


Pengontrolan Kcccpatun Motor DC Magnet Perrnancn 
Berbasis Mikrokontrolcr /\TMLG/\ 8535 Dcngan Mcnggunakan 

Pcngcndali Konvcnsional 

Pipit A11ggrac11i 
Jurusan Tcknik Otomasi Manufoktur uan Mckatrnnika l'OUvl/\1 Banuung 

.II. Kamyakan 21 - Bandung 40135 

Abstrak 

Pengendalian sebuah robot berocla (a11/0110111011.1) tidak aka11 leJJOs dari !llotor yang digunakan 
sebagai penggerak (actuator). Pengo111rola11 kecepatan 1110/or 111erupaka11 bagia11 yang sangat penting 
dalam pergerakan sebuah robot .

Metode yang dilakukan adalah 111e111b11at pe111ode/an sis/em yang kernudian disi11111lasikan dalam 
perangkat lunak MATLAB. Pengendali yang digunakan dalam mengontrol kecepatan 1110/or ini adalah 
dengan rnenggunakan metoda konvensional yaitu pengon/rol Proporsional, !111egral, Derivatif (PID). 
Kemudian respon hasil sirnulasi diamati dan melakukan pemilihan nilai parameler pengendali yang 
menghasilkan respon yang baik dibandingkan dengan nilai parame/er pengendali yang lain. Lalu hasil 
simulasi dibandingkan dengan hasil percobaan. Percobaan dilakukan dengan mengontrol kecepatan motor 
DC magnet permanen menggunakan mikrokon/roler ATMega8535. Bahasa pemrograman yang digunakan 
adalah bahasa pemrograman C. 

Dari metoda yang Lelah dilakukan, maka diperoleh hasil bahwa pengendali yang cocok untuk 
mengontrol kecepatan motor DC magnet permanen adalah pengendali Proporsional - Integral (Pl). 
Dengan menggunakan pengendali tersebut, respon yang dihasilkan mencapai keadaan tunak dalam waktu 
0,2 detik tanpa mengalami kondisi overshoo/ ataupun offset. 

Abstract 

Control on the wheeled vehicle robot would not be separated from the motor as an actuator. Motor 
Speed Control is an important part on the robot movement. 

We use a method to make system model which will be simulated on the software of MATLAB. The 
control we use to controlling motor speed is using a conventional method which are Proporsional, Integral 
and Derivatif Control (PJD).Furthermore, the result of simulation report will be observed and select 
controller parameter value that result in good response compare to the other controller parameters. Then 
result of simlation compared to the result of experiment. Experiment was done by controlling permanent 
magnet DC Motor using microcontroller ATMega8535. I use C Programming software as programming 
language. 

On the methodes we used, we obtain results that the most appropriate controller to controlling 
speed of Permanent Magnet DC Motor is Proporsional-Integral Controller. By using that controller, the 

response result to the steady state condition is in the 0.2 second without experiencing the overshoot or offset. 

1. Pendahuluan

Dalam dunia industri manufaktur saat-saat ini, 
perkembangan aplikasi sistem kendali mengalami 
kemajuan yang sangat pesat. !tu semua dapat 
dilihat dari mesin-mesin industri yang sebagian 
besar sudah menggunakan aplikasi sistem kendali, 
�.::.hingga saat mesin dioperasikan, tidak terlalu 
membutuhka·n tenaga dari operator lebih banyak 
karena mesin sudah berbasis sistem otomatisasi. 

Aplikasi sistem kendali yang diterapkan 
dalam mesin-mesin industri terdapat pada 
perangkat elemen kendalinya, dimana dapat 

berupa perangkat keras (hardware) ataupun 
perangkat lunak (software). 

Apabila elemen kendali yang digunakan 
adalah perangkat keras (hardware) maka elemen 
akan ' terdiri dari komponen-komponen 
elektronika. Namun, jika elemen kendali yang 
digunakan berbasis perangkat lunak (sofnvare) 
maka elemen tersebut dapat dilakukan oleh :'<. 
(Personal Computer), Microprocessor, 
Microcontroller, PLC dan sebagainya. 

Salah satu contoh aplikasi sistem kendali 
adalah kendali kecepatan motor. Hal ini berlaku_ 
pada sebagian mesin-rnesin manufaktur. Selain itu 
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