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BABIII

METODOLOGIPENELITIAN

Dalam laporan skripsiini,metode yang digunakan dalam

penelitianinidapatdilihatpadaGambar3.1:

Gambar 3.1FlowchartPenelitihan

3.1 StudiLiteratur

Metodepenelitiandimulaidenganstudiliteratur,yaitumencari

informasimelaluibuku-buku,internet,jurnal,dandatasheetyang
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berhubungandenganelemen-elemenyangdipakaidalam penelitianini,

adapunliteratur-literaturyangdipelajariantaralainsebagaiberikut:

1.MikrokontrolerARDUINOUNO

2.SensorMPU6050

3.MotorBLDC,12V,1.8A

4.DriverMotorESC30A

5.LCD16x2,12C

6.MotorDC5V

7.Pemprogam ARDUINOIDE

3.2 PerancangandanPembuatanAlat

3.2.1 PerancangandanPembuatanHardware

Pengontrolan kecepatan motor BLDC menggunakan

mikrokontrolerarduinoUNOsebagaichipyangterdiridariprosesor,

memori,dan I/O yang difungsikan untuk pengontrolrangkaian

elektronika.Mikrokontrolerinimemilikibanyakkeunggulandibanding

jenismikrokontrolerlainyangrelatifhargalebihmahal,sensoryangdi

gunakanMPU6050sebagaiinputdankontrolmenggunakan metode

PID.Sedangkan perangkatlunakadalahprogam yangditulisdan

didownloadpadachipmikrokontrolermenggunakanprogam Arduino

IDEdenganmediautamacomputer.Blokdiagram sistem yangdibuat

dapatdilihatpadagambarberikut.
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Gambar 3.2BlokDiagram Sistem

Blockdiagram yangterterapadagambar12akanmenjelaskan

secaraumum mengenaiproseskerjadarialatPengaturankecepatan

motorBLDC menggunakan DriverESC 30A untuk mengaturlaju

putaran pada. Perangkat Driver ESC 30A digunakan sebagai

pengontrol besar tegangan masukan dari motor DC agar

kecepatannyabisadiatur.TeganganmasukanDriverESC30A berasal

darisumberDC12Volt.SensorMPU6050yangterpasangpadabody

dengan posisiditengah akan memberikan informasisudutdan

ditampilkan dilayarLCD 16 X 2.SensorMPU6050 juga akan

memberikanfeedbackatauumpanbalikpadasistem kontrolagar

kecepatanmotorsesuaisetpointberdasarkannilaisensorMPU6050.

SedangkanmotorDC 5V yangterpasangpadaporosmotoryang

difungsikansebagaitahcogeneratorakanmemberikanfeedbackatau
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umpanbalikpadasistem kontrolagarkecepatanmotorsesuaiset

pointberdasarkannilaiteganganyangdiubahmenjadidatadigital

(ADC)danditampilkandiLCD16x2.

3.3 PerancanganFlowchartSistem

Padagambardibawahiniakanmenjelaskansistem alatini.

Flowchartiniakan menjelaskan sistem mulaidariawal(start)

kemudianpenentuannilaisudutkemiringanberupasetingkemiringan

sudutpada bodyalat dan seting RPM pada motorDC (Tacho

Generator).Kemudian proses mempertahankan kecepatan motor

BLDCsesuaisetpointberdasarkanmetodePID.

Gambar 3.3FlowchartSistem

Sistem kerjadariflowchartsystem ditunjukanpadagambar3.3

adalahketikakitamemulaisystem ataustart,makalangkahpertama
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adalah menentukan nilai set point. Setelah setting set point

didapatkan,makamikrokontrolerakanmemerintahkansystem untuk

beroperasisehinggamotorBLDC akanON.SensorMPU6050akan

melakukan pembacaan sudutkemiringan.Kemudian nilainyaakan

dibandingkanapakahsesuaisetpointataubelum.Ketikanilaisudut

kemiringan dibawah -15derajat dan dibawah 15derajat maka

kecepatanputaranmotorakanbertambah.SensorMPU6050akan

memberifeedbackuntuk menambah sehingga kecepatan putaran

motornaiksampaisesuaisetpoint.Ketikanilaisudutkemiringan

lebihbesardari20derajatdan-20derajatmakakecepatanputaran

motorakan menurun sehingga kecepatan putaran motorturun

sampaiberhentisesuaisetpoint.Kemudiandalam waktusamamotor

DC5VjugaakanmelakukanpembacaanputaranmotorBLDCberupa

nilaiRpm.SetelahitunilaRpm akandibandingkanapakahsesuaiset

point atau belum. Untuk penghitungan berapa besarnya duty

cycleyangdinaikandanditurunkanakandiaturmenggunakanmetode

ProportionalIntegral(PID).

3.4 PerencanaanPerancanganMekanik

Pada tahap inidilakukan pembuatan sistem secara mekanik.

menatabeberapabagianperangkatkerasdalam perancanganini.Sensor

MPU605ditempatkanberadaditengahbawah,perangkattachogenerator

denganmotorBLDCyangporosnyasalingdihubungkan,perangkatdriver

ESC30A,ArduinodanLCD16x2.Padaperencanaanmekanikiniperangkat

kerashardwareyangdibuatadalahminiatur.Pembuatanperencanaan
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peracanganmekanikakanditunjukanpadagambardibawahini.

Gambar 3.4PerencanaanMekanik

3.5 PerencanaanPengujianPID

sistem pengendalian motorBLDC inimenggunakan sensor

MPU6050 dan kontrol PID. Tujuan dari kontroler PID adalah

kestabilan.PID terdiridaritigabagian yang mempengaruhirespon

keluaran darisistem. dapatmemperbaikirise time darisuatu

sistem. dapatmemperbaikierrorsaatsteadystate. dapat

memperbaikiovershootdan kestabilan sistem.Dalam menentukan

nilaiparameterKp,KisertaKdpadapenelitianiniyaitudengancara

tryanderrorataumetodecoba-cobadimanamemasukkannilai-nilai

parametertersebutsecara coba-coba kemudian diterapkan pada

sistem selanjutnyadiamatiresponsistem terhadapnilaiKp,Kiserta

Kd tersebutjika rerspon sistem menunjukkan kurang baik maka

dilakukan perubahan terhadap nilaiparameterKp,Kiataupun Kd
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kemudiandilakukanujicobapadasistem sampaiditemukanrespon

yang baik yaitu yang paling mendekatiterhadap setpointyang

ditentukan.Setelahdiperolehresponyangpalingmendekatimaka

nalaiparameterKp,KidanKditulahyangselanjutnyaakanditerapkan

pada sistem.Perencaan modelrangkaian akan ditunjukan pada

gambardibawahini.

Gambar 3.5KontrolPID

Gambar 3.6BlokDiagram PID

Setelahpenyelesaianalat,tahapselanjutnyaadalahpercobaan

alatuntukmengetahuiapakahalatdapatberoperasisesuaidengan

harapan.Tahappengujianmeliputi2aspek,yaitu:perangkatlunakdan

perangkatkeras.Perangkatkerasterdiridari:ArduinoUNO,Motor

BLDC,danSensorsebagaiperangkatutama.Perangkatlunakterdiri

dari:penulisanprogram (coding)padaArduinoIDEyangsudahditulis

kedalam microkontrolArduino,apakah penulisan program sudah

sesuaidenganketentuan/standardarialatyangdibuat.


