE"
PREPART,Q,W,la $"PRINTED DURING RUN"

START $"DEFINE LIST TO BE SAVED FOR LATER USE"
PLOT QW $"PLOT AS FUNCTKDN OF TIME"

PLOT la,Q $"PLOT AS FUNCTION OF TIME"

SPARE

STOP

STOP

4. SONUCLAR VE TARTISMA

Program, blok diyagraminda verilen s-domenindeki fonk-
siyonlar esas alinarak yaziimis ve ciktilar t-domeninde
elde edilmistir. Ayrica la(t) ile Q(t) ve W(t) ile Q(t) za-
manin fonksiyonu olarak ayni zaman ekseninde cizdi-
rilmistir. BOylece dedigkenlerin biribirlerine gbre gegcici
rejim cevaplar acikca gosterilmistir. Ayrica kisa bir prog-
ramla hem c¢6zim yaptirmak hem de grafik cizdirtmek
suretiyle biylk bir kolaylik saglanmis olur.

Burada hernekadar alcak dereceli bir sisteme iliskin mo-
tor 6rnegi Uzerinde durulmus isede, yuksek dereceli sis-
temlerde bu programin avantaji daha bariz goérulir.
Bdylece tasarimci zamaninin blydk bolimini program-
lamaya ayirmaktan kurtulmus olur.
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