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Giris Metodoloji

Elektrikli araclar (EV'ler), enerji verimliligi, cevreci ulagsim ve performans beklentilerini karsilamak Calismada 6ncelikle Tesla Model 3 IPMSM motoru igin matematiksel bir model gelistirilmistir.

amaciyla icten yanmali motorlara alternatif olarak gelismistir. Kalici miknatisli senkron motorlar Motorun d-q referans cercevesindeki dinamik denklemleri cikariimistir. Alan yonlendirmeli

(PMSM), yuksek verimlilik, kompakt yapi ve genis hiz araligi avantajlari sayesinde EV kontrol algoritmasi uygulanmis, d-ekseni ve g-ekseni akimlari Pl denetleyiciler ile kontrol

yapisi, dusuk hizda yuksek tork ve yuksek hizda verimli caligma imkani sunmaktadir. faydalanilarak bire bir ayni parametreler ve kontrolcti degerleri kullanilarak benzer grafikler elde

o=l ol et e= ) 68 —ele da““§“’;gr Sers el =115 IHLE L A Aol edilmistir. Sonrasinda bu kontrol stratejisi devam ettirilerek Tesla Model 3 parametreleri

. B = 0. c05(680) — I sin(00) Elektrikeel: kullanilarak yeni kontrolcu degerlerine gecis yapilmigtir. Bunun igin de [3] numaral referans ile
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dl. karsilastirma yapilmistir. Daha robust bir control saglamak icin H Infinity devreye alinacak ve
. E@(ib—i) = = 94 = Ryig + de—f—weLqiq
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o - . dig _ simulasyonlar Uzerinden motorun hiz ve tork yanitlari incelenecektir.
ig = ly-cos(6,) + g sin(6,) Vg = Rsig + an — we(Lala + Ypm)

g = —lg.sin(6,) + iB cos(6,) Elektromanyetik Tork:
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Akim Denklemleri Pl Kontrol Genel Denklemleri

= Kp, (idref - id) + Ki, j(idref —ig)dt Uy = KISC)- ex + Kl-(c). J e, dt + feedforward,

igref = Kzgﬁ).ew & Ki(ﬁ).j e,dt

Position

(iqyey — fa) + K, f (igye; — iq) dt

Bu Pl yapilari sirasiyla: :‘I’;:z: «
Ic dongu (Current PI): Motorun manyetik kuvvetlerini anlik olarak regule eder. el
Dis dongu (Speed PI): Tork ihtiyacina gore iq referansi Uretir.

Sonuclar

Simulasyon sonuclari motorun 0’dan 3000 rpm’ye yaklasik 3 saniyede ulastigini gostermistir. Hiz gecislerinde asim ve dalgalanma minimum seviyede kalmistir. Elektromanyetik tork Gretimi istenen

referans degere kisa surede ulagmistir. SVPWM algoritmasi sayesinde DC bara voltaji daha etkin kullanilarak inverter verimliligi artirilmistir.
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Sekil 2. d-q eksen akimlari Sekil 3. Elektromanyetik Tork
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Sekil 4. Referans Tez Rotor Hizi Sekil 5. Referans Tez d-q eksen akimlari Sekil 6. Referans Tez Elektromanyetik Tork
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