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ABSTRACT: NouadayE obotics are wiaety uset
!o artoDare indEoy. Wo,rking of robot s'sl€m ueed in
mnu$rat udts should de syncbronized for fte runnine
of ee p.oc€s regularly. In rhb sysrems D.C.
rDlDmes are used for their easy conFollabiliry
poFnies. ConEol prE€ss of rhe sys€rn is usually
oole Dy mrcrwotrEollels. In this presedarion the
expermenEl rEsulrs.abou auaomadc ryncluonize of
s!€€ds_oftwo difreEn D.C. rnachineg sre invesiigsr€d
laiDg Fuzy Logic Contsol.

r.chi$:
.. Cotr_ sflsz+ Fuzy r_ojit KonEot irteini

olomatik konool sislemlerinde yayg,n oiarat
ktihDlrftatioadr. Ceael ohl?k roborik sistemleri
h{t9ru! ylat 0licl€rinde ororurik konEot irlemi
Cok dnEm tsz8nml$$. Bu gnhelerde qallFn robo sfln
Frqmasr seDl(Ion olfialtdr. Bu nedenlerle bu eibj
siteDlerde 9"1'l." moOrlann hrzlannur senlroniaT
tlnlnasr gok dnem kazanrna-lildr. Sunulan bildidde
t0l96lntel 16 bidik rEflcodendleyici ve Fp300O
Fuzy lSlenci kullanEak farkl iki hrdrki iki mororun
brzbn n i€nronlrttr rnrsl smgtrldnrg ve uyguE-
rnas! ge4lklegfiLnittir.

2sisTEMIN BLoK DiYAGRAMII
D.C. motorun otoElstik h|z ayarlahctstnrn

blok diyagrE$r Sekit | .'de verilrniG. tietirmek
gerekir ki sff0ctli motor hio Fbeke fff,ilirnini
dogrul.tup besleEre saglaysn koplo tipi vey; rindrto
oogrurqrcudaD ve alrca nolora seri bagl lGBT.d€n
oluSmaktadr. Siielni aSfl atrmlardrn korunak ve
akrm 6megi !tn6k ifin motoE sed bagh bi. R
dirEngto akrm Berib€slemesi almmrylr. Ciri$e ol
Tbit.ss.ldanacak hlz lle ayarlanan o hra k rfllaFrnl|I.
Bu iki sinyalin &rk Fuz4 HE Dener[evicisirin
girbine vedlerElq {*qo bu dLELnn g6re orafltrh
orantrl I akmt alhfi. I akrml geri besleme l. akmr
lle kargrla:onlalak Fuzy Akm Denetlevicisinin
gligim verilir. Hrz konr'ot devrEsi hul' gefis cevabl
afmrxla bfiEb€r, motor akrmmr stturlarnak icin
igeride akm kondot sinyati otan (t.),de icerir.
Kontrolu h|zlrJrd|Imak igin akrn denetleyicisini, v
e*q sillrli Vc ile roplsrta ak Vs konFol sinyali elde
@ur.

y, = y + yc.. --- -- --- --.....,.............(I)

Korinls datgs getit )'ap!sB!dE) elde edilen c! sinyali
akrm srnrlamasrodsn ahnan Ac sioyali ile birlirre:

oo = c + Aq ....................-.....-............(2)

sinyalini oluttlrur ki bu rDotora verilecek otsn brz
omnnt belirler,.

3.SlsTEMiN TEORIK incElrlr{Esi:
Frrzzy lojik konrrollu D.C. motonn surekli

falFma rejiminde normallre olunmu9 abm denuerni
atagdari eib i belirlenebitL [2];

t,(pat= ---:-e-- - 2l cosa _ +l...............(3)r rn tEx  rL  3v . )

v,llpr!, = :!- = :-cosa .......--...,--.*-.--....(4)

Bunda;
la-Motolun onal6rDa 6krm!
Vm. A.C. Fbele ge.ilininin repe degeri,
xinotorun reakif direnci (orl)
r. Motorun akifdirenci,
a-T-nin koBlrol a$sl
VC-Hlz don05flr0c[sn 9*rf gerilimi,
Vd- Dogrultucu 9rkgmn ortatsrba gedlimi.

B*leyici Vm gerilimi 6abh alnabitir. Bu
}{lzder dogrulrulmus Vd Beritini kosis0s dslga g4it
teknigi ile Vs tarafindan lineer otarak konEol
edilebilir.

tger IGBT'yi kspep, Dt-Dt diyorlannr
Ei$drlerle degigirsck motoru $rclciz il,rtin noduu ds
Calqtrmak mfmttud0r. B! dmm ifii yul(6xdlki
denklemler sSagtd€.ld sibi'€zhbilh[2l.



,, ( *t = 
h 

- :1",{i r at - cos(+ + a + o1l
y.,!eRt x) = n.EllrA(x),yB(x, ( Biletln irlent)

v r^B( r) = din\[A('),vB(x)l ( Kesi$,n itleni )
-V.y' x ) = I -!! r ) ( Evrik alnaitleni )
Fuzzy bagm! Fi/n.u/, gn! degigkeni F,4/t/ ve

etkD degiskeni Fa/t,/ ise 6u dEumda ftzzy SUP-

MIN (sUPr€mum-M[Nimum) kompozisyonu;

v B( x )= sup, lMtn(v A(t  ) .yR( ' ,u) l  . . . . . . . . . . (8\

geklinde yazabiliriz
Fuzy kurallsnn eirig degiS!.enleri igin

hata(e) ve haranm degitimi (ce), 9*$ degilkedi olarak
molord uygulaiacai< oh') PlvM otaDh! belitren (u)
degigkenleri almmryff.

lki notoiun devi eri arasmdski hdla degeri
et =@arohi foitn0ltl ile i&de edilir. Ku"llstdaki
ikinci giri! degitkeni oledt ce,=en €*r forn0lo ile
hesaplanr ve daha sonra bi! oncak hata degerine o
andaki hata degeri aranr (e-r -eJ.

e. ce. ve u igin iki motorun h|z durumlan
keritla$filarak hElann etitlenebilm*i itin Tablo
I'deki kumitsr '€ztabilir. Tablodski sdzel edketle(
NB: Negatif B0y0k, No:Negatif fr, NK: Neguif
K0e0k. sFisfr, PK:Pozitif K09t& Po:Pozitit otta
ve PB:PozitifB0ylk itudeledne k rt rk d05er.

ciris ve 9*$ degigkcnlerinin, yuksnda

(6)

-!.^1,!-
r ,  )v,

r----i
.L-t I  Iv" =. |  \ , )  .1,.J1*one,_,1 . .

4-T_6p'_E7lI"'\i-* "' v) al
( r  )  /  /0 , \ l-"\;-" -'rj*r|.--,t

Buradag= rpag: sabit oldugundan 0l iletim a96mt

(0<€ <: ) degiSmekle l!'yr degiSerek noror htzhrn

kontrolrnu gergeklettirmek n0mklb olui .
Yukanda g(Ererilenleri incelemek igin deney

s€ti ,aprlm$ ve dsneyler a$agdaki gibi 3 ybntemle
yap m$!r.

l. ( I ) ve (2) denklemlsri g0z 6nthe alnmaclan.
2. (l) denklemi gozsnilne €llBna&&
3. (l) ve (2) denldemlei goz onllne alnamk

Bu bildiride rncak I y6nemi ile yaptln$ deneylerin
sonuglan at&lanmqlr.

$€kil.l.

$ekil I igin;
l -Fuzf Hlz Denedeyicisi.
2-Fuzy Akm Dened€yicisi,
3-HE Gerilim Dotr|l$mcs,
4-Kosir ls Ddga Ge9i5 Yapl!!
s-Fuz? Atr Kotuparzasyonti
GTerikledrs Sinyali 0r€ticisi,
7-SlldlclL
&Motor.
4JUZZY TEMEL-ISLEMLE&
KURALLAR VE TIYELIK
FONKSIYONLARI:

Ategrda bulan ldttrma ve
iJlemleri igir en gok kullerrl4 leireJ
bdgmtlla. b€lirtilr!igir.

b€linilen sozel etiketlere 80r€ ttyelil fonkiyonlan
$ekil 3'de gosteilmi{tir, Crk$ igin kullsrtlan 0yeli&
fonbiyonl6n leknokta olamk belirlenni$ir. qftk[
FP3000 Fuzy itlemci g*rnm itlemil|i bu gekle g6re
gerfekle$imekledir.

Fuz4 ittemcl !2 bit ha$asitetinde i'lern
yaFbilrne 6zelligine sahiptir. DolayBryla gfit ve
Ctkr$ degl$kenlerl igin 0-409? ara3lndski degetlet
i$emciye r€rilebilir. Bu sebepten dolayl sinemden
6lc0len degerlet almd*tan sonm orta d€eri 2M7
olacak (normal olgekte stir nolcast s€kilde qlagdtki
olgeklemeler yaprlr.
cirit iqin:
lnalc. stw = nin stntlnetle$irme

maletnalik3el



Gi'i, atcewene = 2M7 + sir| a"goi , -L!f-
ma&s.3nt

Burada e ve ce ifir ms-ksimum \,e minirnum srnrr
degerleri moronm uls'€bitecegi makimunr ve
mln$n|n$ dtvn d€gerleri ite belirlenir.

- .. FP.30P_ islerncisi netlertirme istemi ifin
agrl* merkezini bulma ydnremini kullanlr.

'  = S;-; ;  -  -  . . . .  . . . . . . . . . . . . . . . . . . re)

S.DENEYSEL QALIgMAT
Ulgulamayr gercrkletrirmek ifin konFol

isleminde Inrel-8ot96 t6 birtft hikrodenelleyici ve
tuz) iSlemlerde (bulan'*lAauma ve nerlesrirme)
Onron-FP3000 Fuzf iSlgrncisi kullantlmFlr 80196
mikrodenellelici i$€risinde uyg lamtar iqin h|ztr
ciriy'Ctkri portlafl zamanlaytc/sayrcl seri haberleg -
me_.ambirirni(Rs232). drfte getristik nod0taronu
(PwM) v€ Anstog- Diiiral doDo*turcu Bibi0nitelerinin bulunmas|ndrn donrnmn azalrn sma
neden ohtr. FP3000 Fuzzy. itterncisi bulan*tasrfina
ve netlesrirme iglemlerini donanm a$lrlEryla yaplF
nm yazrrtmrn azaimesna ve islemlerin daha hdl
gerceklertirilmesine neden olur. Sekll 2.d€ deneysel
galrtma i$in yazlan konrrol algoriEndr gftrerilmiitir.

Atrtath Kaydedidicleri

Zarnanlayrcrlan ganla

Bir Devir lgin
Kesne lstegi
Ol$lurtru?

zamanlaycraan atrnan GGEiigE;;
C6re Hatave H@nln Degitimini

Hesapla

Fuzy lstemciye Y6z

C*anm lttenini Batla

Qrkarun l;terni
Bislmi?

Nedelmit 9&t Degedni Fuz2y
I9lemicide. oku

Motora gdnder

$ekil 3. Uyelik Fonksiyonlsn

><NB NO NK SF PK PO PB
PB NB PO PB PB PB PB PB
PO NB PB PB PB PB PB
PK NB PK PB PB PB
SF NB NB NK SF PK PB PB
NK NB NB NK NK PB
NO NB NB NB NB NB PB
NB NB NB NB NB NB NB PB

Tablo l. Kontrol Kuralan
Deneysel 9al$rD! ronucunda g€kil 4., 5, 6.

aynca 7, 8 'd!ki etsilsr elde edilini$h.
$€kil 4. 5 ve 6'de l. Motor 1024 dev/dk- 2.

Motor 3624 dyldk hDla donmelaedirler. proEa|n
9al'$rnldrkran sonra 2.mororm hlz )€klst'k oialak
1.57 sn sonm l.motodn dnn05 hrzlna etillenrni:tir.
Alflca bu dururnda egri 0zerinde kurallann girij
degitkenleri olan hara ve hata$rn degiiirn eEdlcride
gdsrenlmitrir

Sekil 2. Pr€rarb AltS Diyagarnl
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i,ekil 7'de rnotontr ]tklerunesi ve ).oken
btrkrlmasr dlllumudski etsild gizilmittir. $ekilde
6nce y0ks02 qahtaD molor ),0klendiginde 2.mototuo
h,a2D4 dy/&'d&r 1424 dv/dk'ya d09m0t ve tekru I
snr sorlra 2.motor h'.ar I .nstorm brzna qitlemi5lir.

tekil I'de ise y0kl0 d.mmda galrtan 2.
Moto n y0kl aln&gnda hla aniden 2024 dv/dk'd$
28:14 dv/dk'yq 'tlselmi5 ve tekar 0.61 sn'de 2.motor
hEr oDceki hz deEeri olan 1024 dk/dk')€
esirlemi5tir

.$ekil4.
cn

0

r$
l -e
i , p
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$ekil5

2.S€kil ? ve 8'de gdrtldtrg0 gibi motor jtllendiginde
veya y0k0n[ atlrglnda ya&laftk olaftk I .5 sn'de fuz lar
senktunlasr.
3.HEdan i9 geribeslenesi dahil edildiginde
(l denklemi) senkonlasma sft€si yakla5ft 2 kat
k0tlh[lmtlt oluyor. Aktttr if Seribeslemesi ise
(2 denklemi) mo|oru ve devreyi 49fi shmlam ka$l
sigortalama islemini yerine geririor-.

ts .l& 
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te ltl .!r4 t3t

9€kil 6

iza

; ur.

t@t
..d oja qta li, rJa t4. tiia alJ {,f lrt i:rt
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$ekll7
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LHtzlao seikolls$nlan her iki motorun hu
kofiDl nu irc€lemek igin y0kslz ve ylklo durumdlti
coklu d€nsreler sistEDiD kusu.suz @Jr5'hasinr
gosterir.
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