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ABSTRAK 

Elsi Yunior : Pembuatan Sistem Eksperimen Gerak Melingkar Dengan 

Pengontrolan Laju Motor DC Berbasis Mikrokontroler 

Atmega 8535 dan Sensor Optocoupler 

Eksperimen merupakan suatu kegiatan yang penting dalam fisika. Teori 

fisika belum bisa dibuktikan kebenarannya tanpa adanya eksperimen. Eksperimen 

gerak melingkar merupakan salah satu dari eksperimen yang penting dalam fisika, 

karena gejala gerak melingkar banyak ditemukan dalam kehidupan sehari-hari. 

Penelitian untuk menghasilkan sistem eksperimen gerak melingkar yang stabil 

perlu dilakukan. Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan suatu sistem 

eksperimen gerak melingkar yang stabil dan mampu menampilkan besaran-

besaran gerak melingkar. 

Penelitian ini merupakan penelitian eksperimen laboratorium. 

Pengumpulan data dilakukan melalui pengukuran terhadap besaran fisika yang 

terdapat dalam besaran-besaran dalam gerak melingkar. Teknik pengukuran yang 

dilakukan  adalah pengukuran secara langsung dan tidak langsung. Pengukuran 

langsung dilakukan terhadap kecepatan sudut dan tegangan keluaran sensor 

optocoupler. Pengukuran tidak langsung dilakukan untuk menentukan ketepatan 

dan ketelitian. Data yang didapatkan melalui pengukuran dan dianalisis melalui 

dua cara yaitu secara statistik dan grafik. 

Berdasarkan analisis data yang telah dilakukan dapat dikemukakan tiga 

hasil penelitian ini. Pertama, ketepatan dari sensor optocoupler adalah 87,200% 

sedangkan ketelitian rata-rata dari sensor adalah 0,987%. Kedua, sistem gerak 

melingkar dibangun oleh sensor optocoupler, lima rangkaian dasar, empat tombol 

I/O, dan menggunakan motor DC sebagai penggerak piringan. Ketiga, ketepatan 

dari waktu pada sistem mencapai 95,690% dan persentase kesalahan pada 

pengukuran 4,290%, ketelitian rata-rata dari sistem gerak melingkar adalah 0,996. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Fisika merupakan salah satu cabang dari ilmu pengetahuan alam yang 

mempelajari tentang gejala alam. Gejala alam yang berhubungan dengan benda 

atau materi merupakan bahagian penting dari fisika. Beberapa sifat yang dipelajari 

dalam fisika merupakan sifat yang ada dalam semua sistem materi seperti hukum 

kekekalan energi. Energi yang dipelajari dalam fisika mencakup energi potensial, 

energi mekanik, energi kinetik, dan energi lainnya.  

Ada dua hal yang tidak bisa dipisahkan dari ilmu fisika. Pertama, ilmu 

fisika lahir dari pengamatan dalam eksperimen. Sesuatu teori baru bergantung 

pada hasil – hasil eksperimen. Disisi lain, arah eksperimen dipandu dengan teori. 

Kedua, ilmu fisika lahir dari telaah teori. Apabila teori yang sudah ada dibuktikan 

dalam eksperimen dan hasilnya tidak sama antara teori dengan eksperimen maka 

akan muncul teori baru. Teori baru yang lahir dibuktikan lagi dengan eksperimen. 

Karena fisika dapat dilakukan secara eksperimen sekaligus secara teori, maka 

fisika merupakan ilmu murni yang dapat dibuktikan kebenarannya secara eksakta. 

Gerak melingkar merupakan salah satu gejala alam yang banyak ditemui 

dalam kehidupan sehari-hari. Beberapa contoh gerak melingkar yang ditemui 

seperti gerak roda mobil, roda sepeda motor, roda sepeda, perputaran arah jarum 

jam, kipas angin, blender dan turbin. Semua gerak melingkar tersebut dirancang 

dengan laju konstan dan arahnya searah jarum jam. 
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Gerak melingkar juga dapat ditemukan dalam bidang teknologi, seperti 

pada baling-baling pesawat helikopter. Pada saat helikopter bergerak ke atas, 

baling-balingnya akan berputar sehingga menyebabkan energi mekanik mampu 

mengangkat pesawat helikopter ke udara. Aplikasi lain dari gerak melingkar 

dalam bidang teknologi dapat dilihat dari perputaran KWH meter listrik di rumah. 

Ada beberapa parameter fisika yang dimiliki oleh yang mengalami gerak 

melingkar. Parameter fisika itu antara lain kelajuan linear, kecepatan sudut, 

frekuensi dan perioda. Kecepatan sudut (ω) yaitu perubahan dari perpindahan 

sudut persatuan waktu. Biasanya kecepatan sudut dinyatakan dalam radian/detik, 

derajat perdetik, putaran perdetik (rps) atau putaran permenit (rpm). Perioda yaitu 

waktu yang dibutuhkan oleh benda bergerak melingkar dalam satu kali putaran. 

Frekuensi yaitu banyaknya jumlah putaran dalam satu detik. 

Parameter fisika seperti kelajuan linear, kecepatan sudut, perioda, dan 

frekuensi perlu dikontrol dalam suatu gerak melingkar. Pengontrolan kelajuan 

pada gerak melingkar banyak dilakukan baik dalam fisika maupun dalam bidang 

ilmu lain. Dalam bidang fisika pengontrolan kelajuan dapat dilakukan untuk 

mengembangkan instrumen eksperimen gerak melingkar beraturan. Untuk ilmu 

lain pengontrolan kelajuan diaplikasikan dalam proses industri. 

Pengukuran gerak melingkar dilakukan pada saat eksperimen. Melalui 

pengukuran, kegiatan eksperimen diharapkan menghasilkan data yang akurat, 

efisien dan teliti. Ketelitian itu bisa diketahui dari pengolahan data yang telah 

dilakukan. Kecilnya kesalahan yang dilakukan saat pengukuran akan 

menghasilkan maka tingkat ketelitian yang semakin kecil. Efisiensi instrumen 
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pengukuran terdapat pada seberapa mudahnya mendapatkan alat tersebut dan 

seberapa mudahnya memakai alat tersebut. 

Penelitian tentang gerak melingkar telah dilakukan oleh Sri (2003). 

Sumber gerak melingkar adalah motor DC yang dihubungkan langsung ke power 

supply dan sebagai sensornya adalah inframerah. Variasi kelajuan motor diatur 

oleh motor DC dengan mengubah tegangan power supply. Penelitian ini memiliki 

tiga keterbasan. Pertama kelajuan dapat berubah di gerak melingkar yang kurang 

stabil. Kedua hasil pengontrolan dari kecepatan rotasi pada motor DC tidak secara 

langsung bisa ditampilkan kecepatan sudutnya. Ketiga, penghitungan kecepatan 

sudut benda berputar masih menggunakan persamaan.   

Pengontrolan motor DC perlu dilakukan agar perputarnya lebih stabil. 

Motor DC yang berputar cepat mengakibatkan motor akan cepat panas, dan  

mesin motor akan cepat rusak. Putaran motor yang tidak stabil bisa 

mempengaruhi hasil tampilan tegangan dan hasil dari besaran gerak melingkar.  

Salah satu upaya untuk mengetahui permasalahan ini adalah mengontrol 

laju motor DC agar lebih stabil dan tidak cepat panas. Pengontrolan motor DC 

menggunakan driver motor sehingga bisa di setting kecepatan putarannya. 

Tampilan yang diharapkan keluaran dari sistem yaitu nilai kecepatan sudut dan 

jumlah putaran. 

Pengukuran gerak melingkar menggunakan sensor optocoupler lebih 

mudah dan efisien. Alasannya adalah sensor opocoupler mempunyai tegangan 

keluaran sudah berupa dalam (Volt) dan tidak perlu lagi rangkaian tambahan. 
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Tegangan keluaran dari sensor optocoupler ke mikrokontroler dan data masukan 

tersebut diolah untuk menghasilkan keluaran yang diharapkan. 

Sensor optocoupler mudah didapatkan dan harganya tidak mahal. 

Tegangan dari sensor optocoupler ini sudah bisa dilanjutkan kedalam 

mikrokontroler. Dengan dasar ini penulis tertarik untuk mengangkat penelitian 

tentang pengontrolan laju motor DC untuk aplikasi gerak melingkar. Karena itu 

sebagai judul penelitian yaitu “Pembuatan Sistem Eksperimen Gerak Melingkar 

Dengan Pengontrolan Laju Motor DC Berbasis Mikrokontroler ATmega 8535 dan 

Sensor Optocoupler”. 

B. Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang dan pembatasan masalah yang telah 

dikemukakan dapat dirumuskan masalah dalam penelitian ini. Sebagai perumusan 

masalah penelitian yaitu: “Bagaimana deskripsi dan karakteristik statik dari sistem 

eksperimen gerak melingkar dengan pengontrolan laju motor DC menggunakan 

sensor optocoupler?”. 

C. Pembatasan Masalah 

Agar permasalahan dalam penilitian ini lebih terfokus, maka perlu 

dilakukan pembatasan masalah, Sebagai pembatasan masalah penelitian yaitu: 

1. Besaran fisika yang diukur dalam gerak melingkar meliputi: waktu, kecepatan 

sudut, kecepatan linear dan frekuensi. 

2. Motor DC yang digunakan tegangan keluarannya 12 Volt. 
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3. Karakteristik statik sensor optocoupler dan sistem yang diselidiki adalah 

ketepatan dan ketelitian. 

4. Rangkaian dasar elektronika yang dipakai meliputi: mikrokontroler, catu daya 

teregulasi, dan liquid crystal display (LCD). 

D. Pertanyaan Penelitian 

Pada penelitian ini perlu dikemukakan beberapa pertanyaan penelitian 

untuk menjawab permasalahan yang telah diungkapkan yaitu: 

1. Bagaimana deskripsi dari sistem eksperimen gerak melingkar menggunakan 

sensor optocoupler dengan pengontrolan laju motor DC ? 

2. Bagaimana karakteristik statik dari sensor optocoupler ? 

3. Bagaimana karakteristik statik dari sistem eksperimen gerak melingkar dalam  

mengukur besaran pada gerak melingkar ? 

E. Tujuan Penelitian 

Secara umum tujuan dari penelitian adalah untuk menghasilkan suatu 

sistem eksperimen gerak melingkar dengan pengontrolan laju motor DC 

menggunakan sensor optocoupler. Secara khusus tujuan dari penelitian ini adalah: 

1. Mengetahui deskripsi dari sistem eksperimen gerak melingkar menggunakan 

sensor optocoupler dengan pengontrolan laju motor DC. 

2. Menyelidiki karakteristik statik dari sensor optocoupler. 

3. Mengetahui karakteristik statik dari sistem eksperimen gerak melingkar dalam 

mengukur besaran pada gerak melingkar. 



6 

 

F. Manfaat Penelitian 

Hasil dari penelitian pengukuran kecepatan gerak melingkar menggunakan 

sensor optocoupler diharapkan dapat memberikan manfaat bagi: 

1. Pembaca, untuk meningkatkan pengetahuan dan ide-ide kreatif dalam upaya 

pengembangan bidang kajian elektronika dan instrumentasi fisika. 

2. KBK Elektronika instrumentasi dan jurusan fisika dalam pengembangan 

penelitian dalam bidang kajian elektronika dan instrumentasi fisika. 

3. Laboratorium fisika dasar, sehingga teori yang telah diperoleh waktu kuliah 

dapat digunakan dalam praktikum. 

4. Peneliti, sebagai syarat untuk menyelesaikan program studi fisika S1 dan 

pengembangan dibidang fisika. 




