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ABSTRAK
PENGATURAN KECEPATAN MOTOR DC MENGGUNAKAN PWM

PADA PROTOTYPE ROBOT PEMBAWA BARANG KENDALI
OTOMATIS

(2016 : xiii + 77 Halaman + 40 Gambar + 9 Tabel + 11 Lampiran + Daftar
Pustaka)

Putri Mustika Sari

0613 330 330 284

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
ABSTRAK

Pada prototype robot pembawa barang kendali otomatis diperlukan pengaturan
kecepatan motor dc menggunakan PWM (Pulse Width Modulation). Dengan
memanfaatkan konsep teori ini, kecepatan motor DC pada robot ini dapat di
tingkatkan. Sistem Pengaturan kecepatan motor dc mengacu pada sistem
penurunan kecepatan motor dari kecepatan penuh sampai dengan berhenti. Acuan
utama yang digunakan dalam penurunan kecepatan adalah jarak antara kendaraan
dengan objek penghalang. Pada kali ini penulis menggunakan Sharp GP sebagai
detektor jarak karena kepekaannya dibandingkan sensor ultrasonik biasa. Metode
yang umum digunakan untuk mengendalikan kecepatan motor dc adalah Pulse-
Width Modulation (PWM) karena ketahanannya terhadap gangguan/derau.
Dengan menggunakan konsep dari PWM, pengaturannya diubah-ubah
berdasarkan duty cycle nya. Dengan mengubah-ubah duty cycle 50%, 70%
misalnya , kita dapat mengkombinasikannya dengan sensor jarak dan sensor garis
yang ada. Disini penulis menggunakan sensor garis photodioda. Dimana sensor
tersebut akan mendeteksi garis antara putih dan hitam. Ketika sensor mendeteksi
garis hitam artinya resistansi tinggi dari photodioda, sedangkan ketika
resistansinya rendah artinya banyak cahaya yang masuk kephotodioda artinya
sensor membaca cahaya putih. Program yang digunakan adalah Arduino IDE
dengan menggunakan board Arduino Mega R2560.

(Kata Kunci : Motor dc , PWM (Pulse Width Modulation), Sharp GP, duty cycle ,
photodioda , arduino IDE, Arduino Mega R2560)



ABSTRACT

MOTOR DC SPEED CONTROL USING PWM (PULSE WIDTH
MODULATION) IN PROTOTYPE AUTOMATIC ROBOT MOVER STUFF
REINS

(2016 : xiii + 77 Pages + 40 Images + 9 Tables + 11 Attachments + List of
Refferences)

Putri Mustika Sari

0613 330 330 284

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT
MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING
ABSTRACT

In prototype robot mover stuff reins otomatic needs controlling of motor dc speed
using PWM (Pulse Witdh Modulation). Using this theory concept, speed of motor
DC in this robot can increase speed control system of motor DC refer to
decreasing speed of motor DC from full speed until stopped. Principle Reference
that is using in decreasing of motor DC is between that robot dan barrier. In here,
Measure tool for distance using ultrasonic signal , for this time, weitter used sharp
GP as distance detector because sensitivity depend on other sensor. General
Method that is used for motor DC speed control because endurance from
disruption. Using PWM concept , controlling can be changed based on duty cycle.
With change duty cycle 50% , 70% for example, we can combine with distance
sensor dan line sensor. In here writter using photodioda sensor. When that sensor
deteced black line it’s mean the value of resistance is high from photodioda. And
when value of resistance is low, it’s mean that sensor read white value.
Programme that is used Arduino IDE and the board is Arduino Mega R2560.

(Keyword : Motor dc , PWM (Pulse Width Modulation),Sharp GP, Bandwith,
duty cycle , photodioda , arduino IDE, Arduino Mega R2560)
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