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ABSTRAK 

HERUONO (2015): Kendali Kecepatan Konveyor Pengangkut Batu Bara 

Dengan Metoda Pwm (Pulse Width Modulation) Dan Tampilan Pc. 

Pembimbing: (1) Drs. Aslimeri, MT, (2) Alibasrah Pulungan, ST, MT. 

Perkembangan ilmu dan teknologi yang cukup pesat saat ini memberikan 

pengaruh dengan perkembangan dunia industry di Indonesia yang bergerak 

dibidang perindustrian. Utnuk mendukung keandalan dari sebuah proses produksi 

dibutuhkan sebuah system monitoring terhadapa mesin-mesin produksi secara 

real time, agar keandalan proses produksi dapat terjaga dengan baik. Salah satu 

system monitoring yang paling mudah digunakan adalah dengan memanfaatkan 

Sofware Visual Basic.6 sebagai software Human Machine Interface. 

Dalam system pengangkutan material dalam dunia industry, penggunaan 

motor induksi sebagai penggerak utama beban mekanik tetap menjadi pilihan 

utama, karena motor induksi lebih ekonomis dan perawatannya yang mudah. 

Dalam operasinya prilaku putaran motor induksi dijaga tetap konstan walaupun 

beban mekanik berfluktuasi. Untuk menjaga putaran motor penggerak konveyor 

agar tetap konstan walaupun beban batubara befluktuasi diperlukan sebuah 

kendali kecepatan putaran motor. System kendali putaran motor dalam penelitian 

ini digunakan dengan metode mengubah tegangan yang diberikan terhadap motor 

penggerak untuk mendapatkan putaran yang konstan, perubahan tegangan 

dilakukan dengan menggunakan inverter satu fasa. Metoda yang dilakukan untuk 

mengubah output inverter satu fasa yang digunakan dalam penelitian ini adalah 

dengan metoda PWM (pulse width modulation), dengan merubah sudut 

penyalaan pada gate mosfet maka tegangan yang dihasilkan oleh inverter akan 

berubah sehingga putaran motor akan berubah seiring perubahan tegangan output 

iverter untuk mendapatkan nilai putaran sesuai dengan setting point walaupun 

terjadi fluktuasi beban. 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang sebuah inverter sebagai 

pengendali kecepatan motor induksi penggerak konveyor serta mengaplikasikan 

sebuah system monitoring menggunakan Visual Basic 6. Metode penelitian yang 

digunakan adalah experiment. Teknik yang dipakai dalam pengumpulan data 

adalah dengan melakukan observasi, pengamatan, dan pengukuran secara 

langsung. Alat pengumpul data yang digunakan adalah voltmeter dan 

amperemeter.  

Hasil penelitian menunjukkan bahwa, Dari pengujian yang telah 

dilakukan pada sistem keseluruhan, pengembalian putaran motor setelah dibebani 

dan setelah melepaskan beban memerlukan waktu selama kurang lebih 10 detik 

untuk kembali pada putaran sesuai setting, dengan setting point 1500 rpm dengan 

beban bervariasi mulai dari 0.25 Kg sampai dengan beban 1.5 Kg. diharapkan 

kepada mahasiswa jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Negeri 

Padang agar melakukan pengembangan dalah hal kontrol putaran motor untuk 

meningkatkan efisiensi kendali putaran motor ini. 

 

Kata Kunci: Motor Induksi 1 fasa, Inverter 1 fasa, Mikrokontroler ATMega8535, 

Visual Basic6, PWM (Pulse Width Modulation),  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang Masalah 

Semakin berkembangnya peradaban manusia semakin tinggi pula 

keinginan dan kebutuhan dari manusia. Dengan didorong oleh perkembangan 

ilmu dan teknologi yang cukup pesat saat ini memberikan pengaruh dengan 

perkembangan dunia industry di Indonesia yang bergerak dibidang 

perindustrian. Di dalam suatu  industry yang terdiri dari beberapa bagian 

seperti bagian produksi yang merupakan salah satu bagian terpenting dalam 

industry karena bagian ini bertanggung jawab penuh dalam menghasilkan 

produk yang akan disebarkan ke konsumen, untuk medukung supaya bagian 

produksi dapat berjalan dengan baik maka tidak terlepas dari mesin-mesin 

produksi yang digunakan dalam mengolah bahan baku menjadi produk jadi.  

Untuk mendukung keandalan dari sebuah proses produksi dibutuhkan 

system monitoring terhadap mesin-mesin produksi secara real time, agar 

keandalan hasil produksi dapat terjaga dengan baik, sehingga dapat 

memuaskan konsumen industry melalui mutu produksi yang juga akan 

membawa nilai positif terhadap kemajuan perusahaan. Salah satu system 

monitoring yang paling mudah digunakan adalah dengan memanfaatkan 

software Visual Basic.6 sebagai  software Human Machine Interface dan 

menggunakan mikrokontroler sebagai kontroler. 

Teknologi yang berkembang saat ini adalah pengontrolan sebuah 

system dengan menggunakan komponen kecil yang diolah dengan 
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menggunakan perintah-perintah dalam bentuk bahasa pemrograman. Suyono 

(2009) mengatakan: 

Mikrokontroler sebagai teknologi baru yaitu teknologi 

semikonduktor kehadirannya sangat membantu perkembangan 

dunia elektronika. Dengan arsitekture yang praktis tetapi memuat 

banyak kandungan transistor yang terintegrasi, sehingga 

mendukung dibuatnya rangkaian elektronika yang lebih portable. 

Perkembangan mikrokontroler ini juga sangat berpengaruh dalam 

control daya, dimana teknologi mikrokontroler telah digunakan dalam system 

pengendalian kecepatan  motor-motor induksi di industry terutama dalam 

system pengankutan material. Salah satu penggunaan motor induksi dalam 

system pengankutan material digunakan pada pengangkutan material 

batubara menuju penampungan. 

Penggunaan motor induksi sebagai penggerak utama beban mekanik 

konveyor batubara yang ada di industry tetap menjadi pilihan utama, karena 

motor induksi lebih ekonomis dan perawatan yang mudah. Dalam operasinya 

prilaku putaran motor induksi dijaga tetap konstan walaupun beban mekanik 

berfluktuasi. Kecepatan konveyor dijaga konstan untuk menjaga kapasitas 

batubara yang diangkut menuju penampungan.  

Untuk menjaga putaran motor penggerak konveyor agar tetap konstan 

walaupun beban batu bara yang diangkut berfluktuasi diperlukan sebuah 

kendali kecepatan putaran motor agar volume pengangkutan dapat tetap 

terjaga. 

Penggunaan motor induksi dalam system pengangkutan saat ini masi 

menggunakan kecepatan konstan, dimana apabila terjadi perubahan beban 
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pada konveyor akan mengakibatkan menurunnya kecepatan putar dari motor 

penggerak konveyor yang berimbas pada penurunan kapasitas produksi batu 

bara.   

Pada Tugas Akhir ini kendali kecepatan motor induksi dilakukan 

dengan metoda inverter 1 fasa, yaitu dengan melakukan manipulasi pada 

tegangan dan frekuensi. Untuk  proses switching mosfet digunakan metode 

PWM (Pulse Witdh Modulation) yang dibangkitkan oleh atmega 8535, 

manipulasi perubahan dutycicle pada PWM akan mempengaruhi tegangan 

output pada inverter . Nilai pengasutan mosfet akan dipengaruhi oleh 

pendeteksian sensor kecepatan  kemudian akan mempengaruhi kecepatan 

dari konveyor.  

Pendekteksian sensor kecepatan akan di inputkan ke mikrokontroler 

sehingga secara otomatis akan menset nilai PWM yang akan diberikan ke 

inverter untuk menghasilkan tegangan sesuai dengan kecepatan yang di 

inginkan walaupun terjadi perubahan beban yang mempengaruhi keceptan 

motor  

Berdasarkan latar belakang diatas penulis mengambil judul ‘’ 

Kendali Kecepatan Konveyor Pengangkut batu bara dengan metoda 

PWM (Pulse Width Modulation) dan Tampilan PC’’.  

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, dapat diidentifikasikan 

beberapa masalah, yaitu: 
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1. Perkembangan teknologi mikrokontroler yang digunakan dalam 

pengendalian kecepatan motor induksi di industry terutama dalam 

pengangkutan material. 

2.  Penurunan kecepatan motor penggerak ketika terjadinya fluktuasi beban 

batubara pada konveyor. 

3. Pengawasa operasional konveyor masih dilakukan secara manual dengan 

meninjau langsung ke lokasi plant, sehingga masih dibutuhkan operator 

khusus. 

C. Batasan Masalah 

Dengan beberapa permasalahan yang ada, maka perlu dilakukan 

pembatasan masalah untuk tidak meluasnya pembahasan yang timbul. 

Adapun ruang lingkup permasalahan meliputi:  

1. Konveyor yang digunakan adalah konveyor dengan penggerak utama 

motor induksi satu fasa yang kecepatannya dikontrol menggunakan 

inverter. 

2. Pemicuan gate mosfet dilakukan dengan metode PWM (Pulsa Width 

Modulation) yang dibangkitkan oleh mikrokontroler Atmega 8535. 

3. Bahasa pemrograman yang digunakan basic compiler dan untuk 

interface menggunakan Visual Basic.6 

 

D. Rumusan Masalah 

Bersadarkan uraian di atas maka dapat dirumuskan permasalahan 

sebagai berikut:  
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1. Bagaimana melakukan pengendalian kecepatan konveyor yang 

menggunakan motor induksi sebagai penggerak utama. 

2. Bagaimana merancang sebuah program mikrokontroler untuk 

menghasilkan sinyal PWM agar  dapat mengendalikan gate dari 

konfigurasi mosfet inveter. 

3. Bagaimana merancang sebuah system monitoring plant menggunakan 

software Visualasic6. 

E. Tujuan 

Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah, maka penulis 

membuat tugas akhir ini untuk tujuan: 

1. Merancang sebuah inverter sebagai pengendali kecepatan motor induksi 

penggerak konveyor. 

2. Merancang program dengan menggunakan bahasa basic compiler dan 

mikrokontroler ATMega8535 sebagai pengendali utama untuk 

menghasilkan pulsa PWM sebagai kendali gate mosfet yang digunakan 

dalam rangkaian inverter.  

3. Mengimplementasikan system monitoring plant (Human Machin 

Interface)  menggunakan software visual basic.6 

F. Manfaat 

Hasil penelitian ini diharapkan dapat memberi masukan dan berguna bagi 

setiap: 
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1.  Pihak jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Negeri 

Padang dalam upaya pengembangan teknik control kecepatan motor 

induksi dan monitoring sebuah plant dari jarak jauh. 

2. Pihak pengguna ataupun konsumen dalam hal ini setiap industry yang 

memanfaatkan control dalam system produksinya sehingga dapat 

mempermudah system kerja monitoring pada industry yang lebih 

kompleks  

3. Mahasiswa Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Negeri 

Padang sebagai bahan referensi dalam pengotrolan kecepatan motor 

induksi dan monitoring dengan PC.  
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BAB V  

PENUTUP 

A. KESIMPULAN 

Berdasarkan hasil penelitian terhadap peralatan system kendali 

kecepatan konveyor dengan metoda PWM yang telah dirancang, dapat 

disimpulkan sebagai berikut.  

1. Pengaturan kecepatan putaran motor induksi satu fasa dapat dilakukan 

dengan mengatur tegangan input motor melalui pengaturan lebar pulsa 

penyalaan Mosfet pada rangkaian inverter satu fasa. 

2. Dari pengujian yang telah dilakukan pada sistem keseluruhan, 

pengembalian putaran motor setelah dibebani dan setelah melepaskan 

beban memerlukan waktu selama kurang lebih 10 detik untuk kembali 

pada putaran sesuai setting, dengan setting point 1500 rpm dan 1700 

rpm dengan beban bervariasi mulai dari 0.25 Kg sampai dengan beban 

1.5 Kg 

3.  Berdasarkan grafik tegangan masukan terhadap kecepatan motor pada 

pengujian inverter satu fasa dengan beban, terlihat pada setiap terjadi 

kenaikan tegangan masukan maka kecepatan putar motor induksi pun 

akan semakin cepat, hal ini dikarenakan tegangan berbanding lurus 

dengan kecepatan motor. 

4. Dari pengujian yang telah dilakukan, software Visual Basic.6 dapat 

digunakan sebagai Human Machine Interface  dengan kerja yang 
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cukup sederhana dan pada proyek akhir ini telah berhasil 

mengimplementasikan system monitoring plant dengan Sofware VB.6. 

B.  Saran  

Adapun saran penelitian bagi pengembangan lebih lanjut mengenai 

Kendali Kecepatan Konveyor Pengangkut Batu Bara Dengan Metoda 

PWM ini agar mencapai seuatu yang lebih baik, yaitu: 

1. Merancang pengendali kecepran konveyor dengan menggunakan 

algoritma pengendali yang dapat menghailkan repon item yang cukup 

baik dan dapat memperbaiki error yang lebih kecil lagi, misalnya 

dengan pengendali fuzzy logic, PID ataupun algoritma yang lainnya.  

2. Merancang Inverter dengan spesifikasi variabel frekuensi dan variabel 

tegangan untuk menjaga rasio V/f tetap konstan agar Torsi motor dapat 

terjaga. 
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