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ABSTRAK

Iza Mutiarana (2015/15064026): Rancangan Kendali Motor BLDC 12V
pada Robot Beroda Berbasis
Mikrokontroler ATMega 328.

Pembimbing : Habibullah, S.Pd, M.T

Perkembangan teknologi robotika telah mampu menjangkau sisi hiburan
dan pendidikan, salah satu cara menambah tingkat kecerdasan pada sebuah robot
adalah dengan menggati motor yang digunakan pada robot tersebut. Motor DC
atau AC saat ini banyak digunakan dikalangan masyarakat namun, banyak
kendala yang terjadi pada motor umumnya. Motor BLDC adalah motor spesifikasi
yang bagus dibanding motor lain, motor ini tidak memiliki sikat arang seperti
motor lainnya dan memiliki torsi yang sangat bagus untuk sebagai penggerak
pada robot. Motor ini juga mamiliki magnet yang kuat, dan kita bisa merubah arus
elektromagnetiknya ketika bagian rotor berputar, sehingga tegangan medan
magnet putaran stator bisa untuk menarik magnet rotor. Tujuan dari pembuatan
Tugas Akhir ini yaitu membuat rancangan kendali motor BLDC pada robot
beroda berbasis mikrokontroler.

Pada pembuatan alat ini perancangan hardware yaitu berupa rancangan
untuk membuat dan menjalankan mekanik. Sistem kerja alat ini yaitu
Mikrokontroler ATmega328 ini terhubung dengan driver motor dan relay. Otak
pengendali driver dan relay adalah mikrokontroler. Relay disini bertujuan untuk
pembalik arah putaran motor selanjutnya terhubung pada motor sebagai
penggerak, setelah bluetooth yang ada pada robot aktif dan bluetooth yang ada
pada smartphone juga aktif, barulah alat ini bisa dikendalikan.

Berdasakan hasil pengujian alat motor BLDC ini akan berjalan jika
bluetooth yang ada pada robot aktif dan bluetooth pada smartphone juga aktif,
namun disini terdapat delay saat menjalankan robot. Saat tombol yang ada pada
kendali di tekan kita akan menunggu beberapa detik lalu robot bisa berjalan juga
saat ingin menghentikan robot juga terjadi delay.

Kata Kunci : Mikrokontroler, Driver motor, motor BLDC, Bluetooth Transmitter
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BAB |
PENDAHULUAN

Pada bab ini akan membahas mengenai latar beakang perancangan dan
pembuatan alat, batasan masalah, tujuan dan manfaat dalam perancangan dan

pembuatan proyek akhir ini.

A. Latar Belakang

Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas kehidupan
manusia semakin tinggi. Saat ini perkembangan teknologi robotika telah
mampu meningkatkan kualitas maupun kuantitas berbagai pabrik. Teknologi
robotika juga telah menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia.
Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan sebuah robot adalah dengan
menggati motor yang digunakan pada robot tersebut.

Salah satunya dengan robot beroda yang memperoleh daya gerak dari
sejumlah kendali dan robotik. Pada Robot ini kami menggunakan motor
sebagai pengendali kecepatan pada robot. Motor universal dan motor direct
current (DC) banyak digunakan dalam aplikasi tersebut. Akan tetapi
penggunaan motor DC konvensional menimbulkan masalah diakibatkan oleh
penggunaan sikat. Penggantian sikat secara periodik untuk menjaga kinerja
serta busur api adalah masalah yang umum disoroti pada motor DC. Maka
kami menggantinya dengan Motor BLDC.

Motor Brushless Direct Current (BLDC) adalah alternatif pengganti
motor DC. Motor ini adalah salah satu jenis motor yang popularitasnya mulai

naik. Motor BLDC banyak digunakan dalam industri, dan instrumentasi.



Penulis mengambil motor BLDC ini dikarnakan motor ini memiliki spesifik
yang baik dari motor lainnya, motor BLDC ini digunakan sebagai penggerak
roda pada robot yang akan dibuat karna memiliki torsi yang sangat tinggi
sehingga sangat cocok untuk digunakan penggerak pada robot beroda dimana
nantinya penulis juga akan melakukan pengaturan kecepatan motor BLDC
pada robot, yang mana pada saat menjalankan robot tersebut kita dapat
mengatur sendiri apakah robotnya ingin dijalankan dengan kecepatan
maksimum atau minimum yang sebelumnya telah penulis beri perintah pada

program.

Pengontrolan menggunakan program dan aplikasi pada smartphone
yang penulis buat yaitu dengan Arduino UNO berbasis bahasa C dan aplikasi
pada android. Saat ini smartphone android sangat berkembang pesat, maka
dari itu pengunaan smartphone tidak hanya sebagai media sosial aja, tetapi
bisa dimanfaatkan sebagai kendali pada alat yang penulis buat. Dengan
memanfaatkan aplikasi yang ada pada smartphone penulis menilih aplikasi
Roboremofree sebagai kendali pada robot ini. Robot ini nantinya akan
dikoneksikan menggunakan bluetooth.

Pengontrolan menggunakan bluetooth, diaplikasikan untuk jarak
tertentu  yang dihubungkan ke android. Sehingga dapat memonitoring
keadaan alat elektronik tersebut. Bluetooth merupakan cara yang berbeda
untuk menghubungkan peralatan elektronik pada jarak yang relatif dekat,
yang dapat dianggap sebagai pengganti kabel. Dengan jarak jangkauan

layanan yang terbatas.



Pada robot ini kami menggunakan mikrokontroler ATMega 328 sebagai
otak untuk menjalankan alat ini. Untuk mengontrol motor BLDC dan ESC
yang ada pada robot beroda, disini kami juga menggunakan Relay dua chanel
untuk merubah arah putaran motor BLDC.

Untuk pengontrolan aplikasi Motor BLDC pada Robot control
membutuhkan perancangan pada mikrokontroler ATMega 328, Dari latar
belakang diatas penulis dapat memberi solusi dengan membuat alat untuk
tugas ahir dengan judul “Rancangan Kendali Motor BLDC 12V pada
Robot Beroda Berbasis Mikrokontroler ATMega 328” Dengan alat ini
pengaplikasian motor BLDC 12V dapat menjalankan robot dengan

pengendalian Mikrokontroler ATMega 328.

. Batasan Masalah
Permasalahan yang dibahas pada latar belakang tidak semuanya akan
diusulkan penyelesaianya, oleh kerena itu perlu pembatasan masalah. Batasan
masalah yang akan dibahas pada proyek akhir ini adalah sebagai berikut,
yaitu :
1. Perancangan Mikrokontroler ATMega328 pada aplikasi Robot yang
menggunakan motor BLDC 12V
2. Menggunakan  aplikasi pada  smartphone android dan
mengkoneksikannya dengan bluetooth

3. Perancangan Proyek Akhir hanya berupa prototype atau miniatur.



C. Tujuan
Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah tersebut penulis
membuat tujuan dari pembuatan alat ini salah satunya sebagai berikut yaitu :
1. Pengaplikasian kendali motor BLDC pada robot beroda
2. Mengendalikan dan mengontrol robot dengan menggunakan smartphone
via bluetooth.
D. Manfaat
Dalam pembuatan proyek akhir ini sangat diharapkan alat yang
dihasilkan dapat memiliki manfaat untuk pengendalian Robot kontrol
menggunakan Motor BLDC dimana :
1. Mengexsplor kegunaan motor BLDC dibidang robotik
2. Alat yang dihasilkan bisa mengendalikan motor BLDC dengan
pengaplikasin pada robot beroda dengan kendali pada aplikasi android
3. Bisa dikembangkan menjadi alat trasnportasi yang cocok untuk bertugas
berkeliling komplek dan sarana hiburan
4. Dapat meningkatkan pengetahuan, khususnya bagi mahasiswa dalam
mengetahui kegunaan motor BLDC yang dipakai dalam proses pembuatan

alat.



