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Abstrak
Motor listrik adalah suatu alat utama yang memanfaatkan energi listrik untuk

menggerakan penggerak dalam peralatan industri. Pada masa sekarang ini
perindustrian di negara kita mengalami perkembangan yang cukup pesat, baik pada
perindustrian besar maupun industri kecil, sejalan dengan perkembangan industri
tersebut kebutuhan akan motor-motor listrik semakin meningkat pula sesuai dengan
kebutuhan pasar. Pengaturan motor yang sebelumnya dilakukan dengan
konvensional, sekarang telah dilakukan menggunakan komponen elektronika daya.
Motor Direct Current (DC) merupakan salah satu jenis motor yang sering digunakan,
hal ini disebabkan karena banyaknya metode pengaturan yang dapat digunakan untuk
mengontrol kecepatan dan arah putarannya. Pengontrolan motor DC dapat dilakukan
dengan mengatur tegangan masuk pada motor DC

Dalam tulisan ini pengontrolan kendali kecepatan dan arah putaran motor DC
menggunakan PWM pada mikrokontroller ATMega8535. Mikrokontroller ini
termasuk mikrokontroller AVR buatan Atmel. Pengontrolan motor DC dengan cara
mengontrol pulsa PWM yang akan dikirim ke driver motor DC, dengan mengontrol
pulsa dari PWM maka akan mengontrol tegangan yang masuk ke motor DC, dengan
metode mengatur tegangan masukan ke motor DC maka kecepatan dan arah putaran
motor DC dapat dikontrol.

Hasil pengujian kecepatan motor DC pada tulisan ini adalah berdasarkan
satuan rpm, dengan melakukan enam kali pengujian dengan setpoint yang berbeda,
error rata-rata dalam pengujian alat adalah 0.62%, dan dalam penentuan arah putaran
motor DC sistem dapat menerima input perintah yang di berikan oleh keypad, saat
pilihan perintah yang di masukan arah putaran motor DC CW (clock wise), maka
motor DC akan berputar CW (clock wise), saat pilihan perintah yang di masukan arah
putaran motor DC CCW (counter clock wise), maka motor DC akan berputar CCW
(counter clock wise).

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

A. Latar Belakang

Teknologi adalah salah satu ilmu pengetahuan yang semakin berkembang

sesuai dengan peradaban manusia baik dalam aplikasi bidang mesin-mesin penggerak

listrik maupun bidang lain yang terkait didalamnya. Untuk bidang industri sendiri

saat ini sangat membutuhkan teknologi yang dapat bekerja secara otomatis dalam

setiap pengontrolan peralatan. Salah satu jenis peralatan yang diperlukan pada

industri adalah pemanfaatan komponen elektronika daya dalam proses pengaturan

kecepatan motor-motor listrik yang telah berkembang dari tahun ke tahun.

Teknologi yang berkembang pada saat ini adalah pengontolan sebuah sistem

dengan menggunakan komponen kecil berupa komponen kecil yang diolah dengan

menggunakan perintah-perintah dalam bentuk bahasa pemrograman.

Suyono (2009: 27) menjelaskan “Mikrokontroler sebagai teknologi baru yaitu
teknologi semikonduktor kehadirannya sangat membantu perkembangan
dunia elektronika. Dengan arsitektur yang praktis tetapi memuat banyak
kandungan transistor yang terintegrasi, sehingga mendukung dibuatnya
rangkaian elektronika yang lebih portable.”

Begitupun dibidang elektronika daya, sehingga pengaturan motor yang

sebelumnya dilakukan dengan konvensional, sekarang telah dilakukan menggunakan

komponen elektronika daya. Motor Direct Current (DC) merupakan salah satu jenis

motor yang sering digunakan, hal ini disebabkan karena banyaknya metode

pengaturan yang dapat digunakan untuk mengatur kecepatan dan arah putarannya.

Pengaturan motor DC dengan mengatur tegangan masuk ke kumparan jangkar,
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sedangkan arus medannya konstan. Maka dari itu aplikasi ini dilakukan untuk

mengetahui bahwa dengan pengaturan tegangan melalui switching mosfet dengan

menggunakan teknik PWM yang dibangkitkan oleh mikrokontroler dapat mengatur

kecepatan dan arah putaran motor DC.

Motor-motor listrik adalah suatu alat utama yang memanfaatkan energi listrik

untuk menggerakkan mesin-mesin penggerak dalam peralatan industri lainnya. Pada

masa sekarang ini perindustrian di negara kita mengalami perkembangan yang cukup

pesat, baik pada perindustrian besar maupun industri kecil, sejalan dengan

perkembangan industri tersebut kebutuhan akan motor-motor listrik akan meningkat

pula sesuai dengan kebutuhan pasar. Sehingga motor-motor listrik merupakan

penunjang yang paling utama di dunia industri sebagai motor penggerak.

Dikarnakan pentingnya pengetahuan untuk pengaturan motor salah satu nya

motor DC, maka dibutuhkan trainer untuk mempermudah dalam memahami

pengaturan kecepatan dan arah putaran motor DC

Dalam tugas akhir ini pengaturan kendali kecepatan dan arah putaran motor

DC menggunakan mikrokontroller ATMega8535. Mikrokontroller ini termasuk

mikrokontroller AVR buatan Atmel. Keunggulannya dibandingkan dengan

mikrokontroller lainnya yaitu memiliki kecepatan eksekusi program yang lebih cepat,

selain itu mikrokontroller AVR memiliki fitur lengkap seperti ADC internal,

EEPROM internal, timer/counter,watchdog timer, PWM, port I/O, komunikasi serial,

komparator dan lain-lain (Andrianto, Heri, 2008:2).
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Untuk itu dalam tugas akhir ini penulis akan menguraikan proses kendali

kecepatan motor DC dengan mengatur tegangan sumber yang masuk ke motor

dengan mengatur swiching Mosfet menggunakan teknik PWM yang dibangkitkan

oleh mikrokontroler, maka dalam tugas akhir ini penulis akan membuat suatu trainer

“PENGONTROLAN KECEPATAN DAN ARAH PUTARAN MOTOR DC

MENGGUNAKAN MIKROKONTROLER ATMega 8535 ”.

B. Identifikasi Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah yang telah diuraikan diatas, terdapat

beberapa masalah yang perlu diidentifikasi, antara lain:

1. pengaturan motor yang sebelumnya dilakukan dengan konvensional, sekarang

telah dilakukan menggunakan komponen elektronika daya

2. Dikarnakan pentingnya pengetahuan untuk pengaturan motor salah satu nya

motor DC, maka dibutuhkan trainer untuk mempermudah dalam memahami

pengaturan kecepatan dan arah putaran motor DC.

C. Batasan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah diatas, maka perlunya pembatasan ruang

lingkup untuk menghindari pembatasan yang meluas dalam tugas akhir ini

diantaranya adalah :

1. Pengaturan kendali kecepatan dan arah putaran motor DC dengan mengatur

tegangan keluaran (Vout).
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2. Motor DC yang di gunakan memiliki spesifikasi tegangan 12Vdc dan daya 70W.

3. Kecepatan motor DC saat di kontrol maksimal 1500Rpm.

4. Teknik pengaturan kecepatan motor DC dikendlikan dengan metoda PWM yang

dibangkitkan oleh mikrokontroler ATMega8535.

5. Tugas akhir ini dibuat dalam bentuk trainer pratikum.

D. Rumusan Masalah

Berdasarkan pada latar belakang, maka rumusan masalahnya adalah

“bagaimana cara mengendalikan kecepatan motor dan arah putaran motor DC dengan

menggunakan metode pulse width modulation (PWM) ?”

E. Tujuan

Tujuan yang hendak dicapai oleh penulis dalam pembuatan tugas akhir ini

yaitu:

1. Membuat trainer kendali kecepatan dan arah putaran motor DC dengan metode

Pulse Wide Modulation (PWM).

2. melakukan pengujian alat trainer kendali kecepatan dan arah putaran motor DC

dengan metode Pulse Width Modulation (PWM).
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F. Manfaat Penelitian

Adapun manfaat dari perancangan pengendalian kecepatan motor DC

menggunakan mikrokontroler ATMega8535 adalah:

1. Sebagai media pembelajaran aplikasi kendali kecepatan dan arah putaran motor

DC pada pergerakan motor dengan metoda Pulse Width Modulation (PWM).

2. Dapat meningkatkan pengetahuan, kususnya mahasiswa dalam mengetahui

kegunaan-kegunaan terhadap alat yang dipakai dalam pembuatan trainer kendali

kecepatan motor DC menggunakan mikrokontroler ATMega8535.
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BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan

Berdasarkan  hasil pengujian alat maka penulis dapat mengambil

beberapa kesimpulan yaitu;

1. Hasil pengujian sistem dari trainer pengendali arah putaran dan kecepatan

putaran motor DC, arah putaran motor DC yang di atur pada trainer adalah

clock wise dan counter clock wise, motor DC pada trainer mampu bekerja

pada kecepatan putaran maksimal 1500Rpm terdeteksi oleh sensor

optocoupler.

2. Hasil pengujian kecepatan motor DC dengan melakukan enam kali

pengujian kecepatan motor DC dengan setpoint yang berbeda error rata-rata

dalam pengujian kecepatan motor DC adalah 0,62%, dan dalam penentuan

arah putaran motor DC sistem dapat menerima input perintah yang di

berikan oleh keypad, saat pilihan perintah yang di masukan arah putaran

motor DC CW (clock wise), maka arah putaran motor DC akan CW (clock

wise), saat pilihan perintah yang di masukan arah putaran motor DC CCW

(counter clock wise), maka arah putaran motor DC akan berputar CCW

(counter clock wise).
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B. Saran

1. Untuk mendapatkan daya keluaran yang besar pada Trainer kendali

kecepatan motor DC ini, maka diperlukan pemilihan komponen yang lebih

besar juga.

2. Untuk sistem kendali yang lebih baik, gunakan komponen-komponen daya

yang bernilai tinggi, supaya tidak terjadi kebobolan atau komponen yang

hangus, karena kita menguji motor berdaya tinggi.

3. Pastikan komponen-komponen yang di gunakan sesuai dengan sistem yang

akan di buat, di karenakan komponen yang sensitif terhadap tegangan

berlebih dan cukup mahal.
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