RONTROL POSISI PADA PENGOGRRA N ROLEXKTOR ENERGI SURYA

ABSTRAK

Efeknlitas pengumpulan cocrgi mataharg singat ditentukan oleh presis dari posisi
kolektor enegi surya. Denpan tdak tepatnye posisi arah koleltor ternadap arah mataharr,
maka enerpi yang dikumpulkan tdak moksimal Unok menpadasi masalah ind salak saty
card vang dapal digunakan yartuy mengatur posisi amh kolekior enegl surya, Dengan
perkembangan teknolosi, moka semakin banyak hidang yang mengeanakan sistem
kontrol posisi. Salah satu penempan sistem Rontrol posis 4 bidang tefekomunikas
adalzh pada penpaturan arab antenzesatelic, sehingga satelit dapat dikendalikan dani bumi
agar sclalu berada pada orbitalaya dan dengan mengatar arab antens, maka antena dapat
menerima mformasi dari satelit. Pada bidang militer, kontrol posist digunakan untuk
mengantrol posisi pelury kendali. Hal tersebut sangat dibutubkan agar pelury kendali
dapat mengenal sasaran dengan tepat, Pada industri modern, pekeraan-pekeraan vang
membutuhkan ketelitian tingel dan tidak mungkin dilakukan pleh manusi, sepert
pembuatan semikandukior makn digenakan mesin yang dilengkapi dengan kontrol posisi.

Pendahuluan

Seccara wnmum sistern kontrol vang diinginkan adalah sistern yarg dapal
memberikan respon vang cepal dan stabil. Pada sistem kontrol posis, idealnya sistem
yang digunakan dapst bergeral dengan cepat untuk mencapai posist skhir selelah
mendapatkan ganppuan dan tidak hersolasi (stabil)

Rancangan sistem kontrol posisi pada penelitian ini dibaas pada kontrol posisi
tntuk perakan dua dimensi. Denpan anpeapan intensiing cahaya kanstan, maka pada
pengupian rancangan digunakan scbuah lampu poer sebapai sumber cahava, Penpperak
vang digunakan adalah sebuah motor de denpan pengataran lepangan armatur,

Avalisy yang umumnya dilokokan terbadap sebush sistem Eontrol  adalak
stabilinas, sensitivitas, ketelitian dan respon transien, Penelitian i lebih ditckankan Pkl
stabilitas dari sistem antuk mendapmbkan performansi sistem yang Giinginkan, maka
pengaturan ditakukan dengan merebah nifai konstania penguatan _

Untuk mendspatkan besaran terfentn, seperti teganpan keluar sensor, wpampsn
pada moetor dan kecepatars puar motor, diuker dengan mengpunakan kompuler, Anter
muka {interface} yang digunakan adalah analog 10 digital converter dan digital o arsafop
converter yang dikemas dalany ered pada PC.

Untuk memudahban memplol dan membacs grafik, data data vang didapal diolah
dengan Microsodt Excel, Dan gralik dapat dibabas performansi dan rancangan dan
membandingkonnya dengan leratur. Denagan demikian sistem kontrol - dengan
performansi vang diimginkan dapat tercapar. : t

Masalah Penelitian

Pengumpulan energi surya pada kolektor tidak dapat divsahakan maksimal karena
posisi matahard selaly berubeh setiap sant. Mengarahkan kolektor pada posisi arah
matabart yang lepal secara manual tidak mampie memberikan hasil yang maksiol,
Dengan menggunakan rancangan ind dibarapkan pengumpulan energi surya lebil optimal
bila dibandingkan denpan kolektor coerpi surve yang digerakkan  secars manual,
Prototipe sistern komtrol posist i digerakkan secara otomatis, sehingga mamp
mendelekst dan menggerakkan Lolector hinggn mencapar posisi arah matabarn.



Pentinguva penclitian dan hasil v drharaphan

Penelitian ini penting ditakukan uous mengetabm kontrol pada sebuak ohjek
yang perle pengontralan untuk memaksimaltan lasil secara otomatis. Hasil dari
penchitian i dikarapkan dapal membenkan pensetahuan dan pengalaman pada Lab.
Control di Program Studi Eleciro FT-UA dalamy mengembanpkan koneol di seprala
Endang vang dapat dikoniro!

Tujuan

l. Merancang dan membuat sebuah dasae sshem kontrol posist pendeleksi cithayn,

L Menganalisa  pengaruh konstanta penguatan erhadap performansi sistem dan
inenentukan batasan performanst rancangan,

3. Merckavasa sistem kontrol posist, selumppa sislem epselu dapat beroperasi sessi
dengan performansi yang difpinkan, il respon cepit dan stabil

Manfaat Penelitian

. Dapat digunakan untuk melacak arah vahaya, sehingga dengan rancangan ini dapat
memaksimalkan ererpl vang dikumnpulkan.

2, Disamping untuk mengantrol posjsi peraliaen yang berhubungan denean cishaya

matabart, peralaion ini dapat digynakan uniuk sistiem Rantrol posisi Jain dengan

mengrant sensar cahayy,

Padla pengembanpannya, roncanpgen ing dapat dipadikan sebapsi acusn untuk

merancang sistem kontrol posisi tign arah,

L2

TINJAUAN PUSTAK A

harakteristik performensi sistern konteal basanya dinyatakan dalam dacral
waktw, Sistim denpan komponen renyimpan energi tidak dapal merespon sceara seketika
dan akan menunjukan respon trarsien jika dikenal masokan atiy EELLEE Y

seringkali performansi sistem kantral dinyatakan dalam respon transien terbadap
masukan fampa satuan e step finetion} kareno mudakh dibanpkitkan dan cukup radial.
Respon transien suplu sistem terhadap masukan wnpga satnan terpantung dari pada syaras
awal, Untuk memudabkan perbancingan respan transien berbapai macam sistem, hal
vang biasa yang dilakokan adaiah mengpunakan syarac awal standar babwa sistem mula-
mufi dalam keadaan diam, schinggs keluaran dan ser i ruian wakounyn pada el
respon  sama denpgan ool Sclasjutnve Larakrerisl; respon secard mudah Japad
dibandingkan .

Respon transien sistem kontrol sering menunjukkan osilasi teredam schelum
mencapai keadaan mamap (seady sere). Dalam menenturkimn karakteristik respan
transien sistem kontrol lerhadap masukan tangga saluan, biasamva: dicar parameter
berikut: 2
1. Lewatan masukan (Mavimnm avershoot - 5% I8

Mavnmrenn oversfions adalah harga puncak malcsomum dari kurvi respon yvang diukor
dart sate. Jika barga espon keadaan mantap tdak sama denpan saty, maka biasany
digunakan persen lewatan maksimum vang didefinistkan sehagai barikyl-
P 05 = lewatan maksimum x 100 %
Milai akba




I.-.:wn[alr: rJ1iﬂ-'.5ITI1|TI.t'I'I braspmye digunaien untk menghitung kestabilan relati! dan
sistem kontrel. Sistem dengan lewatan maksimum yane besar binsanva tidak
diinginkan

2. Wakew tunda (Defey s
!Jcr.’c.a_;f tienee pdalah w:l.l-.iu ving diperlukan respon untuk mencapan setenpah hares
akhir yvang pertama kali,

3. Wakiu naik (five fime)
fliwe e adalah wakiu yvang diperlukan respon tangsa satvan untuk naik dari 10%
smpal ¥0% dan harpa akhicnya,

4 Wakiu penelapan (Seftine fme)
Setting fime adalgh waktn vang diperfukan kurva respon langea salvan untuk
mencapal dan menetap dalan daerah sckitar vang :Iusunukan biasanys sekitar 5%

3. Waktu puncak {Peak dme)
Feuk thme adalabh wakty yang dipeclukan respon tangga satuan unluk mencapai
puncak lewatan yang perania kali,

Spesifikasi deerah wakio di ataes adalah cukup penting karena sebahapian besar
sistem kontrol merupakan sistemn deaerah wakie, yang berart sistens harus menunjukan
respon witkty vang dapat diterima alaw sistem kontral harus dmaodifikast hingea respon
transicimya memuaskan,

Perle diperhatikan balwa tidak semua spesifikasi int diperluban untuk sclisp
kasus, misal pada sisem redoman lelih, persyaratan wakty puneak dan lewatan
maksimem hdok dipenakan.

Dalam penerapan terentu vang Udak mengizinkan adanya esilasi, diingiinkan
Lahwa respon harus cukup cepat dan redaman vang cukup. Untek respon transien pada
orde kedua, rasio redaman & harus fedetak antara 04 dan 08, Hampa & < 04
menghasilkan lewatan berlebib pada respon transien dan ststem dengan harga =08 akan
membenkan respon yang fambal

Matural lrequency () don domping faktor (21 merupakan parameter yang
menentukan kreilerm respon sisten. Bile £ di ubah dan nal binega mendekati sato, maka
osilasi akan berkurang dan menjads lebib teredam dan osilast tdak akan tenadi pada saan

& bresor dan sate,

METODOLOGT PENELITIAN

a. Rancangan Kontrel Posis
[tancangan terdiri dari beberspa bahagian, yaite. sensor cahaya, AD-DA converer,
PO, pengunt ares, sensor kecepalan {terdics den transistor toto dan celah eohaya) dan
motor de (sate unit motor de dengan siel). 3

b. Rancangan Sensor .
Rancangan sensor berdasarkan prinsip pembagian tegarsan dengan memandhatkan
stfat dart LR, yartu memilikn resistansi yang terzantung pada intensitas colaya yange
menenal permukaannyi.

£, Hancanpgan E‘-;:nl_,ualﬁ rus
Dralam racanpan ind, penguat yang dipunokan meropakan peoguat vang telah ymgm
dipunakan untuk mengustkan arus de.

. Roncappan Sensar Fecepafon



Recepatan motor ihitung berdasarkan perubaban lerang welap pada celah cahaya
yang dipasang sedeikian rupa sesumbuy dengan moter, Perubahan werang gelap vang
leciadi - diterjemahkan menjadi besaran digital satwnal oleh ransistor ol dan
porbang lopika,

ANALISA RANCANGAN

lde dasar rancangan ini adalal membandingkan beda lepangan ang dibasilkan
oleh dua Buah sensor yang mendeteksi pengarul cahava, Selinp sensor lerdin dart sebuh
gl ddependent resoior (LR, beberapa tahanan diam sumber egangan. LOR di pasang
sedemikian rupa pada poros, schinga posisi LDE saig relatil konstan terhadap LDR yang
laan, sehingga dapat bergerak secarm sereniak sesui aral putaran poros, Tegangan vang di
hasitkun senser akan diubah menjadi besaran digial peds card analoyr do digital
converter (ADC) Dengan adanva ADC maka pengolalan data dani sensor dapat
dilabukan dengan memanfaatkan persarnad cometer (120,

keluaran yang  diinginkan berupa tepanpan vang akan < punakan unruk
menggerakkan  molor  denpan prsh seasl Pularn jarum o pon (CWY O atw
berlawaran{ COW Untuk :11c||d:|ﬁualknll egangan tersebul, maka data dag PC diubah
el besman analoy dengan oy digite fo anafog comverter (DA,

ADC vang digunakan pada penelitian ini mempuiyval batas tegangan masuk
sehesar £ 10 vodt terhadap netral, Schingga unluk muembatesi feganpan masuk dipunakan
pembagian tegonean

Veowr merupakan legangon poda B2 By adalaly (LR} dengar tahanan saat weranp
sckitar 200 £ dan lebih kurang 6 A2 pada keadaan gelap. Untuk mendapatkan Vo 10
Wolt denpan Voo =12 Valt, maka pada jalan keluar dibert mhanan 22715 kL2) scri depgan
A Mlardee dapat dihitung dengan prinsip pembagian leganpan,

i

S, .1 i [J'r: .'|'I.l':

| 7 |

)
| 5007 200 + &,

By = 75100 £2

Rarena tahanzn sehesar 757 k42 tidak tersediz, maka 0 dapat diganti dengan
tahanan sebesar 68 k02 sehingga pada sant gelap ieganpan keluaran maksitmum adalah

Vaout = 998 Vol
Fencacah Mularan

Pada dasarnyn media ukur kecepatin dan aah putar imsencacah peratiban temng ke
gclap yang terdini dan sebuah saluran cahuyn, sebuah rangkaian logika sederhana di
bhubungkan pada PC melalui Parele! Pore . Sinar saluran cabava dari LED ke transistos
fote secara berkala di putus oleh celuh perigh. '

= 1

e 3 P-| ;
| salu pularin

& !
Wakiw'deltk




srebuensi keluaran gerbang M sebanding denpan kecepatan putar motor dengan
amplituda konstan {kurang lelub 4.8 volt 4 Kecepatan motor dapui dikonversikan dari
sinar digital {biner) menpadi desimal denpan meighitung jumlsh perubahan Saiu-nal
dalar satuan wakte (defik]  dan i bapi dua kalj banyok gerigi pada sensor. Pads
rocangan & pusakan empal pasang pgerigl, sehingsa kecepaatan putar samag dengan
Jumilah peralihun lerang gelap i bag defoapan. Dalpm rancangan e kecepalan putar
moder di bagi sehesar 440 Ps (2400 rpm).

Komstania penpustan (A} don konsiantz wakic mder (S diperoleh secarn
gralis dan percobann dengan sisten tup techuka, Dan eralikilampiran 6 maka o dapsl
Ko = 0454 dan Tm=1.02.

Fengatuean Umpan Balik
Pasist sensor dagat distor detgan mengunakan sistem Penpalumn lup teriutup,
Untuk memperbaiki respon sisten, maka digunakan pengaturan konstanta penguatani A7),

! LR _ 0548

mi’
] L0247 + 404548

Untuk mendapatkan respon sislem yaog ek (C=hE) dopat dilakukan dengan
nengatur penpuatan, & | Secara prafis pengaloran & bererli menpatur pencmpatan pole
pada bidang kompleks sclunppn di peroleh sistem Fang memenuhr performansi vang o
Inginkan. Dengan mengunakan metods tepat kedudukan nkar, maka posist sclureh kutup
luprtertutup dapat di ketahu,

Lrari fungst alih lup tentutup sisten, maka.

L0z T ey

W

= =049 £ 00 2 Z0psE

Schinga di  ketahui  bohwa  sistem memiliki dun buah ko, valtn ditilik
5 ==0494 024 Z035F dan ik 5, = -049~ 024735, pada bidang 5. Dengan
mengalar nulai A meka di peraleh tempat edugdukan akar sistem lup tertutup (tabel 1}

Diari tubel | dapat dilihat bahwa sistern dengan pengaturan konstanta [Penguat A
akan berada pada tipa dosrh opuerasi, yaitwredaman lebili, redaman kritis dan redpman
Rurang. Dacrall aperasi redaman lehil erjudi pada 0 < & < 0.532 hal ini akan
menpakibatkan Eulup-kutep akan bergeser sepanjang sumig Dyale. Docrah operasi
redaman kritis lerjodi bila konstants penpuatan A=0.533, Pada dasrah redaman kritis inj
kedua pole akan berhimpit pada satu itk di sumbu nyata, sedangkan pada saat konstanta
Jrenpoatan K = 00533 maka pole-pole akan hergerak d; bidang imajiner, sehingpa sistem
akan berasilas, '

!_ K| - Pole | | l’r_:i_i*_;
_ B 11,00 [ {108
o1 | 005 | 093 |
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Tabel T Perubahan Fempal Pode Sistem dengan Penpaturan K

beesimpulan
Dan Hasil pengujian yaog telah dilakukan, maka sistem vang lerbaik adalah pada
saat ko= g; £=0 82 tlampiran 6] diperaleh -
= Lewatan Maksimum :
155-0.75

n.-'i';l:-.-;'."!:' = - Py TR _-.'H?'IJ
315
- ].:I,S-'Fi;"u
- Walkti Puncalk
o =027 denik
Wakou Naik
fe =012 dieik
- Wakiu Tunds
L DT el
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