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ABSTRAK 

Islami Oktasari Putri ( 1306309/2013 ) : Pengendalian Kecepatan Motor DC 

pada Buaian Kaliang (Bianglala 

Khas Sumbar) Menggunakan 

Mikrokontroller ATMega8535 

 Pembimbing I  : Dr. Hansi Effendi, S.T, M.Kom. 

Pembimbing II : Habibullah, S.Pd, M.T.         

Saat ini perkembangan teknologi dan sistem kontrol sangat cepat 

berkembang, dan peralatan elektronik telah menjadi bagian yang tidak terpisahkan 

dalam kehidupan sehari-hari. Salah satunya pemanfaatan putaran motor DC 

sebagai penggerak suatu sistem. Pengembangan sistem kontrol untuk motor 

kususnya motor DC sangat penting dilakukan untuk menghasilkan kinerja motor 

yang optimal. Motor DC termasuk dalam kategori jenis motor yang paling banyak 

digunakan baik dalam lingkungan industri, peralatan rumah tangga hingga ke 

mainan anak-anak. Perkembangan teknologi kontrol juga mengalami banyak 

kemajuan dari kontrol konvensional ke kontrol otomatik sampai ke kontrol cerdas. 

Pengendalian kecepatan motor secara otomatis dapat diterapkan pada 

berbagai macam aplikasi pengendalian motor DC. Contohnya, pada buaian 

kaliang (bianglala). Buaian kaliang yang dirancang diputar oleh motor arus searah 

atau direct current (DC) yang dikontrol oleh mikrokontroler ATMega8535. 

Buaian kaliang ini menggunakan penggerak motor (driver motor) H-Bridge 

mosfet. Mikrokontroller ini termasuk mikrokontroller AVR buatan Atmel. 

Pengontrolan motor DC dengan cara mengontrol pulsa PWM yang akan dikirim 

ke driver motor DC melalui mikrokontroler. 

Hasil penelitian ini adalah telah berhasil dirancang hardware dan software 

prototype buaian kaliang (bianglala khas Sumbar) dengan menggunakan 

mikrokontroler ATMega8535, telah dilakukan unjuk kerja prototype buaian 

kaliang yang menerapkan sistem PWM dan dari pengujian yang telah dilakukan 

pada system keseluruhan, putaran motor setelah diberi beban 1 kg dengan 

kecepatan motor sebesar 15 rpm dengan memberikan nilai PWM sebesar 75% dan 

80% untuk beban 2 kg. 

Kata kunci : Atmega 8535, sensor optocoupler, driver motor DC, dan LCD 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang Masalah 

Buaian Kaliang adalah sebuah wahana permainan bianglala 

tradisional yang digerakkan dengan tenaga manusia. Permainan ini biasanya 

ada di daerah Sumatera Barat. Bianglala traditional Sumatra Barat ini 

terbuat dari kayu. Sedikitnya akan ada tiga orang yang memutar buaian 

kaliang itu agar dapat berputar normal, kemudian ditambah menjadi lima 

orang pemutar agar dapat lebih kencang. Buaian Kaliang ini terdiri dari 

empat kotak yang dapat diisi oleh enam orang setiap satu kotaknya. Akan 

tetapi, karena banyaknya pengunjung biasanya buaian kaliang akan 

berlebihan beban yang disebabkan oleh tim pekerja yang tidak membatasi 

banyaknya penumpang. 

Selain itu, permainan ini juga berkecepatan tinggi. Karena 

permainan ini masih memakai tenaga manusia sebagai sumber gerakan 

mengakibatkan putaran yang tidak konstan sehingga diperoleh beberapa 

masalah. Soalnya yang menggerakkan buaian kaliang ini adalah manusia. 

Jadi, kecepatan putarannya suka-suka yang memutar saja. Kalau tenaga 

kerja pemutar buaian kaliang lelah, maka putaran buaian akan berhenti atau  

tidak berputar cepat. Kalau pekerjanya sedang semangat maka buaian 

kaliang ini bisa berputar dengan kecepatan tinggi. 

Saat ini perkembangan teknologi dan sistem kontrol sangat cepat 

berkembang, dan peralatan elektronik telah menjadi bagian yang tidak 



terpisahkan dalam kehidupan sehari-hari. Salah satunya pemanfaatan 

putaran motor DC sebagai penggerak suatu sistem. Pengembangan sistem 

kontrol untuk motor kususnya motor DC sangat penting dilakukan untuk 

menghasilkan kinerja motor yang optimal. Motor DC termasuk dalam 

kategori jenis motor yang paling banyak digunakan baik dalam lingkungan 

industri, peralatan rumah tangga hingga ke mainan anak-anak. 

Perkembangan teknologi kontrol juga mengalami banyak kemajuan dari 

kontrol konvensional ke kontrol otomatik sampai ke kontrol cerdas. 

Dalam tugas akhir ini buaian kaliang yang dibuat menggunakan 

penggerak motor (driver motor) mosfet menggunakan sistem Pulse Width 

Modulation (PWM) yang dibangkitkan oleh mikrokontroller ATMega8535. 

Mikrokontroller ini termasuk mikrokontroller AVR buatan Atmel. 

Keunggulannya dibandingkan dengan mikrokontroller lainnya yaitu 

memiliki kecepatan eksekusi program yang lebih cepat, selain itu 

mikrokontroler AVR memiliki fitur lengkap seperti ADC internal, 

EEPROM internal, timer/counter, PWM, port Input/Output, komunikasi 

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

Berdasarkan permasalahan diatas, maka muncul sebuah pemikiran 

untuk membuat sebuah tugas akhir yang diberi Judul Perancangan 

Pengendali Kecepatan Motor DC pada Buaian Kaliang (Bianglala Khas 

Sumbar) Menggunakan Mikrokontroler ATMega8535. 

 

 



B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan masalah yang telah diuraikan diatas, terdapat beberapa 

masalah yang perlu diidentifikasi, antara lain: 

1. Buaian kaliang atau Bianglala traditional ini masih memerlukan 

beberapa orang tenaga manusia sebagai penggerak untuk memutarnya. 

2. Karena permainan ini masih memakai tenaga manusia sebagai sumber 

gerakan mengakibatkan putaran yang tidak konstan. 

3. Karena banyaknya pengunjung biasanya buaian kaliang akan berlebihan 

beban yang disebabkan oleh tim pekerja tidak membatasi banyaknya 

penumpang. 

4. Karena buaian kaliang ini masih memakai tenaga manusia maka waktu 

berputarnya buaian kaliang ini tidak menentu atau suka-suka yang 

memutar saja. 

C. Batasan Masalah 

1. Buaian Kaliang atau Bianglala yang akan dibuat pada tugas akhir ini 

berbentuk miniatur. 

2. Buaian Kaliang atau Bianglala akan digerakkan dengan menggunakan 

Motor DC power window 12 Volt dengan menggunakan mikrokontroler 

ATMega8535, dan memakai Sensor optocoupler sebagai sensor 

kecepatan. 

3. Pada percobaan tugas akhir ini akan diuji dengan berat 250 gram setiap 

kotak buaian kaliang ini. Karena buaian kaliang ini memiliki empat 

kotak, jadi jumlah beban alat ini adalah 1 kg.  



4. Buaian Kaliang atau Bianglala ini akan berputar selama 200 detik ketika 

berkecepatan normal. Setelah 200 detik buaian kaliang (bianglala) akan 

berhenti.  

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah di atas, maka dapat dibuat suatu 

perumusan masalah yaitu bagaimana merancang dan membuat alat 

pengendali kecepatan motor DC pada buaian kaliang (bianglala khas 

sumbar) menggunakan mikrokontroler ATMega8535. 

E. Tujuan 

Adapun tujuan dari tugas akhir ini adalah : 

1. Merancang dan membuat hardware prototype buaian kaliang. 

2. Merancang dan membuat software prototype buaian kaliang. 

3. Membuat sistem kendali motor DC sebagai penggerak pada buaian 

kaliang dengan menggunakan mikrokontroler ATMega8535. 

F. Manfaat 

1. Alat ini bermanfaat untuk membantu mempermudah menggerakan putaran 

buaian kaliang (bianglala) tanpa memakai tenaga manusia dengan 

mengendalikan kecepatan putaran motor DC sebagai penggerak pada 

buaian kaliang (bianglala). 

2. Dengan adanya alat ini maka akan mengurangi tenaga manusia dan 

putaran buaian kaliang akan lebih stabil. 

3. Waktu berputar buaian kalian yang sebelumnya tidak menentu, sekarang 

sudah bisa ditetapkan dengan memprogramkan pada mikrokontroler. 



BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

A. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil penelitian terhadap peralatan pengendali kecepatan 

motor DC pada buaian kaliang menggunaka mikrokontroler ATMega8535 

yang telah dirancang, dapat disimpulkan sebagai berikut : 

1. Telah berhasil dirancang hardware prototype buaian kaliang 

menggunakan mikrokontroler ATMega8535 . 

2. Telah berhasil dirancang software prototype buaian kaliang 

menggunakan mikrokontroler ATMega8538. 

3. Pengaturan kecepatan putaran motor DC dilakukan dengan mengatur 

tegangan input motor melalui pengaturan lebar pulsa penyalaan Mosfet 

(PWM) pada rangkaian driver mosfet. 

B. Saran 

Adapun saran peneliti untuk pengembangan sistem alat ini adalah 

sebagai berikut: 

1. Merancang pengendali kecepatan motor DC pada buaian kaliang dengan 

menggunakan algoritma pengendali yang dapat menghasilkan respon item 

yang cukup baik dan dapat memperbaiki error yang lebih kecil lagi.  

2. Penggunaan sensor pengukur kecepatan putar yang lebih presisi dalam 

menghitung kecepatan putar buaian kaliang 

3. Perancangan hardware sistem yang lebih tangguh. 
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