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Kontrol Kecepatan Motor DC Berbasis Logika Fuzzy

Terry Intan Nugroho

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Dari berbagai jenis motor yang ada, salah satu motor yang digunakan adalah
motor DC. Pada penelitian ini akan dibuat pengendali kecepatan motor DC berbasis
logika fuzzy dengan menggunakan PCI 1710 sebagai alat interface antara perangkat
keras dan perangkat lunak. Sistem kendali pada penelitian ini menggunakan PCI
1710HG, rangkaian sensor kecepatan, aki 12 volt, power supply 18volt, driver motor
DC dan motor DC 500 Watt. Sistem kontrol logika fuzzy memiliki parameter input
setpoint dan delta error dan output tegangan referensi. Pada penelitian ini logika
fuzzy menggunakan Metode Mamdani MAX-MIN dan memiliki 32 rule, serta
komposisi aturan dari logika fuzzy menggunakan Center Of Area.

Kesimpulan yang didapat dari penelitian ini antara lain adalah pada
pengujian sistem dengan kontrol logika fuzzy berbeban statis saat 100rpm memiliki
rise time adalah pada detik ke 0,688; maximum overshoot 9,71 % dan settling time
tercepat adalah pada detik ke 2,02. Dari data diatas jika dibandingkan dengan
pengujian sistem kontrol logika fuzzy tak berbeban saat 100rpm yang memiliki rise
time adalah pada detik ke 2.556, maximum overshoot adalah 0,29% dan settling time
adalah pada detik ke 3,006. Sedangkan pada pengujian dengan kontrol logika fuzzy
berbeban dinamis pada kecepatan 100rpm memiliki recovery time 3,477 detik

sedangkan tanpa kontrol 4,902 detik.

Kata kunci: Motor DC, PCI 1710HG, logika fuzzy
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Speed Control of DC Motor Based Fuzzy Logic

Terry Intan Nugroho

Department of Electrical Engineering, Faculty of Engineering, University of Jember

ABSTRACT

From the various types of existing motors, DC motor is used in this research.
This research will be made speed control of DC motor using fuzzy logic based on PCI
1710HG as interface between hardware devices and software. Control system in this
research using PCI 1710HG, speed sensor circuit, 12 volt battery, 18volt power
supply, DC motor driver and 500 Watt DC motor. Fuzzy logic control system has an
input parameter setpoint, error and the output parameter is reference voltage. In this
research, fuzzy logic uses the MAX-MIN Mamdani method and has 32 rules, as well
as the composition of fuzzy logic rules using the Center Of Area.

The conclusion of this study include the testing of control systems with
unloaded fuzzy logic have 100rpm when the rise time is at 0.688 s; maximum
overshoot 9.71% and settling time at to 2.02 s. When the above datas compared with
Sfuzzy logic control of static load system 100rpm which have a rise time at 2.556 s,
maximum overshoot 0.29% and settling time at 3.006 s. While testing with fuzzy
logic control of dynamic load at a speed of 100rpm, the system has recovery time

3.477 seconds while without control is 4.902 seconds.

Keywords: Motor DC, PCI 1710HG, fuzzy logic
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RINGKASAN

Kontrol Kecepatan Motor DC Berbasis Logika Fuzzy; Terry Intan Nugroho,
101910201007; 2014; 82 halaman; Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik
Universitas Jember.

Sejalan dengan perkembangan teknologi bidang industri, maka dibutuhkan
alat — alat yang dapat mendukung cara kerja manusia menjadi lebih mudah.
Penggunaan motor DC dalam bidang industri memang jarang digunakan dengan
alasan biaya perawatan yang mahal. Namun penggunaan motor DC dalam bidang
industri tidak serta merta ditinggalkan karena efisiensi motor DC yang tinggi.
Kebutuhan tersebut menginginkan agar suatu motor memiliki performance yang baik,
dari sisi kecepatan maupun keandalan mempertahankan kecepatan pada set point.
Oleh karena itu pada penelitian ini akan mencoba membuat sistem prototipe kontrol
motor DC menggunakan logika fuzzy. Alasan menggunakan logika fuzzy diantaranya
adalah kemampuan pendekatan yang tidak dapat dipisahkan, derajat toleransi yang
tinggi, operasinya yang halus, menurunkan efek non-linieritas adaptasi yang cepat,
dan kemampuan belajar (Chakravorty Jaydeep, Sharma Ruchika, 2013). Rangkaian
kontrol kecepatan motor DC menggunakan logika fuzzy diantaranya adalah rangkaian
driver motor DC, satu set alat interface pci dan personal computer, rangkaian power
supply 15 Volt, aki 12 Volt dan sensor kecepatan.

Pengujian pada penelitian ini antara lain: pengujian PWM, pengujian
kecepatan motor, pengujian sensor kecepatan, pengujian kontrol logika fuzzy dan
pengujian sistem dengan kontrol. Dari pengujian yang telah dilakukan didapat bahwa
hardware bekerja dengan baik. Sinyal umpan balik yang berasal dari sensor kecepatan
digunakan sebagai input tegangan sensor yang akan diolah menjadi error. Logika
fuzzy memiliki parameter set point dan error. Nilai set point didapatkan dengan cara
memasukkan angka set point rpm pada blok Matlab Simulink, sedangkan nilai error
didapatkan dari selisih antara nilai tegangan dari sensor dan nilai set point yang telah

dimasukkan. Pada penelitian ini logika fuzzy menggunakan Metode Mamdani MAX-

X



MIN dan memiliki 32 rule, serta komposisi aturan dari logika fuzzy menggunakan
Center Of Area.

Pada pengujian kontrol kecepatan motor DC tanpa beban dengan
menggunakan tiga parameter, yaitu waktu rise time, waktu settling time dan nilai
maximum overshoot terbukti bahwa kontrol logika fuzzy menghasilkan respon motor
DC yang lebih cepat mencapai rise time dengan nilai maximum overshoot yang kecil
dan mampu mempertahankan nilai set point dibandingkan tanpa kontrol. Pada
pengujian beban dinamis kontrol kecepatan motor DC terbukti bahwa waktu
pemulihan yang diperlukan untuk mencapai setpoint pada saat menggunakan logika
fuzzy lebih cepat dibandingkan tanpa menggunakan logika fuzzy.

Kesimpulan yang didapat dari penelitian ini antara lain adalah pada
pengujian sistem dengan kontrol logika fuzzy tak berbeban saat 100rpm memiliki rise
time adalah pada detik ke 0,688; maximum overshoot 9,71 % dan settling time
tercepat adalah pada detik ke 2,02. Dari data diatas jika dibandingkan dengan
pengujian sistem kontrol logika fuzzy tak berbeban saat 100rpm yang memiliki rise
time adalah pada detik ke 2.556, maximum overshoot adalah 0,29% dan settling time
adalah pada detik ke 3,006. Sedangkan pada pengujian dengan kontrol logika fuzzy
berbeban dinamis pada kecepatan 100rpm memiliki recovery time 3,477 detik

sedangkan tanpa kontrol 4,902 detik.
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