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ABSTRAK

Peruhahan dari sistem manual ke sistem otomatis mampu menjadikan
sebagian aktifitas dalam kehidupan sehari-hari lebih praktis. Adapun salah satu dari
perubahan sistern manual menjadi sistem otomatis ini yaitu scbush modul praktikem
Untuk memahami karakteristik  pengontrolan putaran motor DO sccara otomatis
brerbasis PLC  (Programmabfe  Logic Comroffer) tanpa harus  melakukan
pengontrolan secars manual.,

Tugns akhir ini menitik beratkan pada sistem kontrol otomatis arah putaran
moter 1O vang dirangkai secara kompon panjang dan kompon pendek. Spesifikasi
dari sistem kerja moedul kontrol ini adalah hekerja secara otomalis mengontrol motor
DC dengan memanfaatkan PLC (Programmable Logic Conmtroller), Motor yang
dipunakan pada proses ini adalsh motor DO dengan nput 220V, Hasil dan
pengukuran arus pada motor DC yang dirangkal secara Kompon panjang dan kompon
pendek ini terlihat bahwa torsi molor kompon lerletak diantara motor seri dan motor
shunt, baik pada saat overshood maupun dalam keadasn normal. Kecepatanya
cendrung agak konstan,

Keyword : Motor de. dan Programmable Logic Contral (PLC)
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dewasa ini dunia industri banyak mempergunakan mesin-mesin penggerak vang
bertujuan untuk motor dapat dilakukan dan kondisi vang sederhana sampai ke kondisi
sistem pengentrolan vang cukup rumit. [ dunia industri penggunaan mesin vang be-
kerja sekarang ini bekerja seeara semi otomatis hingga kerja secara otomatis. Hal ini
dikarcnakan faktor-Takior dalam memilih peralatan pengontrolan vang dapat diper-
sunakan serla akan menjamin dari fungsi pengontrolan yang sesuai dengan mesin yvang

,J't'\- diperpunakan, Ada 3 fakior dalam hal ini:
I, Pemiliban mesin i sendici dalam hal ini spesifikasi dari mesin dan sifa
pekerjaan vang akan dilzkukan (name plate dan sistem pekerjazn).

2. Pemilihan motor vang dikaitkan dengan pembebanannya pada mesim sehingoa

dalam pemasangannya haruslah disesuaikan.

3. Cara pengontrolan ini berkaitan dengan suatu perencansam pengentralan vang
sesuai dengan wjuan pengzunaan mesin tersebut dalam hal ind pemilihan pengontrolan
secara oymatis atau tidak.

Disini penulis mengangkatkan twgas akhir ini di latar belakangi atas dasar wlsh
banyaknya hasil hasil karva keelektroan yang mampu mempermudah suatu hal vang
rumit menjadi sanpat Neksibel dan modah, karena keNeksihelan serta kemudahan itulah

semakin bimvak orang-orang untuk berusaha menciptakan berbagai hal vang dapat



mempermudah kita dalam melakukan berbagai hal, salsh satu contohnya adalah
perancangan modul prakiikum dan pengentrolan arah putaran Motar DC Compound
berbasiskan PLLC.

Motor induksi merupakan motor listrik vang paling banyak digunakan pada
peralatan di industri atau pun rumah angga. dimana pada dasamya peralatan tersebut
membutuhkan motor listrik sehagai pengzeraknva. Pada kondisi tertentu, putaran dan
menor ada vang diinginksn dapat diztur kecepatannva. Untuk memenuhi kebutuhan
terschut ditemukan herbagai macam teknik pengaturan kecepatan putaran motor listrik.

Berdasarkan permasalahan tersebut penulis mencoba membuat sebuah Tugas
Akhir dengan judul “Perancangan Modwl Proktikum dan Peagontrodan Aralt Putaran

Motar DC Compeoind Berbasiskan PLOC.

1.2 Tujuan
Tujuan dari tugas akhir ini dibagi menjadi beberapa macam diantaranyas sehagai
berikut:
1.2.1. Tujuan Umum
o  llptuk memenuhi salah satg  persyaratan  akademiz  pada jurusan leknik
clektronika Politeknik Negen Padanyg sona gelar Al Madva Politeknik.
1.2.3. Tujuan Khusus
e Membual perancangan (feedwore) vailue berupa Modul Praktikum Kontrol
Otomatis,
e Mengembangkan aplikasi dari PLC (Progromable Contrelier Logic) vang telsh

didapat selama perkuliahan,
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PENUTLP

5.1 Kesimpulan

sSetelah melakukan proses pengujian dan analisa terhadap sistem vang

telah dibuat dapat diambil kesimpulan bahwa:

Earakieristik torsi motor kempon merupakan kombinasi dari motor
serl dan motor shun

Penpontrolan sistem ini vang dikontrol vaitu arah putaran motor [0
uniuk mengetahui karakieristik dari motor kompon panjang dan motor
kompon pendek.

Motor kompon mempunyal sifat diantara motor seri dan motor shunt,
lerganiung mana vang koat Liltannyalkumparan seri atau shant nyad
biosanyva untuk  pemakaian pompa plunger, pemecah, bulldozer,
elevator dan lain —lain..

Keentungan pengontrolan motor DO dengan memanfaatkan PLO i
acdalah dalam segl kemuodaban dan keefesienan, Dalam denia indwestri
molor arws searah penguatan Kompon Panjang banvak dipunakan
terulama untuk mengeerakkan beban vang membutuhkan kecepatan

putaran yang relatif konstan.
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