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ABSTRAK 

 

Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) digunakan dalam berbagai 

aplikasi yang dalam proses kerjanya dibutuhkan respon cepat dan torsi operasi 

berkinerja tinggi. Sebelumya terdapat PSMS drive terinjeksi AC-DC flyback 

converter yang digunakan untuk mereduksi kandungan harmonisa dan meningkatkan 

faktor daya. Kekurangan dari sistem ini adalah belum diterapkannya aplikasi 

pengendali PMSM. Oleh sebab itu dirancang suatu pengendali vector controlled 

PSMS menggunakan metode Levenberg Marquardt Neural Network. Vector 

controlled LMNN disusun atas dasar pembelajaran pola kerja vector controlled 

konvensional. Dalam pembelajarannya LMNN menyusun pola baru untuk 

mengendalikan PMSM. Dari hasil uji coba saat diberikan beban yang berbeda-beda 

respon arus pengendali LMNN memberikan respon arus yang yang lebih cepat 

mebcapai steady state dengan rata-rata 3,5 ms, sedangkan untuk nilainya LMNN 

bernilai lebih kecil dibandingkan dengan kendali konvensional, dengan respon  arus 

seperti itu respon kecepatan LMNN mendekati kecepatan ketetapan rata-rata 499,32 

rpm selisih 1,48 rpm dengan kendali konvensional. Sedangkan saat diberikan setting 

kecepatan yang berbeda-beda respon torsi yang diciptakan kendali LMNN mendekati 

nilai beban yang diberikan rata-rata 3,17 Nm, sehingga respon kecepatan didapat 

hampir mendekati kecepatan ketetapan. 

 

Kata kunci: Pengendali PMSM, vector controlled LMNN, respon PMSM. 
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CONTROL OF PERMANENT MAGNET SYNCHRONOUS MOTOR (PMSM) USING 

NEURAL NETWORK CONSTRUCTIVE LEVENBERG MARQUARDT (LMNN) 

 

Ahmad Jahbidz Hannany 

 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember 

 

 

ABSTRACT 

 

Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) used in various applications in the 

working process needed a quick response and high performance operating torque. 

Previously there PSMS drive injected AC-DC flyback converter that is used to reduce 

the content of harmonics and improve the power factor. The drawback of this system 

is not the application of PMSM controller applications. Therefore designed a control 

vector controlled PSMs using Levenberg Marquardt Neural Network. Vector 

controlled LMNN prepared on the basis of learning vector controlled conventional 

working patterns. In preparing LMNN learning a new pattern for controlling PMSM. 

From the test results when given different load response control flow LMNN respond 

faster currents mebcapai steady state with an average of 3.5 ms, whereas for LMNN 

value is worth less than the conventional control, the current response as the 

response speed approaching the speed LMNN statutes mean difference 1.48 499.32 

rpm rpm with conventional control. Meanwhile, when given setting different speed 

torque response control LMNN created close to the value given load average of 3.17 

Nm, so that the response speeds nearing the speed of determination obtained.  

 

Keywords: Control PMSM, vector controlled LMNN, response PMSM. 
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RINGKASAN 

 

Pengendalian Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) Menggunakan 

Constructive Levenberg Marquardt Neural Network (LMNN); 

Ahmad Jahbidz Hannany; 091910201068; 2014;  Halaman; Jurusan Teknik Elektro 

Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

Motor dengan Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) digunakan 

dalam berbagai aplikasi yang dalam proses kerjanya dibutuhkan respon cepat dan 

torsi operasi berkinerja tinggi. Mengacu pada penelitian yang dilakukan Singh 

penelitian ini membuktikan sekaligus memodifikasi sistem yang direkomendasikan 

Singh. Modifikasi terletak pada sistem kendali PMSM. Pada penelitian ini dilakukan 

pengendalian PMSM menggunakan Levenberg Marquardt Neural Network (LMNN). 

LMNN merupakan sebuah metode kontrol dengan model jaringan yang digunakan 

untuk diaplikasikan pada penyelesaian suatu masalah berkaitan dengan identifikasi, 

prediksi, pengenalan pola dan sebagainya. Metode ini memiliki kelebihan berupa 

latihan yang berulang–ulang, algoritma ini akan menghasilkan unjuk kerja yang lebih 

baik. 

Dengan hasil pembelajaran terbaik LMNN diaplikasikan langsung 

menggantikan kendali konvensional PMSM. Hasil uji coba membuktikan pada saat 

diberikan beban yang berbeda-beda respon arus pengendali levenberg marquardt 

neural network (LMNN) memberikan respon arus yang yang lebih cepat mebcapai 

steady state dengan rata-rata 3,5 ms, sedangkan untuk nilainya LMNN bernilai lebih 

kecil dibandingkan dengan kendali konvensional, dengan respon  arus seperti itu 

respon kecepatan LMNN lebih mendekati kecepatan ketetapan dengan rata-rata 

kecepatan 499,32 rpm selisih 1,48 rpm dibandingkan menggunakan kendali 

konvensional. Sedangkan saat diberikan setting kecepatan yang berbeda-beda dan 

nilai beban 3 Nm, respon torsi yang diciptakan oleh kendali LMNN mendekati nilai 

beban yang diberikan rata-rata 3,17 Nm, berbeda dengan kendali konvensional 
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semakin besar setting yang diinginkan semakin besar torsi yang dibangkitkan hal 

tersebut mengakibatkan respon kecepatan semakin jauh dari  kecepatan ketetapan. 
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SUMMARY 

 

Control of Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) Using Constructive 

Neural Network Levenberg Marquardt (LMNN); 

Ahmad Jahbidz Hannany; 091910201068; , 2014; page; Department of Electrical 

Engineering 

Faculty of Engineering, University of Jember. 

 

Motor with Permanent Magnet Synchronous Motor (PMSM) used in various 

applications in the working process needed a quick response and high performance 

operating torque. Referring to research conducted this study proves once Singh 

modify the recommended system Singh. Modification lies in the PMSM control 

system. In this study the control of PMSM using Levenberg Marquardt Neural 

Network (LMNN). LMNN is a control method that is used by the network model to be 

applied in the settlement of a matter relating to the identification, prediction, pattern 

recognition, and so on. This method has the advantage of repetitive practice, this 

algorithm will result in a better performance. 

With the best learning outcomes LMNN applied directly replace conventional 

control of PMSM. The results of the experiments proved when given different load 

currents response Levenberg Marquardt neural network controller (LMNN) current 

responding faster mebcapai steady state with an average of 3.5 ms, whereas for 

LMNN value worth less than the conventional control, the current response as the 

response speed is near the speed LMNN statutes with an average speed of 499.32 

rpm difference of 1.48 rpm compared to using conventional control. Meanwhile, 

when given setting different speed and load rating 3 Nm torque response created by 

the control LMNN approaching a given value of the load average of 3.17 Nm, in 

contrast to conventional control settings desired the greater the greater the torque is 

raised it resulted in a response rate of speed far more provisions. 
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