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ABSTRAK

Lukman Nul Hakim : Perancangan HMI (Human Machine
14064026/2014 Interface) Untuk Pengendalian Kecepatan Motor DC

Dosen Pembimbing : Risfendra, S.Pd, MT, Ph.D

Pengendalian adalah suatu proses, cara, perbuatan mengendalikan,
pengekangan. Motor DC juga banyak digunakan dalam kehidupan sehari-hari.
Namun kecepatan putaran motor seringkali tidak stabil karena tidak adanya sistem
yang mengendalikannya .Oleh sebab itu diperlukan sebuah sistem yang dapat
mengontrol kecepatan motor DC secara baik. Sehingga kecepatan motor dapat
dikendalikan dengan mudah.

Proyek akhir ini bertujuan untuk merancang sistem yang dapat
mengendalikan kecepatan motor sesuai kebutuhan penggunanya dengan
menggunakan software LabVIEW. Pada Program LabVIEW juga ditambahkan
suatu metoda PID untuk meminimalisir error kecepatan yang terjadi. Prinsip kerja
alat ini yaitu, input kecepatan motor menggunakan software LabVIEW untuk
memberikan perintah ke mikrokontroler Arduino Uno yang berfungsi untuk
menaikkan atau menurunkan kecepatan putaran motor, yang nantinya akan
dikirim ke driver motor De Lorenzo (DL 2125), Jika terjadi error atau perbedaan
antara setpoint dan kecepatan Motor, metoda PID akan meminimalisir error
tersebut, sehingga nilai kecepatan motor akan mendekati nilai setpoint. Nilai
kecepatan motor akan dibaca oleh sensor encoder dan ditampilkan oleh software
LabVIEW . Sehingga kecepatan motor dapat dimonitoring nilainya.

Dari hasil pengujian alat yang dilakukan menunjukkan bahwa kecepatan
motor DC dapat mengikuti kecepatan referensi yang diinputkan pada software
LabVIEW, dan metoda PID juga berhasil meminimalisir error kecepatan yang
terjadi. Hal ini menunjukkan bahwa rancangan kendali kecepatan motor telah
memberikan hasil yang sesuai dengan tujuan.

Kata kunci: Motor DC, LabVIEW, Mikrokontroler Arduino Uno, Driver
Motor De Lorenzo (DL 2125), Metoda PID
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BAB I
PENDAHULUAN
Pada bab pendahuluan ini akan di bahas masalah latar belakang pembuatan
proyek akhir, dalam latar belakang mencakup pembahasan tentang motor DC.
Kontroller PID dan HMI selain latar belaang pada bab pendahuluan juga membahas

tentang batas masalah, tujuan serta manfaat proyek akhir.

1.1 Latar Belakang

Perkembangan dunia industri saat sekarang ini mengalami kemajuan
yang pesat, seiring dengan perkembangan industri banyak sekarang pabrik
produksi menggunakan teknologi motor listrik dalam membantu peningkatan
hasil produksi, khususnya pada penggunaan motor listrik berarus DC (Direct
Current) yang banyak digunakan pada industri saat ini.

Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan suplai tegangan arus
searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energi gerak mekanik.
Kumparan medan pada kumparan motor disebut stator (bagian yang tidak
berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar. Motor
arus searah, sebagaimana namanya, menggunakan arus lansung yang tidak
lansung/direct-unidirectional (Purnama, 2012).

Penggunaan motor DC di dalam industri adalah pada alat-alat pabrik
yang memerlukan penggunaan motor listrik bertorsi tinggi, seperti pada mesin

bubut, rotary kiln, boring mills, mesin pembentuk dan spinning. Selain



penggunaan pada mesin, motor DC juga digunakan sebagai electric traction,
penyedot debu, kompresor udara, dan juga motor DC digunakan pada elevator.

Motor DC mempunyai kelebihan dan kelemahan dalam
penggunaannya, kelebihan dari motor DC ialah: torka dan kecepatannya
mudah dikendalikan, torka awalnya yang besar, performansinya mendekati
linier sistem kontrolnya relatif lebih mudah dan sederhana, dan motor DC pada
aplikasi berdaya rendah relatif lebih murah. Kelemahan dari motor DC ialah:
membutuhkan perawatan ekstra, penggunaan motor DC yang besar akan lebih
mahal (jika dibandingkan dengan motor AC), tidak cocok untuk aplikasi
kecepatan tinggi, tidak cocok untuk aplikasi berdaya besar.

Pada pengaplikasian motor DC di industri tidak bisa dipisahkan dengan
sistem kontrolnya, Setiawan (2008:1) mengatakan “ sampai saat ini kontrol
PID merupakan satu-satunya strategi yang paling banyak di adopsi pada
pengontrolan variabel proses industri. Berdasarkan survei, dijumpai kenyatan
bahwa 97% industri yang bergerak dalam bidang proses (seperti industri kimia,
pulp, makanan, minyak dan gas) menggunakan PID sebagai komponen utama
dalam pengontrolannya.

Kepopuleran PID sebagai komponen kontrol proses dilatar belakangi
oleh kesederhanaan struktur, serta kemudahan dalam melakukan tuning
parameter kontrolnya. Selain sederhana, kepopuleran PID disebabkan juga
oleh alasan historis. Dalam hal ini, PID telah diterapkan di indsutri secara luas
jauh sebelum era digital berkembang yaitu dimulai sekitar tahun 1930-an,

dimana saat itu strategi kontrol PID diimplementasikan dengan menggunakan



rangkaian elektronika analog, bahkan banyak diantaranya direalisasikan
dengan menggunakan komponen mekanis dan pneumatis murni.

Selain sistem kontrol pada pengaplikasian motor DC pada industri
tidak lengkap tanpa adanya HMI (Human Machine Interface). HMI nantinya
sebagai sistem yang menghubungkan antara manusia dengan mesin. HMI
berupa pengendali dan visualisasi status, baik dengan manual maupun melalui
visualisasi komputer yang bersifat real time. Tujuan digunakannya HMI adalah
untuk meningkatkan interaksi antara operator dan mesin melalui tampilan di
layar monitor.

Dalam industri manufaktur HMI dapat berupa suatu tampilan Graphic
User Interface (GUI) pada layar monitor yang akan dihadapi oleh operator
suatu mesin maupun pengguna yang membutuhkan data kerja mesin. HMI
mempunyai kemampuan dalam hal visualisasi untuk monitoring dan data
mesin yang terhubung secara online dan real time. HMI akan memberikan
suatu gambaran kondisi mesin yang berupa peta mesin produksi di layar
monitor dimana dapat dilihat bagian mesin mana yang sedang bekerja.

Selain itu pada HMI terdapat juga visualisasi pengendali mesin berupa
push button, input reference dan sebagainya yang dapat difungsikan untuk
mengontrol atau mengendalikan mesin sebagaimana mestinya. Selain itu pada
HMI dapat ditampilkan alarm jika terjadi kondisi bahaya didalam mesin.
Sebagai tambahan, HMI dapat juga menampilkan data-data rangkuman kerja

mesin secara grafik.



Sistem HMI biasanya bekerja secara online dan real time dengan
membaca data yang dikirimkan melalui 1/0 port yang digunakan oleh kontroler.
Port yang biasanya digunakan untuk kontoler dan akan dibaca oleh HMI antara
lain adalah port com, port USB, port RS232 dan ada pula yang menggunakan
port serial (Hidayat, 2012).

Pada proyek akhir ini penulis merancang sebuah sistem HMI (Human
Machine Interface) yang sejatinya membutuhkan software sebagai sarana
untuk pengaturan kecepatan motor , dan software yang akan digunakan disini
adalah software LabVIEW dan software arduino.

LabVIEW (singkatan dari Laboratory Virtual Instrumentation
Engineering Workbench) adalah perangkat lunak komputer untuk pemprosesan
dan visualisai data dalam bidang akuisisi data, kendali instrumentasi serta
automasi industri yang pertama kali dikembangkan oleh perusahaan national
instrumen pada tahun 1986. Perangkat lunak ini dapat dijalankan pada sistem
operasi Linux, Unix, Mac OS X dan Windows (Wikipedia, 2017).

Arduino adalah kit elektronik atau papan rangkaian elektronik open
source yang di dalamnya terdapat komponen utama yaitu sebuah chip
mikrokontroler dengan jenis AVR dari perusahaan Atmel (Effendy, 2016).

Berdasarkan penjelasan di atas penulis mengambil judul proyek akhir
ini dengan judul : “PERANCANGAN HMI (HUMAN MACHINE

INTERFACE) UNTUK PENGENDALIAN KECEPATAN MOTOR DC”.



1.2 Batasan Masalah
Untuk mengarahkan permasalahan dan menghindari salah pengertian

tentang perancangan alat, permasalahan dibatasi sebagai berikut:

A. Motor yang akan dikendalikan kecepatannya adalah motor DC (Direct
Current).

B. Metode pengendalian yang digunakan adalah PID (Proporsional Integral
Derivatif) dan LabVIEW sebagai software.

C. Arduino sebagai penghubung antara HMI (Human Machine Interface) yang

diaplikasikan pada software LabVIEW dan motor DC.

1.3 Tujuan
Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah tersebut, maka proyek
akhir ini bertujuan merancang HMI untuk pengendalian motor DC demi
mendapatkan informasi tentang kecepatan motor yang ada di plant yang di
lengkapi dengan HMI (Human Machine Interface) dengan menggunakan
LabVIEW sebagai software sehingga memenuhi kebutuhan pengguna terhadap
informasi tentang kecepatan motor DC yang ada di plant tanpa perlu

pengontrolan lansung dilapangan.

1.4 Manfaat
Adapun manfaat dari pembuatan proyek akhir ini adalah:
A. Pembuatan alat ini dapat dimanfaatkan untuk pengendalian kecepatan

motor DC secara real time.



B. Perangkat ini dapat memberikan informasi tentang kecepatan motor DC
(plant) secara real time.
C. Dengan pengaplikasian alat ini tidak diperukan lagi pemantauan lansung

untuk memperoleh informasi tentang kecepatan plant di lapangan
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