FIGES Yazilim Uriinleti

FIGES A.S. 1990 yilindan bu yana 6ncilik ettigi ileri mihendislik
teknolajileri alaninda bugiin itibari fle 80 personeliile ulusal ve uluslararasi
Savunma, Havacilik ve Otomotiv Sanayi firmalarinin AR-GE ve UR-GE
béliimlerine ileri miihendislik hizmetleri, danismanlik, egitim ve ilgili
yazilim {rlinleri vermektedir.

FIGES A.S.. cesitli disiplinlerde uzmanlasmis kalifiye ve esnek yapidaki
milhendisk kadrosuyla hava, kara ve deniz uygulamalarinda asagidaki
alanlarda ileri miihendislik cozimleri sunmaktadir:

Tasarim ve Niimerik Analizler:
*Tasanm /CAD

*Mukavemet ve Yorulma Analizleri
*Akiskanlar Mekanigi Hesaplar
*Mekanizma Dinamigi Hesaplari
*Patlama, Sok ve Carpisma Analizleri
*Titresim Analizleri

o|sj Transferi Analizleri

*Metal Sekillendirme Analizleri
*Elekirostatik ve Elekiromanyetik Analizler
*Tasarnm Optimizasyonu

Sistem Modelleme ve Kontrol (Mekatronik)
*Sistem Modelleme ve Simulasyonlari
*Kontroleii Tasarim

#Sinyal ve Gorlintii Isleme

*Test ve Olciim Uygulamalari

*Dogrulama - MIL, SIL ve HIL

Gomulli Sistemler

Firma biinyesindeki Sistem Modelleme ve Kontrol Teknolojileri Gurubu
olarak, teknik hesaplama, modelleme ve denetim alaninda MathWorks
Inc. yazilim Grnlerini ve arac dinamigi modelleme alaminda IPG GmbH
trtinlerinin Tarkiye temsilciligini yiiritmektedir, Bu kapsamda ilgili Griinlere
iliskin proje ve danigmanlik, teknik destek, seminer, egitim, hizmetleri
sunmaktadir,
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Sekil 1 Simulink blok diyagramlanyla ifade edilen bir robot koks tah ik sistemi semagi

Mathworks firmasi tarafindan gelistirilen Simulink yazilimi, kullanicinin
matematik dilini blok diyagramlarn yardimiyla ifade etmesine olanak
saglar. Bir gérsel programlama araci olan Simulink, kullanicinin elektrik,
elektronik, mekanik, hidrolik gibi farkl disiplinlerden olusan sistem
bilesenlerinin ayni ortamda tasarimina ve benzetimine olanak verir, Bu,
milhendislik calismalarindaki en dnemli eksikliklerden biri olan bilesen
temelli benzetim ve tasarimdan, bir fiziksel sistemi olusturan tim
bilesenlerin timlesik benzetim ve tasanmina gecisine olanak saglar.

(")megin bir robot kolu prototipi Gizerine calisan makine milhendisinin
gelistirdigi mafsal, kol, piston gibi bilesen modelleri Gzerine, kol tahrik
sistemi (izerine calisan elekironik mithendisi, motor kontrol ve siiriici

tasarlayarak ayni ortamda (irlin tasanmi sansini elde etmis olur. Boylelikle
fiziksel sistemin cevabi prototip asamasina gecmeden benzelimi
gerceklestirilir ve olasi tasarim hatalarindan kaynaklanacak
hatalar/masraflar en diisiik seviyeye indirilir.

Temelde, matematiksel bagintilarla ifade edilebilen (diferansiyel
denklemler. fonksiyonlar gibi.) her bir fiziksel yapiy1 Simulink ortamina
aktarmaniz miimkindir. Bunun icin kullanicl, dinamik sistemin
tamimlandigi kiitlenin korunumu, hareket denklemleri vs. gibi denklemleri
kendisi olusturabilecegi gibi, hazir kiitiphanelerden de faydalanabilir.
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Sekidl vapdms olan robof kolunun dinamik hareketinin Simulink S0-Animation ile gidemlenmesi

Ornegini verdigimiz robot kolu tahrik sistemi icerisinde kullanilabilecek
kalict miknatish senkron makineye(PMSM) ait d-q koordinatlarinda
modellenen elekiriksel alt-sistem sekilde gosteriliyor.

Sakil v kadies miknatish senkron makineye fiskin biok divagrami gosterimi

Urlinler, fiziksel modelleme, kontrol, teknik hesaplamalar ve gercek

zamanli uygulamalar olmak tizere gruplandirilmis olup detayl bilgileri
www.mathworks.com adresinden edinebilirsiniz.
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