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BAB I

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Motor listrik banyak dipakai pada industri yang memerlukan kestabilan
putaran saat pembebanan. Motor listrik yang sering digunakan dalam sistem
kontrol industri adalah motor DC dibandingkan dengan motor AC. Kecepatan
kerja motor DC mudah dikendalikan dalam suatu rentang kecepatan yang lebar.
Karena motor arus searah mempunyai Kkarakteristik kopel-kecepatan yang
menguntungkan dibandingkan dengan motor lainnya (Zuhal, 1991:152).
Disamping itu torsi awalnya besar, namun kelemahannya adalah kecepatannya
akan berubah bila terjadi perubahan beban. Untuk itu diperlukan pengontrolan
kecepatan untuk mempertahankan kecepatan motor DC agar konstan walaupun

terjadi perubahan beban.

Berbagai bentuk pengontrolan motor DC yaitu dengan pengontrolan
manual, semi-otomatis dan otomatis. Pada pengontrolan manual, kontrol
kecepatan yang dilakukan pada saat terjadi perubahan beban dengan cara
langsung mengatur parameter-parameternya menggunakan operator. Seperti
mengatur tegangan input jangkar. Untuk pengontrolan secara semi-otomatis,
kontrol kecepatan dapat dilakukan dengan cara mengganti peranan operator
dengan komponen lain yang bekerja sesuai dengan fungsi operator seperti

menggunakan transistor, thyristor, dc chopper dan lain-lain.



Pada pengontrolan secara otomatis, pengontrolan dilakukan dengan
menambahkan perangkat tambahan lainnya seperti mikrokontroller, PLC
(Programmable Logic Controller), DSP (Digital Signal Processor) dan lain-lain.
Untuk mengendalikan pengontrolan ini dilakukan dengan sistem kendali seperti
logika fuzzy, Proporsional-Integral (Pl), Proporsional-Derivatif (PD),
Proporsional-Integral-Derivatif (PID). Dengan pengontrolan secara otomatis ini
maka kualitas hasil pengendalian dapat lebih baik dibandingkan dengan metoda

sebelumnya.

Dalam penelitian ini proses otomatisasi menggunakan mikrokontroler
ATmega8535. Mikrokontroler ini termasuk mikrokontroler AVR buatan Atmel.
Keunggulannya dibandingkan dengan mikrokontroler lainnya yaitu memiliki
kecepatan eksekusi program yang lebih cepat karena sebagian besar instruksi
dieksekusi dalam 1 siklus clock, lebih cepat dibandingkan mikrokontroler MCS51
yang memiliki arsitektur CISC (Complex Instruction Set Compute) dimana
mikrokontroler ini membutuhkan 12 siklus clock untuk mengeksekusi 1 instruksi.
Selain itu mikrokontroler AVR memilik fitur lengkap seperti ADC internal,
EEPROM internal, timer / counter, watchdog timer, PWM, port 1/0, komunikasi

serial, komparator dan lain-lain (Andrianto, Heri, 2008:2).

Sebelum adanya teori logika fuzzy, sistem kendali yang digunakan baik
kendali Proporsional-Integral (PD), Proporsional-Derivatif (PD),
Proporsional-Integral-Derivatif (PID) selalu memerlukan suatu pernyataan yang
tepat secara numeris atau matematis untuk menghubungkan input dengan output

dalam suatu sistem. Plant modern lebih kompleks, yaitu mempunyai multi input



dan multi output menjadikan sistem suatu kendali harus cermat dan teliti yang

mendekati set point yang dibutuhkan.

Fuzzy Logic Controller (FLC) sangat menjanjikan dalam pengaturan
kecepatan motor. Logika fuzzy semenjak ditemukan oleh Lotfi A Zadeh sampai
sekarang telah berkembang pesat, hingga dikenal dalam sistem kendali dengan
kendali fuzzy (Fuzzy Logic Control). Sistem fuzzy akan memberikan solusi yang
paling baik. Hal ini sebagaimana yang dikemukakan oleh Lotfi A Zadeh: “ Pada
hampir semua kasus kita dapat menghasilkan suatu produk tanpa menggunakan
logika fuzzy, namun menggunakan fuzzy akan lebih cepat dan lebih murah ”
(Kusumadewi, 2002:3). Logika fuzzy menawarkan logika alternatif yang berbeda
dengan logika konvensional (Logika Boolean). Sekarang kendali fuzzy telah
menjadi logika yang menawarkan kepada kendali cerdas yang dapat

mempertimbangkan kondisi secara mudah.

Telah banyak penelitian yang dilakukan untuk pengaturan kecepatan motor
DC menggunakan mikrokontroller dengan metoda logika fuzzy. Namun penelitian
yang dilakukan masih bersifat simulasi baik dengan program simulasi maupun
dengan motor DC berdaya kecil. Seperti penelitian yang dilakukan oleh Syukhri
dengan judul penelitian “Kendali Putaran Motor DC dengan Logika Fuzzy”.
Sehingga hasil penelitian belum mendekati aplikasinya di industri yang

menggunakan motor berdaya besar.

Dari uraian di atas maka penulis mencoba mengangkatnya dalam tugas akhir
ini dengan judul Analisis Pengendali Kecepatan Putaran Motor DC dengan

Metoda Logika Fuzzy Berbasis Mikrokontroller ATmega8535.



B. ldentifikasi Masalah

Berdasarkan uraian latar belakang, masalah yang dihadapi adalah
peningkatan kinerja motor berupa kemampuan menjaga kecepatan agar tetap pada
set point ketika terjadi perubahan beban serta kecepatan sistem dalam mengejar
set point yang diaplikasikan pada motor DC berdaya besar. Kemampuan menjaga
kecepatan agar tetap sesuai dengan set point ketika terjadi perubahan beban
maupun kemampuan sistem untuk mengejar kecepatan agar mencapai set point
ketika motor mulai berjalan menjadi faktor yang sangat penting sebagai ukuran
kinerja pengendali kecepatan motor. Oleh karena itu banyak penelitian yang

bertujuan untuk meningkatkan kinerja motor tersebut.

Logika fuzzy merupakan salah satu jenis sistem cerdas yang konsep kerjanya
menghubungkan linguistik (seperti agak, cukup dan sangat) dan kemampuan
berfikir manusia sehingga representasi dari suatu besaran tidak dalam bentuk
boolean (ya/tidak) tetapi berupa nilai-nilai antara besaran-besaran yang
didefinisikan. Pada implementasi logika fuzzy untuk mengontrol sebuah plant,
plant tidak perlu dimodelkan seperti pada cara konvensional yang rumit sehingga
implementasi sistem kendali lebih sederhana. Untuk menjaga agar kecepatan tetap
pada set point digunakan metoda kendali dengan menggunakan logika fuzzy

sehingga kerumitan seperti pada metode konvensional dapat dihindari.



C. Batasan Masalah

Agar pokok permasalahan dalam penelitian ini lebih terarah, penulis

mengambil ruang lingkup penelitian ini sebagai berikut:

1.

Sejauh mana pengaruh fuzzy logic controller terhadap respon kendali
kecepatan motor apabila terjadi perubahan beban

Parameter pengendalian menggunakan dua input yaitu error dan delta error
putaran motor terhadap set point, serta satu output yaitu delta tegangan

Pemograman fuzzy logic menggunakan program CodeVision AVR.

Rumusan Masalah

Rumusan Masalah dari penelitian ini yakni :
Bagaimana mengatur kecepatan putaran motor DC pada set point yang
ditetapkan terhadap perubahan beban
Bagaimana mengembangkan aturan logika fuzzy dalam proses pengaturan

kecepatan motor DC terhadap respon perubahan beban.

Tujuan Penelitian

Tujuan yang ingin dicapai dalam penulisan tugas akhir ini adalah :

Mengatur kecepatan putaran motor DC pada set point yang ditetapkan
terhadap perubahan beban

Mengembangkan aturan logika fuzzy dalam proses pengaturan kecepatan

motor DC terhadap respon perubahan beban.



Manfaat Penelitian

Adapun manfaat yang diharapkan dalam penelitian ini adalah :
Memberikan alternatif pengaturan kecepatan motor DC dengan kendali logika
fuzzy
Meningkatkan performa pengaturan putaran motor DC, dengan memberikan
sistem kendali logika fuzzy pada pemograman mikrokontroler
Mengarahkan pengguna untuk menggunakan mikrokontroler untuk mengatur
kecepatan motor
Pengendali ini dapat diterapkan untuk beban yang besar bagi keperluan

industri.
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