Desain Perangkat Penguji Karakteristik Motor Arus Searah Untuk Pengontrolan
Sistim Mekanik dengan Komputerisasi.

Abstrak

Motor merupakan peralatan vang sering dijumpal schagal pengerak dalsm suaty
pengontrolan posiss, motor tersebut dapat berupa motor stepper. motor AC, motar DO
dan motor servo. Khusus untuk motor DO sebelum melakukan pengontrolan terhadapryva
harus diketahui terlelwh dahulu karakieristik motor tersebut. parameler vang sangat perlu
diketabui berupn konstanta penguatan motor {K..) dan konstanta waktn motor CTeh
Untuk mendapatkan karakeenstk ini biasanva dilakukan pengujian tersendici terbadap
motgr tersehut.

rarena karakienstik motor tersebut sangat penting dalam rengentrolan motor DC, maks
penubis terank untuk merancang dan membuat suats peralatan vang dapat menampilkan
karakteristik motor DC yang dapat berako umum gntuk setlap motor. Tampilan nilai
karakteristik ini ditampilkan melalu scbuah PC vang dibubungkan oleh suaty perangkat
antar muka yang dapat menyesuatkan perangkat periferal dengan komputer. Kareng
hesamya tepanpan tegangan, aros dan dava perann periferal kebanvakan tidak sesual
dengan yang ada dalam komputer, sehingza besaran besaran ini harus disesuaikan dengan
perangkat antar muka yvang dikenal dengan Interface.

L. PENDAHULUAN
Latar Belakang

Motor arus searah atau DO molor merupakan salah saln sctustor vang soring
digunakan dalam mengatur sisiim penggerak mekanik ferutama uniuk pengontralan
postsi. Mamun DO moter lebib sulit dalam pengontrolannya jika dibandingkan dengan
moter stepper Karens DC motor memiliki karakterisnk vang tergantung oleh bebanmva
Sedangkan motor stepper untuk pengontrolan posisi lergantung oleh langkah vang
tersedia vaitu tidak dipengaruhi oleh ipendansi motor o sendin selama daya motor
stepper masth memungkinkan. Biasanya pengpuna disulitkan oleh benruk selup pengujian
karakieristik DT motor sehingga membutubkan wakty lama hanya untuk pengugian saty
molor. Untuk ity perangkat uji ini sangat bermaniast sekali untuk melibat tingkah laku
[ motor dengan berbagar beban,

K.etika saat pengaturan pesisi dan kecepatan motor selabu dihadapkan oleh beban
beban yang berada pada motor ttu sendiri sepertl saharan dalam (R, takanan lilian iLa)
dar inersia molor dan juga beban heban vang herada pada peralatan mekanik sepeert uliv
roda gig dan bantalan. Schingga keluaran foutput) pada motor tidak sesuai vang
diharapkan. Untek oo perlu adanva pengoatan voltgse mput dengan memberikan inpu
tambahan pada motor.

Pada pengujian kerakteristic beban metor akan didapatkan harpa Km vang
merupakan milai perguatan input voltase sedangkan Tm merupakan nilar waktu vang
dibutubkan umuk mencapai posisi,



Masalah Penelitian

Harga konstanta Km dan Tm secara teort sulit didapatkan karena harga harga
spesilikasi dart motor hanya diketahui oleh perusahan pembuat dan nilainya setiap saal
berubah oleh beban veng ditanggung oleh motor. Sclama harga harps Km dan Tm tidak
diketabws maka pengsturan posisi dan kecepatan dari sistim mekanik sulit untuk
dilakukan dan memiliki ketidakstabilan.

Pentingnya penelitian dan hasil vang diharapkan

Penelman ini dirasakan perle mengingat baryaknya mahasiswa vang melakukan
penelitian mengeunakan motor arus searzh atae DC untuk pengontralan sistim mekanik,
Sehingga kesulitan mahasiswa dalam menguji karakteristik  motor dapail terainsi,
Diharapkan perangkar ini dapat dimanfaatkan sehagai media penguji bagi setiap
mahasiswa vang mengeunakan DO motor pada tugas akhirnya

IL TUJUAN DAN MANFAAT

Tujuan

Peneliian ini bertujuan untuk memudahkan dalam mendapatkan harga harps konstanta
motor untuk pergontrolan posisi dan kecepatan pada sistim mekanik, Haros harua
tersebut nantinya digunakan sehagal nengeanda input pada motor dars hasil urmipan balik
kelogran T".Ir'nﬂan demikian PN |_!._~n3:-m misdah melgkokan aks: penpontrolan
secara proportional (P, proporsional integral (P1), preporsional derivative (PDY) atau
progorsional inteeral derivative (PLD L

Manfaat Penelitian

Penelitian ini bermanfsat bagi mahasiswa tugas akhir vang menggunakan motor arus
searah schapal penggersk {actuntor) pada sistim mekanik, Perangkat ini dibuat portahle
schingga dapat dengan mudah dipasang pada setiap ienis motor arus searah dan dengan
mudah dipadang pada kemputer

T TINJAUAN PUSTAKA
3.0, Tinjuan Umum

Motor arus searah memiliki medan medan yang dicksilasi secara terpisah, Motor
arus searah dapat ibedakan atas motor arvs searah medan tetap denpan pengontrolan
arus jangkar dan motor arus searah arus jangkar tetap dengan penpontrolan arus medan
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Ciambar 1. Motor arus scarah
R, = Tahanan kumparan jangkar {ohm)
L = Induktanst kumparan jangkar {hendry )



i = Arus kummparan pangkar (amper)

fr Arus medan (amper)

e = Tegangan yang dikenakan pada jangkar {volt)

Eh = Crava gerak Bistrik balik (volt)

& * Perpindahan sudut poros motor (rad )

T = Torsi vang diberikan ofeh moter (W-m

A = Momen inersia ckivalen motar dan beban pada poros motor (kp-m-)

b Kocfisien pesekan viskos eknvalen motor dan bebampada poros motor (M-
m/rad/det).

Torst 7 vang dihasilkan motor sebanding dengan hasil kali arus jangkar i, dan
tluks celah udara ¥, dimana % berbanding furus dengan arus medan atau

T=Ki'¥ K, - komstania
WKk K = konstanta
lika fluks konstan maks

Fr=K;i

dirmana K. = A 'V =konstanta torsi motor

P'ada saat janghkar berputar, suatu tegangan vang sehanding dengan hasil kali fluks
denpan Kecepatan sudut terinduksi pada jangkar. Untuk fluks vang konstan, tepangan
indukszi e, berbanding dengan kecepatan sudut o848, jadi

i :
E.la- = -ﬁrﬁ _d_I' = ﬁﬁﬂ.l'lff]l

Dimana & adalah konstanta gaya gerak listnk balik

2. Pemndelan Matar Arps Searah

kecepatan pada motor arus searah dengan pengaturan rangkar dikontral — oleh
teganesn fanckar ea Tepanpan janokar ea dicatn olah suaty sumber tegangan, persamaan
untok rangkaian jangkar adalah

i
L a’: + R +e =,

Arus jengkar mepghasilkan torsi yang dikenakan pada inersia dan pesekan sehingga:

g8, 0

2

Dengan menganggap bahwa semua svarat awal adalah nol dan denpan mencard
transformasi Laplace maka diperoleh persamaan
Kosf(s)=E, (5)
(L s+ R M (5)+ FE (s)=E (5)
(ot + f5)0(s) = T{s) = KT {s)

Terd



Bila £,7%/ sebagai masukan dan &) sebagai keluaran, maka fungsi alih sistim lup
tertutup barupa:
fis) K

Eis) S|Ls+{L_f+RIs+R [+ KK, |
Induktansi L, pada rangkawan jangkar basanya kecil dan dapat diabaikan, schingza
persamaan diatas dapat disederhanakan menjadi:
os) K,
Ef5) S{T,s+1)

dimana -
K, =KAR [+ KKk, )=konstanta penguatan motos
.= R R [+ KK, ) konstanta waktu motor

IV. METODOLOGI PENELITIAN

Peralatan ini dibuat portable schinges setiap motor arus searsh dapat ditancapkan
pada perangkat inl dan dapat dikonek langsung pada setiap jenis komputer (PO Dar
simulase vang dibuat kompater dapat menampilkan harga haros Konstanta penguatan Km
dan waklu Tm pada senap kali pengujian motor arus searah,

Untuk mendapatkan Km dan Tm maka digunakan masukan berupa tepanpan ( fungs
tangea satuan ) pada sistim lup terbuka motor

|| R L ——r—
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E{z) —® __K, —*id(5)
LM s+ 1)
L |

Crambar 2. Blok diagram motor arus searah

K
g(s) = ——=—E
L T s+1) ° S

= K"" l
sifs+1) &
dengan menggunakan inverss laptace, maka didapal fungsi wakiu sebagai berikut -
]

Ney=K (-~ K T -+K_T ¢

- h-m[l . ‘“‘;"]

eonstanta waktu adalah saat ¢ = 7, maka dapat ditulis memads

& =063K

dari persamann diatas maka konstanta waktu adalah waktu yang dibutubkan, schingea
kecepatan adalah 0,63 dar nilat akhir.

Hubungan &, dan ¥, sehagai berikut



D63 T =wakiu sasl posm sama

dengan 063 dar nilas akhir

Gambar 3. Hubungan Km dan Tm

Secara diagram metoda ini dapat digambarkan sebagar berikut
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Gambar 4 Kontrol teedback dan posisi joint rabot.

V. HASIL PENELITIAN

Menghitung kom dan Tm

moirslided
5o Vo

Erdetik)



Gambar 5. Grafik respon sistem pada saat foop terbuka
Km=095115 Tm= 0193
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Gambar 6, Diagram blok foop terbuka

Pengaturan Umpan Balik
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Ciambar 7. Respon sistem pada saat Vo 1.5 volt, K. =2

|r\v
ttl--'-‘l' © T _ o
N
s |
oosed |
I|
P
r
r} a1 A E5 TI 25 = "I o

¢ fdetilky

Gambar 8, Respon sistem pada sast V=15 voll, K =|
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Gambar 4.7, Kespon sistem pada saat 'V =1 5 volt, K, = |, K, = (,0003
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Gambar 10, Respon sistem pada saat V= 1.5 volt, K, = 1, K, = 0.0005
Ky =0 0001
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Gambar 11, Respon sistem pada saat V=1 5 valt, K. = 1.k = (L0005,
k= 000025
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Gambar 12, Diagram blok sistem dengan konstantz PID
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