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ABSTRAK

SISTEM PENGUKURAN KECEPATAN LINIER DENGAN
PENYIMPANAN DATA JARAK TEMPUH PADA
MOBIL LISTRIK

(2015; 75 Halaman + xvi halaman + Daftar Pustaka + lampiran)

JEFFRY BAHARI SHOMBING
TEKNIK ELEKTRONIKA

TEKNIK ELEKTRO

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Laporan Akhir ini berjudul “Sistem Pengukuran Kecepatan Linier dengan
Penyimpanan Data Jarak Tempuh pada Mobil Listrik”.

Penulisan laporan ini bertujuan agar penulis dapat membuat suatu sistem
pengukuran kecepatan serta data jarak tempuh pada mobil listrik. Sistem yang
digunakan untuk mengukur kecepatan dan data jarak adalah sistem rotary
encoder. Pada sistem rotary encoder ini terdapat komponen yang bernama
optocoupler yang berfungsi sebagai penghitung pulsa yang dihitung dari piringan
encoder tersebut dan dikirim ke Mikrokontroler untuk diproses. Dalam piringan
encoder terdapat 36 pulsa/lubang, dengan jarak antar pulsa/ lubangnya adalah 10°
. Jadi, apabila optocoupler menghitung 72 pulsa dalam 1 detik berarti kecepatan
putaran piringan encoder adalah 2 Rps (Revolutions per second) atau 2 putaran
dalam 1 detik kemudian dikonversikan ke satuan kecepatan Km/Jam. Sedangkan
untuk mengukur data jarak tempuh, pulsa yang dihitung oleh optocoupler akan
dikalikan dengan jarak antar lubang pada piringan encoder. Misalkan optocoupler
telah menghitung pulsa sebanyak 72 kali, maka jarak yang telah ditempuh dengan
jari-jari roda sebesar 21 cm adalah sgauh 263,76 cm . Hasil perhitungan jarak
tersebut didapat menggunakan rumus yang telah ditentukan. Penulis
menyarankan agar komponen optocoupler yang digunakan memiliki kualitas yang
sangat baik agar dalam pembacaan pulsa yang sangat cepat masih bisa dideteksi.

Kata Kunci: Optocoupler, Rotary Encoder



ABSTRACT

LINEAR SPEED MEASUREMENT SYSTEM WITH DATA
STORAGE MILEAGE ON ELECTRIC CARS

(2015; 75 Page + xvi Page + Bibliography + attachment)

JEFFRY BAHARI SHOMBING
TEKNIK EKLEKTRONIKA
TEKNIK ELEKTRO

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Thefinal report entitled " Linear Speed Measurement System with Data Storage
Mileage on Electric Cars".

Making the report is intended that the author can create a speed measurement
system as well as data on the electric car mileage. The system used to measure
speed and distance data are rotary encoder system. In the rotary encoder system
there are components called optocoupler which serves as pulse counters are
calculated from the encoder disc and sent to the microcontroller for processing.
In the encoder disc there are 36 pulses / hole, with a distance between pulses /
hole is 10 °. So, if the optocoupler counting 72 pulses in 1 second means the
rotation speed of the encoder is 2 Rps (Revolutions per second) or two roundsin 1
second and then converted into units of velocity Km/ Hr. Meanwhile, to measure
the distance of the data, which is calculated by the optocoupler pulse will be
multiplied by the distance between holes in the encoder disk. Suppose optocoupler
has been counting pulses as many as 72 times, the distance traveled by the spokes
of a whed at 21 cm is as far as 263.76 cm. The distance calculation results
obtained using a predetermined formula. The authors suggest that optocoupler
components used have a very good quality so that in a very fast pulse reading can
still be detected

Keyword: Optocoupler, Rotary Encoder
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