Pengontrolan sistem mekanik dengan menggunakan penggerak
Prieumatik yang diinterface-kan pada Komputer

Ahstrals

Preumatik merupakan salah satn actuator pada gerakan mekanik translasi
vang memilki daya lebih besar dibandingkan dengan pengoerak mator, Mamun
pengperak Pneumatik ini Jarang dipakai olsh mahasisws tugas akhir karena
harganva yanz cokup makal sehingga mahasiswa tidak pernah mengenal
karakteristik dari presmatik, Untuk ity perly adanya perangkal prakiikum vang
dapat menusjukkan karakteristik sistem penggerak presmatik dan mengontrolnya
cengan komputer sehingga mahasiswa tidak buta dengan prieamatik nantinya.

L PENDAHULUAN
Latar Belakang

Kebutuhan akan berbagai sistemesistem kontrel dewasa ing sangar begar
dan diharapkan perkembangannya berla njut dimasa vanp gkan datang untuk dapat
meningkatkan produktivicas. Kebutuhan untuk mengolomasikan sisiem tidak
lerbatas pada robot, sistem-sisterm besar dan cantrol-control vane  dapar
diprogram, tetapi berkembang ke pada setiap bentuk mesin dan sislem, besar dan
kecil, simpel dan komplek, Kebanvaken dari semug i dapat dengan baik
dikontrol olel pneumatik. Jumlal pemakaian preumatik sebagai kontral akan
membasar sebanding dengan perumbuhan orang dalerm mendesain pabrik.
Perancang akan mampu memiliki kemampuan dalam mendapatkan keandalan
(reable), keamanan (safe) dan sistem-sistem yung ekonemis unok mendapatkan
manfaat dari teknologi ini,

Masalah Peaelitian

Pengantrolan udara keluar sasuk pada preumatik diperlukan untuk
menentukan posisii dan kecepatan. Blasanya Presmatik digerakkan pada pesisi
minmal dan maksimal pada tabung piston, Artinva hanva memiliki dua bentuk
pasisi. Namun pada penelitizn ini pengentrolan pasisi dilakukan pada sctizp pasisi
sepanjang balang torak den gan penuaturan katup pada Kompuler,

Penlingnya penelitian dan hasil vang diharaplan

Penelitian ini dirasakan perly menginea pengenalan pneumatik  di
lingkungan Fakolas teknik belum pernah dilakukan sehingpa mahasiswa tidak
pumya wawasan temang penggerak pneumatik, sehingpa dibarapkan adanya
praktikum tentang pneumatik tersebut,




IL TUJTUAN DAN MANFAAT
Tujuan

Penelitian ini bertujuan untuk dapal memberikan aambaran kepadsa
mahasiswa  terutama bagi yang sedanz  melabukan tugas  akhir  tentang
pengontrolan pasisi secase proporsional.

Maolaat Penelitizn

Penelitian ini bermanfaat bagi mahasiswa untuk menambah wawazan
terutama dalam prakikum mekatronika dan bekal bazi mahasiswg pada saar
bekerja nantinya.

HIL TINJAUAN PUSTAKA

1. Tinjavan Unam
Gava vang dikasilkan oleh silinder gerak panda dipelthatkan pada gambar

F=gaya

A= Luas torak

P1= Tekanan udara masuk
I'2= Tekangn udara buang
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Gambar 1. Silinder dan torak



Sebuah silinder gerak gonda decgan dismeter dalam I3, luas torsk A dibertkan
melalui persamaan

F=PxA dimana w1

Craya yang dihasikan oleh silinder adalzh hasil perkalian antara luas trak dengan
tekanan efekiif vang bekerja pada torak.
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Crambar 2. Pengontrolan sistem mekanik
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Filat control system adalah @ Selalu ada hubungan vang jelas antara sinyal (aba-
aoa) dengen nilai output dengan angzuan berubah-ubah tapi tidak
menyebabkan penyimpangan pilot conteolftidzk punya fungsi memor.

Memori contzol system adalah ; Ketika siaval dikeluarkan khususnya setelah
akhir sinyal input dan setelab nilai cutput tercapai (ditahani maka sinval
yang lain dibutuhkan wuk mengembalikan nilai cutput ke posisi
semula.

Timing control adalah - pada satu sistem kontrol waktu nilai sinyval disuplai aleh
SENCTAtOr program wastu, sifat daripada sistem kentrol waktu adalal
adanya satu program generator don adanve satp rangkaian pengatur
waktu,

Coordinat motion contral @ Sistem kontral perakan vang terkoordinesi berpusal
pada sistem kontrol gerak kordinasi referensi nilai supplai oleh sinval
generator vang nilai cutputnya tergantung pada posisi part yang dapat
digerakkan didalam sistem vang sedang dikontral,

squence contrel sistem adalah @ Frogram rangkaian disimpan pada sat pragram
generalor yang melinlas program selapek demi setapak mengikuti
tercepainye keadaan olch sistem vang di kantral,

IV, METODOLOGI PENELITIAN

Komputer dapat dimanfaatkan unuk mengontrol sistaim baik berupa
sistem mekanik atau sistem clekirik, dengan memberikan informasi dari atag ke
komputer informasi tertang sistem vang sedang di kontrol dikirim kekompuice
dengan mengeunakan sensor sedanghan komputer dapat memberikan informasi
Dalik ke sistem dengan actuator. [nformasi yang dikirim atew diterima kamputer
berupa sinyal-sinyal listrik bemnilal 3V dan 0V yasg dikenal dengan bilangan
biner 1 dan 0.
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Gambar } Komputer sebagai pengendali peralatan lyar

Agar perangkal periferal sistem seperti katup relay, motor, indikater dan
sensar dapat berkomunikasi dengan komputer lancar muks diperlukan alat banw
vang dikenal dengan alar interface [(antar muka) [nerfuce bermugas untuk
menyesuaikan peranghat peripheral dengan komputer. Karena besarnva tegangan,
arus dan daya perangkat peripheral kebanyakan tidak sesuai dengan vang ada



pada kemputer, dan terutama karema keccpatan pengolabannya yanp sanaar
herbeda dengan Xomputer, maka besaran-hesaran ini hares desesuaikan dengan
bantuwan interiace.

secra dizgram metods ini dapat digambarkan sebagai berikut
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Gambar 4, Rangkaian setup peralzian

V. HASIL

ari hasil percabaan respon tangge dari pneumatik memberikan ketidak
stabilan sistem. Hal ini dikarenakan tidak adanva pengontrelan sistem. Error atau
kesatahan yang didapat tidak memberikan kesesuaikan scbagai inpur baru
sehingga penguatan {amplifier) berikutoya tidak memberikan harga vang tepat.
Seperti yang terlihat pada gambar 5.
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Gambar 5. Preumnatik tanpa pengontrolan. :
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tamun sebaliknya nilai error ataw kesalahan vane dikontral akan memberizan
harga vang tepat, sehingga penguatan input berikutnys akan memberikan keluaran
sesual vang dinginkan, Hal ini dapat diperlihatkan dengan nilai keluaran mencapai
kestabilan mencapai Gtik tercepat yang diwendai denean nilai T {waktu
penguatan) kecil. Hal ini dapat diperlihetkan pada gambar 4.
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Gambar 6. Pnzumatik dengan pengontroan,

VIL. PENUTUP

Fesimpulan

Dari hasil  peselitian  dopat disimpulkan  sebagai berikim baliwa
pengontrolan preumalik dapat dilekukan dengan mengetabui posisi keluzren pada
ujung piston prneumatik dengan mengetahui error atau kesalohan keluaran dan
masukan. Hul ini diturjukkan dengan kestabilan sistem vane memberikan
keluaran posisi sesuai yang dinginkan. Pengembangan sistem pneumarik ini tlapat
dilanjutkan pada aplikasi mesin penembak bala tenis.
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Suran
hatup varibel sangat diperlukan sekali untuk mendapatkan hasil yang
memuaskan khususnya untuk pengontrelan pneumatik,
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