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TEKNIK PENGONTROLAN MOTOR DC PENGUATAN TERPISAH
MENGGUNAKAN RECTIFIER TERKONTROL PENUH
SATU FASA BERBASIS MIKROKONTROLLER

Lanang Maulana
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Teknik pengontrolan motor DC dapat dilakukan dengan berbagadmet
diantaranya dengan mengatur daya yang masuk pada motor iladkah dengan
menggunakamectifier terkontrol penuh. Prinsip kerja dagctifier ini yaitu dengan
menggeser sudut penyalaan pada rangkaian SCR yang dirangka lsedge
sebagai penyearah terkontrol penuh. Penggunaan motor DC nd@egguatan
terpisah dikarenakan memiliki karakteristik yang bagusatap torsi yang berkaitan
dengan beban yang dikenakan. Dengan memanfaatkan mikrolan&dMega 16
sebagai isi dari program inti atau kontrialyman interface (display dankeypad) dan
sebagai pembaca kecepatan dari semstary encoder pada motor DC, serta
penggunaan ATMega 8 yang difungsikan sebagai input dari rangkam@rcross
detector dan sebagai penghasil sinyal pulsa untuk trigger SCR. ifPrikesja
rangkaian trigger ini mengacu pada rangkaieno cross detector dengan sudut®0
yang kemudian ddelay dengan rentang set waktu antara 8 ms — 4 ms yang telah
ditentukan oleh pengguna melakeypad sehingga didapat tegangan variabel DC
yang disuplaikan ke motor bagian rotor saja, dimanarstaemiliki sumber yang
berbeda. Prosedur kerja dari alat ini pertama set RPM ganginkan dengan
menggunakarkeypad dan memperhatikadisplay kemudianstart sehingga motor
berputar dengan RPM yang dapat dilihat pdidplay interface, tekancancel untuk
stop sehingga motor berhenti dan alat dalam keastaadby dengan kondisi siap
dengan nilai input berikutnya.

Kata kunci: Rectifier terkontrol penuh, Motor DC penguatan terpisah,
Mikrokontroller.

viii



SEPARATED EXCITATION DC MOTOR CONTROLLER USING
FULLY CONTROLLED SINGLE PHASE RECTIFIER
BASED ON MICROCONTROLLER

Lanang Maulana
Electrical Engineering Department, Engineering Faculty, Jember University

ABSTRACT
The DC motor controlling techniques can be done by varioutads for

example by regulating the input power to the motor, wiscban be performed by
using fully controlled rectifier. This rectifier princglis to shift the angle of SCR
triggering, that this fully controlled rectifier circuire arranged in bridge
configuration. The separated excitation DC motor is chdssause of its good
torque character against the load. By utilizing ATMega 16ronantroller as the
main program control, the human interface program (@ysphd keypad) and as the
speed sensor program of the rotary encoder on the DQ,ntlo¢oe for ATMega 8
utilized for the feedback of zero cross detector dirand as pulse signal generator
for triggering the SCR. This trigger principle refers t@ thero cross detector
feedback, which is from 0° angle then this angel isy#elabetween 8 ms - 4 ms
which has been specified by the user via keypad in order teagable DC voltage
that is supplied to the rotor only of the motor, while #tator has different sources.
The procedure of this device begin with setting the desifdd By using the keypad
and then start, so the motor running, at this point RPMomodn be seen on the
display interface, press cancel to stop so that ttemstopped and the device will be
in standby mode waiting for the next data entry.

Keywords: Fully controlled rectifier, separated excitation Motor,
Microcontroller.



RINGKASAN
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Teknik pengontrolan motor DC adalah yang paling mudah diatatar —
motor lainnya, hal ini dapat dilakukan dengan menggunkan koktmensional
yaitu dengan autotrafo yang kemudian disearahkan. Akan tedahpnihmemiliki
banyak kelemahan, sehingga dibutuhkan alternatif lain yaitu demgaggunakan
rectifier terkontrol penuh yang jauh lebih praktis. Beberppdgimbangan dalam
konfigurasi pada motor DC dilakukan guna mengatisipasi kinemgéomyang
menurun terhadap pembebanan sehingga dipilinlah motor DC rdgregaguatan
terpisah. Motor jenis ini memliki karakteristik torsi yabagus terhadap beban yang
akan dikenakan. Penggunaan mikrokontroller sebagai pengimagll trigger pada
rectifier terkontrol dipilih karena dengan mikrokonteolteknik pengontrolan dapat
menjadi lebih dinamis.

Rangkaian rectifier ini berkerja berdasarkan sinyal daw zeoss detector,
kemudian pemberian waktu tunda atau delay time pada pentrigg€mnni dapat
menghasilkan output tegangan DC yang bervariasi yang disapl&e motor DC
bagian rotor saja, sedangkan stator mendapat tegangaruciuersyang berbeda.
Mikrokontroller yang besangkutan dalam pengkondisian sinygdier ini adalah
ATMega 8 (sebagai slave) dimana kontrol program konvensiaberasal dari
ATMega 16 (sebagai master) yang mengirimkan data intputudarmelalui human
interface keypad. Selama proses berlangsung RPM motor diapatitoring melalui
display LCD.

Prosedur kerja dari alat ini pertama set RPM yang diingintangan
menggunakarkeypad dan memperhatikadisplay kemudianstart sehingga motor



berputar dengan RPM yang dapat dilihat pdidplay interface, tekancancel untuk
stop sehingga motor berhenti dan alat dalam keastaadby dengan kondisi siap
dengan nilai input berikutnya.

Kesimpulan dari penelitian ini adalah sistem yang digumakialam
pentriggeran menggunakan delay time bukan sistem PWM mumingga step —
stepnya masih sangat kasar. Teknik pengontrolan ini sangginbeng pada kualitas

sumber tegangan AC jala — jala yang syarat dengan banyakmyaagea

Xi



SUMMARY

Separated Excitation DC Motor Controller Using Fully Controlled Single Phase
Rectifier Based On Microcontroller; Lanang Maulana, 101910201104; 2014: 74
pages; Electrical Engineering Department, Engineering Fad@tber University.

DC motor controlling technique is the easiest among amgr atiotors type,
this can be done by a conventional control using autotnanefothen it rectified.
However, it has many weaknesses, so the other dligrnsito use a fully controlled
rectifier that is much simpler. Some considerationghe DC motor configuration has
to be done to anticipate the decreasing performance ohdber against the load, so
there for the separated excitation DC motor is choBbis. type of motor possesses a
good torque characteristic against the load to be appliedodaintroller is chosen
instead of as a trigger signal generator for the cdatrotectifier is because
microcontroller has more dynamic programming contrdinejues.

The rectifier circuit work based on zero cross detesignal, by adding delay
time on the SCR triggering can produce varying DC voltagpubuhat supplied to
the rotor only of DC motor, while the stator has d#far sources. The chosen
microcontroller for this signal trigger conditioning A Mega 8 (as a slave), while
the conventional control program is come from ATMeggd$a master) which the
data input were sent through external keypad interfacen®tine process, the RPM
motor can be monitored through the LCD display.

The procedure of this device begin with setting the desirédd BRPusing the
keypad and then start, so the motor running, at this poikt RBtor can be seen on
the display interface, press cancel to stop so tietriotor stopped and the device
will be in standby mode waiting for the next data entry.

The conclusion of this study is that this system isgislelay time instead
using pure PWM system, there for the range value isvatily rough. This control
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technique is highly dependent on the quality of the AC geltsource, that require

pure, stable and minim disturbance.
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