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ABSTRAK

Zikri ( 1302553 /2013) . Sistem Electric Power Steering (EPS)
Berbasis Mikrokontroller ATmega 8535
Pada Mobil Listrik.

Pembimbing | : Dr. Hendri, M.T
Pembimbing 11 : Habibullah, S.Pd, M.T.

Power Steering adalah sistem kemudi untuk membantu pengemudi
menyetir. Saat ini ada dua sistem power steering pada mobil-mobil di Indonesia.
Yaitu Hydraulic Power Steering (HPS) dan Electric Power Steering (EPS).
Permasalahan yang sering terjadi pada Hydraulic Power Steering (HPS) ini yaitu
kebocoran pada seal power steering sehingga minyak power steering akan
berkurang yang menyebabkan sistem kemudi menjadi lebih berat. Electric Power
Steering (EPS) ini memiliki keunggulan dibandingkan dengan Hydraulic Power
Steering (HPS) yaitu EPS tidak menggunakan minyak atau cairan fluida untuk
meringankan putaran stir melainkan menggunakan motor listrik sehingga tidak
adanya kebocoran seal pada power steering tersebut.

Sistem electric power steering (EPS) ini dirancang dengan menggunakan
ATmega 8535 sebagai pusat kendali, sensor rotary encoder digunakan untuk
input pembacaan pergerakan stir kekanan atau kekiri dan berapa lama putaran stir
dan menggunakan driver motor untuk mengontrol putaran motor EPS. Dengan
pembacaan input sensor tersebut dapat diatur putaran motor kekanan atau kekiri.
Putaran motor diatur dengan mengguanakan Pulse Width Modulation (PWM)
pada mikrokontroller dan di inputkan ke driver motor, sehingga motor berputar
sesuai dengan input yang diberikan dan membuat sistem kemudi menjadi ringan.

Setelah dilakukan pengujian terhadap sistem electric power steering
(EPS) ini dapat diperoleh hasil pengujian yaitu terhadap sudut perputaran stir dan
ban, perbedaan sudut yang diukur yaitu kenaikan dari sudut 45°. Perputaran stir
45° maka sudut pergerakan ban yang dihasilkan 2,5°. Pengukuran dilakukan
sampai sudut 360° yang menghasilkan sudut pergerakan ban mencapai 20°. Sudut
360° adalah satu kali putaran stir, perputaran stir secara keseluruhan adalah tiga
kali putaran, 1,5 putaran stir kekanan dan 1,5 putaran stir kekiri ketika diambil
dari titik tengah.

Kata Kunci . Power steering, sistem electric power steering (EPS), sensor
rotary encoder, mikrokontroller ATmega 8535
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BAB |
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang
Mobil merupakan alat transportasi manusia di jalan raya, saat ini
kebanyakan menggunakan penggerak mesin pembakaran dalam (internal
combustion engine) yang mengeluarkan emisi gas buang sehingga berpotensi
menimbulkan polusi udara, oleh karena itu mobil dengan motor pembakaran
dalam ini banyak menggunakan bahan bakar minyak (BBM) dan

menghasilkan polusi udara.

Menurut Happyanto (2013:6), “Environmental Protection Agency
(EPA), menyatakan mobil konvensional menghasilkan polusi udara 40% -
50% ozon, 80% - 90% karbon monoksida. Disamping itu, persediaan
cadangan BBM semakin menipis, padahal sektor transportasi merupakan
pengguna BBM terbesar. Diperkirakan sumber minyak bumi di Indonesia
sebagai bahan baku BBM akan habis dalam kurun waktu 15 tahun mendatang
dan isu global warming tentang kelestarian lingkungan, serta kebijakan
pemerintah tentang peghematan penggunaan BBM pada sektor transportasi
yang hemat BBM dan ramah lingkungan. Hal ini sesuai undang — undang NO
30 tahun 2007 tentang energi. Oleh karena itu dikembangkan mobil listrik
dengan motor listrik sebagai penggerak utama untuk dikembangkan
menggantikan BBM. Sejak tahun 2000 beberapa negara di Eropa sudah

mengembangkan mobil listrik menggunakan motor listrik sebagai



tenaga penggerak utama, untuk menggantikan mobil berbahan bakar
minyak”. Bahkan LIPI juga sudah mengembangkan mobil listrik yang diberi
nama MARLIB (Marmut Listrik LIPI) yang tujuan pengembangan ini untuk

menekan penggunaan minyak bumi dan polusi lingkungan (LIP1, 2013).

Mobil listrik terdapat bagian-bagian seperti pengendalian motor
listrik, penegecasan mobil listrik, sistem pengereman, penerapan solar cell
untuk pengecasan langsung dari tenaga surya dan termasuk juga untuk sistem
power steering pada mobil listrik. Power steering ini pada umumnya terdapat
dua macam vyaitu Hydraulic Power Steering (HPS) dan Electric Power

Steering (EPS).

Power Steering adalah sistem kemudi untuk membantu pengemudi
menyetir. Saat ini ada dua sistem power steering pada mobil-mobil di
Indonesia. Yaitu Hydraulic Power Steering (HPS) dan Electric Power
Steering (EPS). Hydraulic Power Steering (HPS) menggunakan tekanan
Hydraulic dari pompa power steering. Pompa power steering digerakkan oleh
crankshaft melalui drive belt. Sistem kerjanya, minyak power steering ditarik
dari reservoir ke pompa saat mesin hidup. Minyak ini ditekan oleh satu power
steering switch dan control valve yang letaknya di dalam pompa power
steering. Tekanan oli inilah yang membuat putaran setir menjadi ringan.
Permasalahan yang sering terjadi pada Hydraulic Power Steering (HPS) ini
yaitu kebocoran pada seal power steering sehingga minyak power steering
akan berkurang yang menyebabkan sistem kemudi menjadi lebih berat.

Kekurangan Hydraulic Power Steering (HPS) adalah penggunaan bahan



bakar akan menjadi lebih boros diakrenakan pompa hydraulic yang berfungsi
untuk mengalirkan fluida saat kemudi digerakan berhubungan langsung

dengan mesin, sehingga kerja mesin lebih berat.

Electric Power Steering (EPS) merupakan teknologi power steering
terbaru yang bekerja otomatis saat kontak mobil dalam posisi On. Arus
listrik terkirim ke motor listrik power steering. Saat mesin dihidupkan, noise
suppressor mengirimkan perintah ke control module untuk menjalankan
motor listrik dan clutch yang menghubungkan motor dengan batang setir.
Bagian sensor di steering rack mengirimkan informasi kepada control
module di saat setir mulai diputar. Setelah perintah pesan sampai ke control
module, akan mengirimkan arus listrik sesuai kebutuhan motor listrik untuk
melakukan putaran gigi kemudi, sehingga kemudi jadi ringan. Electric
Power Steering (EPS) memiliki sistem vehicle speed sensor. Saat mobil
berjalan pada kecepatan lebih dari 80 Km/h, sensor kecepatan mengirimkan
sinyal untuk mematikan motor EPS. Sehingga setir terasa berat. Hal ini

untuk menjaga kestabilan mobil di kecepatan tinggi.

Electric Power Steering (EPS) ini  memiliki keunggulan
dibandingkan dengan Hydraulic Power Steering (HPS) yaitu EPS tidak
menggunakan minyak atau cairan fluida untuk meringankan putaran stir
melainkan menggunakan motor listrik sehingga tidak adanya kebocoran seal
pada power steering tersebut dan perawatan Electric Power Steering (EPS)
ini lebih mudah serta jarang mengalami gangguan. Untuk penerapan pada

mobil listrik Electric Power Steering (EPS) lebih cocok dikarenakan hanya



menggunakan daya dari aki untuk menghidupkan Electric Power Steering
(EPS) tersebut. Sedangkan Hydraulic Power Steering (HPS) perawatannya
lebih susah dikarenakan HPS ini masih menggunakan cairan fluida untuk
membantu pergerakan kemudi, dalam penggunaannya pengecekan cairan
fluida harus secara berkala agar kemudi tidak mengalami masalah dan
penerapan Hydraulic Power Steering (HPS) pada mobil listrik akan lebih
susah serta lebih boros energi listrik, karena perlu konversi energi listrik

menjadi mekanik supaya Hydraulic Power Steering (HPS) bisa berfungsi.

Tugah Akhir yang akan dibuat adalah mobil listrik yang akan
dikerjakan dengan membentuk sebuah kelompok (team) yang beranggota 8
orang. Masing — masing anggota mendapatkan topik yang berbeda — beda,
penulis sendiri mendapatkan topik tentang penerapan Electric Power
Steering (EPS) pada mobil listrik. Penerapan sistem kemudi menggunakan
Electric Power Steering (EPS) ini berguna untuk mepermudah pengguna
mobil listrik saat memutar kemudi, karena dengan Electric Power Steering

(EPS) kemudi akan terasa lebih ringan dan konstruksi yang lebih simpel.

Electric Power Steering (EPS) yang penulis gunakan pada mobil
listrik ini masih menggunakan konstruksi EPS yang ada saat sekarang.
Tetapi untuk kontrol dari Electric Power Steering (EPS) penulis membuat
kontrol sendiri dengan menggunakan Mikrokontroller ATmega 8535 dan
tambahan komponen lain untuk mengoperasikan Electric Power Steering

(EPS) pada mobil listrik. Sedangkan untuk kontrol EPS yang digunakan



untuk mobil konvensional saat ini menggunakan kontrol modul dan

menggunakan sensor torsi.

Dari permasalahan tersebut, penulis membuat tugas akhir dengan
judul “Sistem Electric Power Steering (EPS) Berbasis Mikrokontroller

ATmega 8535 Pada Mobil Listrik”.

Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah yang telah diuraikan, maka
didapat identifikasi masalah pada sistem Hydraulic Power Steering (HPS)
yaiitu, Sering terjadi kebocoran seal Hydraulic Power Steering (HPS) yang
mengakibatkan berkurangnya cairan fluida sehingga sistem kemudi menjadi
lebih berat dan lebih boros bahan bakar.

Batasan Masalah

Berdasrkan identifikasi masalah diatas, dapat dibuat batasan masalah
yaitu pada sistem Electric Power Steering (EPS) ini hanya untuk prototipe
yang berisi module kendali Electric Power Steering (EPS) menggunakan
Mikrokontroller ATmega 8535.

Rumusan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah, dan batasan masalah diatas maka
dapat dirumuskan masalahnya yaitu: Dapatkah Electric Power Steering
(EPS) menghindari kebocoran seal dan menghemat energi listrik untuk

penerapan pada mobil listrik.



Tujuan
Tujuan dari perancangan Sistem Electric Power Steering (EPS) ini
adalah :
1. Pembuatan modul kendali (control module) untuk Electric Power
Steering (EPS) berbasis Mikrokontroller Atmega 8535.
2. Merancang program dengan menggunakan bahasa pemograman bahasa C

(Code Vision AVR) untuk sistem kendali Electric Power Steering (EPS).

Manfaat
Pembuatan alat ini sangat diharapkan memiliki manfaat diantaranya

yaitu :

1. Membuat kerja kemudi mobil menjadi lebih ringan walaupun dalam
kecepatan rendah.

2. Memudahkan pengguna dalam pemakaian mobil listrik.



BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa terhadap sistem Electric
Power Steering (EPS) berbasis mikrokontroller ATmega 8535 pada mobil
listrik secara keseluruhan, maka dapat disimpulkan beberapa hal sebagai
berikut :

1. Sistem Electric Power Steering (EPS) ini menggunakan ATmega 8535
sebagai kontrol, sensor Rotary Encoder sebagai pendeteksi arah putaran
dan berapa kali putaran pada stir.

2. Modul kontrol yang telah dibuat sudah bisa berfungsi dan mengontrol
motor Electric Power Steering (EPS) dan sudah bisa meringankan
putaran stir atau kemudi.

3. Perbandingan sudut perputaran stir dengan pergerakan ban yaitu, ketika
stir diputar 360° pergerakan ban hanya 20°.

B. Saran

Berdasarkan keterbatasan kemampuan dan waktu, Penulis mengakui
adanya kekurangan dalam alat yang dibuat ini, berikut akan dipaparkan
beberapa saran-saran yang diharapkan dapat bermanfaat untuk

mengembangkan aplikasi ini diantaranya adalah :
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1. Sensor yang digunakan pada alat ini belum sempurna untuk memberi
input ke Mikrokontroller, sebaiknya menggunakan sensor yang lebih
bagus lagi.

2. Untuk memperhalus putaran motor ketika pertama stir diputar dan saat
berhenti, bisa mengatur kecepatan motor (speed control) pada saat awal

dan berhenti.
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