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Desain Pembuatan Prototype  Sistem  Pengaturan Kecepatan Motor DC 

Penguat Terpisah Berbasis Mikrokontroler Dengan Logika Fuzzy 

 

Mohtar Tri Efendi 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember 

ABSTRAK 

Dalam skripsi ini dibuat teknik pengendalian kecepatan putaran motor DC 

dengan logika fuzzy dan pencatudayaan motor DC dengan PWM (Pulse Width 

Modulation). Logika fuzzy merupakan salah satu metode kecerdasan buatan yang 

menghubungkan bahasa dan kemampuan berfikir manusia. Logika fuzzy 

memungkinkan pembuatan sistem kendali tanpa pemodelan plant yang rumit akan 

tetapi menghasikan output yang baik. Input setting point diberikan melalui 

potensiometer yang diatur otomatis oleh motor servo kemudian diproses dalam 

mikrokontroler dan hasil keluaran berupa putaran motor DC. Fungsi keanggotaan 

berbentuk segitiga dengan E (error kecepatan yaitu selisih setting point dengan 

kecepatan pada sensor) dan ∆E (perubahan selisih error kecepatan) sedangkan 

outputnya berupa sinyal PWM untuk membangkitkan putaran motor DC. Analisa 

hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem pengaturan kecepatan menggunakan 

fuzzy lebih baik dalam menjaga setting point pada pembebanan yang bervariasi 

dari pada sistem tanpa menggunakan fuzzy. 

 

 

 

Kata kunci: motor dc, mikrokontroller, logika fuzzy, PWM. 
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Design Of Separately Excited  DC Motor Prototype Speed Control System Based 

Microcontroller Using Fuzzy Logic Method 

 

Mohtar Tri Efendi 

 

Departement of Electrical Engineering, Faculty of Engineering,  

Jember University 

 

ABSTRACT 

This paper present a control speed dc motor using microcontroller with 

fuzzy logic method within PWM (Pulse Width Modulation) as a supply.  Fuzzy 

logic is one of the methods of artificial intelligence that connects the language 

and the ability of human thinking. Fuzzy logic method is a control system without 

the use of complex modeling plant and give response output better. Potentiometer 

used as a setting point (input) to control rotation at processed into 

microcontroller, an expected rotation motor DC as a output. Triangular as an 

input membership function with E (speed error is the difference setting point with 

the speed on the sensor) and ΔE (vary speed of error) and the output in the form 

of a PWM signal to generate DC motor rotation. Analysis the test results indicate 

that the speed control system using fuzzy is better in maintaining the setting point 

at varying load  rather than system without fuzzy. 

 

 

 

Key words: motor DC, microcontroller,  fuzzy logic method, PWM. 
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RINGKASAN 

 

Desain Pembuatan Prototype  Sistem  Pengaturan Kecepatan Motor DC 

Penguat Terpisah Berbasis Mikrokontroler Dengan Logika Fuzzy; Mohtar 

Tri Efendi; 101910201102; 2015: 66 halaman; Jurusan Elektro Fakultas Teknik 

Universitas Jember 

 

Motor DC (Direct Current) pada saat ini adalah salah satu komponen 

penting yang banyak digunakan pada peralatan elektronika. Contohnya digunakan 

pada DVD player, laptop, printer sampai pada robotika. Perkembangan teknologi 

elektronika terus dikembangkan dengan dibuat perangkat pengendali dengan 

ukuran yang kecil akan tetapi memiliki kemampuan kontrol cepat, akurat dan 

canggih yaitu salah satunya menggunakan mikrokontroller. Melalui mikrokontrol 

ini kita dapat membuat atau merancang sebuah pengendali untuk macam-macam 

kebutuhan, misalnya untuk pengendalian kecepatan motor DC. 

Salah satu teknik pembangkitan sinyal untuk motor DC adalah dengan 

PWM ( Pulse Width Modulation ). Teknik ini adalah sebuah teknik yang kuat 

untuk melakukan kontrol terhadap sirkuit analog dengan menggunakan output 

digital dari sebuah prosessor. PWM diaplikasikan dalam banyak variasi aplikasi, 

dari pengukuran dan komunikasi sampai kontrol daya dan konversi. 

Beberapa penelitian sebelumnya mengangkat tema yang sama misalnya: 

“Analisis Pengendalian Kecepatan Motor DC Mengunakan Logika Fuzzy” yang 

lebih banyak membahas simulasi logika fuzzy tidak dijelaskan tentang 

pengendalian kecepatan motor berbasis mikrokontroler. Tujuan yang ingin dicapai 

dari penelitian ini adalah mengatur kecepatan motor DC melalui PWM dan 

meningkatkan kinerja motor DC dalam menjaga set point agar kecepatannya  tetap 

stabil ketika terjadi gangguan (beban). 
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