Postavka zadatka.
Cilj ovog zadatka je realizacija upravljanja motorom jednosmerne struje (DC motor) primenom čisto digitalnog sistema upravljanja predstavljenog u obliku FPGA čipa. Dakle, treba formirati brzinski i pozicioni upravljački algoritam i realizovati ga na FPGA čipu Spartan3E, koji dolazi na Nexys2 razvojnoj platformi.


 Šema upravljanja
Potrebno je omogućiti zadavanje željene vrednosti, kako brzine tako i pozicije. Upravljački deo treba da bude digitalni PID regulator koji treba da obradi željeni signal i signal koji dolazi sa motora (formirati povratnu spregu). U okviru PID regulatora generiše se upravljački signal. Međutim, pošto se radi o digitalnom sistemu, daleko bolje je, upravljački signal prevesti u PWM signal odgovarajuće širine i preko drajvera pogoniti motor. Motor na sebi, ima inkrementlani enkoder koji će, u ovom slučaju, poslužiti za određivanje brzine i trenutne pozicije vratila motora, kako bi se obezbedila povratna informacija PID regulatoru, i na taj način zatvorila povratna sprega.
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