


ABSTRAK

MY controller merupakan Kombinasi dar kendali propomional, integral dan
dervalive, kendali P dipunakan entul mendapatkan reaksi svitem WINE copRt
Pada penguturan kecepatan putarsn metor DO dengan pengendali Priponiona
[mtepral Derivate (PID} berbasis mikrokontroler ATMEGA B335 ini berlujusan
untuk memudahkan, merghemal seria mempersingkal wakio kerjo dan tenao
FMlunt vang dipunakan adalab moter de denpan magnet permanent, Pengaturan
kecepatan moeter dilskukon dengsn menpatur egangan kera motor. Feedback
sistemnva adalah sinval leekuenst dari tache dan sinve]l frekoensi ini dinbah
menjadl teganggn untuk dioputkon pads komputer meladui ADC, Penalaan
perametes PO didasar: stas tinjsan terhadap karakteristik mater de vang diator,
Penalaan pengendali PID vag dilakukan menggenakan metode loop tertutup
Ziegler dun Nichois) dengen metode osilasi. Hasi! penguiizn menunjukkan
bahwa dari nilai kp vang berbeda maka didapat esilasi svstem vang terbaik adalah
pads saal Kp o W, sehingga berdasarkan parameter penslaan Ziegler-Nichals
denpan metde batas kestabilan maka, pada penpendali Proporsions] nilai Kr =35,
mada pengendali Proporsional — Intepral niksd Kr = 4.3 dan Tn = 045 dan pala
pengendaly Proporsional — [negral - Diferensial nifai ke =6 'I'n = 0.5 dan Ty
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[.1 Latar Belakang

Mows do telah dikemal sejak teor mengenai gave lorentz dan induksi
clektromagnetik ditemukan.. Motor de sering digunakan karena  kemudahannya
sehingpa bisa dipaka pada berbagal macam Keperluan, mulai dari mainan kecil hingga
dunia mibustrs, Perkembanpan motor de saat ini dapan dilihat dand sepi ukuran,
kekuman torsi, keeepatan putar. dan efissensi kerjanya. Secars Ringsional motor de
adalah sebagal samber tenaga penpperak (engine) vang mampu memberikan torsi
sebingea memibikl putnman denpan kecepatan terientu.

Uptuk mengatur kecepatan maotor tersebut apar keluarannva sesual denygan
vang diinginkan maka  dibutuhkan  sebush pengendali. dimana mengpunakan
mengendall BID,

Hengpunaan pengendalt PITY dikarenakan setiap kekurangar chm kelebiban dard
masing-masing kontreder P, [ dan 1) dapat saling menutups denpan mengpshungkan
selipanva secara paralel mentadi kontroler proposional denpan integral dan diterensial
ronlrolier P10 Elemen-clemen Xontroller P T odan [ masinp-masing  secura
keselaruban bertiinan umuk mempercepat reaksi sebuah sistem, menghilangkan offset
dxn menghasilkan perubahan awal vang besar,

Untuk membuat  penpgendali PIY  dibotubkan  sebuah propram,  dimana
mengounakan aplikast program mikrokontroler. Karena pembustan propram dengan

tikrakontroler febih muedab untuk perubabannya dan lebib murab harganva.
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Mengingat peranan sistem kendali vang domiman Ji Japangan dan dunia
industri. makz  dituntul adanva pemahaman vare  mendalam bapi mahasiswa
Palitekrik MNeger Pudung tentang sistem kendali, Kemuodian untuk soenunjang
perkulizhan prakizum di laboratoriom kewdali Politcknik Neger: Padanyg, penudis
memilih Tegas Akhir dengan judol MODUL PENGENDALIAN KECEPATAN
PUTARAN MOTOR DC MENGGUNAKAN PENGENDALIAN PID BERBASIS
MIKROKONTROLER. Dibarpkan naniinya Tugas Akhir ind dapat memberikan
pemithaman dun kejelasan dalam pemanfastan sistem kendali dan pada bidang vang
relevan i lapanpan bagt mabasiswa Politekaik kKhususnya program soudi stk

1.2 Tujusn Penulisan

Pugusan dasar dan tugas akhir ini adalah mengetabui bagaimana mengendalikan
sevepatan. motor de denpan pengendali PID menggunakan propram  splikasi
Vitkrekontroler AVE ATMega seri 8535, Adapun tujuan dari tugas akhir ini adalsh

weamnl henkul

1.2.1 Tujuan Umum

1. Pembuatan modul praktck peranghat kerss untuk motor DO vane dapat
chamamninatkan sebagar sarana perkulizban praktikem di laboratorium kendali,
Memperdalan: pengetahan di bidang sistem kendali dan mikroproseso:.

A0 Mengermbangkar ilmu dan kemampuoan dalam materi kuliah sistern kendali dan

rrnkrokantraler,
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KESIMPULAN DAN SARAN

1. Kesimpulan
Herdasarkan hosil pengupian poda Reseloruhon peralatan mako dapat
diambil suatw kesimpulan antars lain adslah schagai berikur ;

1, Pengounasn mikrokentroler ATMEGA 8535 pada pengendali PID
Japal mengurangt pengeunagn komponen eksterial sepertc ADC, Jan
DAL karena Ammegs 8555 memilika strukier O vang cukup lenpkap.

2. Apar mendapatkan respon yang baik pada sistem kendgl PHY dengan
menggunakan metode Awepler Michol, make  dilakukan tuning metade
aallasi untuk menentukan nilat penpuatan kritis (Ky ) dan perioda
hritis 11s)

3, Paoa tuning metode isolas pengendsli proporsional pesubahan nilai Ko
mempengarihl nilai kecepatan maosor de, Semokin tiagai nilai Kp maka
semakin tingn pula kecepatan moter 0,

4. Derdasarkan percobaan tuning metode melust prda alat venyg dibual
iidapatken nilai penguatan ritis Ky = 1 dan peioda kritis Ts = Fa
Schingga pada pengendali Proporsional nilai Kr = 3, Pada pengendali
Proporsicnal — Integral nilai Kr = 4.3 dan To = 0,45 | Puda pengendali
Praporsional — Intepral — [iferensial nilai Ke = 6 Tn = 15 dan T
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