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Kepadatan jalan raya yang mulai akrab akhir-akhir ini menjadi suatu 

permasalahan tersendiri bagi para pengemudi kendaraan listrik. Peningkatan 

jumlah kendaraan yang beroprasi tidak diimbangi dengan luasan jalanan, 

akibatnya kemacetan maupun kecelakaan lalu-lintas tidak jarang terjadi hanya 

karena faktor kelengahan manusia.  

Secara umum setiap kendaraan listrik dilengkapi dengan sistem 

pengereman, hanya saja sistem pengereman tersebut masih banyak yang 

dilakukan secara konvensional. Pada kenyataanya tidak bisa dipungkiri bahwa 

pengendara kendaraan listrik kerap kali merasa jenuh sehingga berdampak pada 

menurunnya tingkat konsentrasi atas kendaraan listrik yang dikemudikannya. 

Dengan kondisi demikian bisa dipastikan bahwa para pengendara kendaraan 

listrik akan telat merespon sistem pengereman apabila terjadi suatu kondisi yang 

mengharuskan untuk melakukan pengereman secara mendadak. 

Peristiwa seperti diatas bisa diantisipasi dengan menambahkan kendali 

cerdas pada sistem pengereman kendaraan listrik. Salah satu kendali cerdas yang 

banyak dikembangkan adalah sistem logika fuzzy. Logika fuzzy dapat 

memberikan kecepatan referensi dari nilai masukan jarak yang didapatkan oleh 

piranti pengukur jarak yang menggunkan sinyal ultrasonik. Selanjutnya kecepatan 

referensi tersebut akan dibandingkan dengan kecepatan aktual pada kontroler 

kecepatan dan menghasilkan arus referensi. Arus referensi ini masih dibandingkan 

kembali dengan arus aktual pada kontroler arus dan akan menghasilkan pulsa. 

Kemudian pulsa akan masuk dalam konverter dan dari situ besarnya tegangan 

sumber bisa diatur sesuai dengan kondisi yang terjadi pada saat itu. Dengan nilai 

tegangan yang tepat maka bisa didapatkan kecepatan putaran motor DC yang 

sesuai untuk menindaklanjuti respon sistem pengereman kendaraan listrik.  



 

 

Dengan demikian meskipun pengendara kendaraan listrik secara tidak 

sengaja lengah dan telat memberikan respon pengereman pada kendaraannya, 

sistem kendali cerdas akan secara otomatis menggantikan tugas pengendara 

tersebut untuk melakukan pengurangan kecepatan pada kendaraan listriknya.     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

ABSTRAK 

 

Simulasi Sistem Pengaturan Kecepatan Motor DC Berdasarkan Perubahan 

Jarak Menggunakan Fuzzy Logic Controller ; Richi Yuniar Setyawan, 

061910201106; 2011: 81 halaman; Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik 

Universitas Jember. 

 Salah satu permasalahan yang kerap ditemui ketika berkendara dengan 

kendaraan listrik adalah faktor kelengahan manusia. Keterlambatan merespon 

sistem pengereman dapat berujung pada kecelakaan lalu lintas. Hal ini dapat 

diantisipasi dengan menambahkan kendali cerdas pada sistem pengereman 

kendaraan listrik. Salah satu kendali cerdas yang banyak digunakan adalah logika 

fuzzy. Dengan berdasar pada pengaturan kecepatan motor DC menggunakan 

logika fuzzy, maka penurunan maupun penaikan kecepatan dapat dilakukan secara 

otomatis. Pengaturan kecepatan motor DC mengacu pada perubahan jarak obyek 

penghalang didepannya. Dengan demikian akan tercipta suatu sistem peringatan 

dini yang bisa diandalkan oleh para pengendara kendaraan listrik.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

ABSTRACT 

 

Simulation of DC Motor Speed Control System Based on The Change of 

Distance Using a Fuzzy Logic Controller ; Richi Yuniar Setyawan, 

061910201106; 2011: 81 pages; Majoring in Electrical Engineering, Engineering 

Faculty of Jember University. 

 One of the problems often encountered when driving the electric vehicle is 

human error factor. Delays in responding to the braking system may result in 

traffic accident. This can be anticipated by adding smart control in electric vehicle 

braking systems. One of the intelligent control is widely used is the fuzzy logic. 

Based on a DC motor speed control using fuzzy logic, then decrease and increase 

in speed can be done automatically. DC motor speed control refers to changes in 

object distance of the barrier in front of him. Thus creating an early warning 

system that can be relied upon by the rider electric vehicle.  
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