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Pengukuran Response Time Sistem Pengaturan Kecepatan Motor BLDC

ABSTRAK
Motor DC brushless yang dikenal dengan motor brushless. Motor brushless
DC dig naka6 karena memiliki kelebihan seperti efisiesi tinggi, dan dimensi lebih
: fg?“i' \“arﬁldak adanya sikat arang maka perawatan menjadi ringan, kelebihan

Ialn,.,yaltu iarggapan lebih cepat, tahan lama dan memiliki kecepatan yang tinggi.
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BLDC Motor Speed Control System Response Time Measurement

ABSTRACT

Brushless DC motors are also known as brushless motors. Brushless DC
motors are used because they have advantages such as high efficiency, and smaller
ons. @ the absence of a charcoal brush, maintenance becomes light,
advagptage is a faster response, durability, and high speed. However,

Aless DGmotors still have some drawbacks, namely, when the motor works
and;recegvis'z load, it will cause a decrease in the rotation speed of the brushless
D(§ mgyand this motor is more complicated in speed control. Most brushless DC

cgg_ grﬁrci: methods use Pl (Proportional Integral) and PID (Proportional
In 1:NiéDerR/atlve) Another method that.can-be used is FLC (Fuzzy Logic
Cargrpiiér). Bhis method was chosen.tg.deal with various problems and can be

Ferbier
co§‘§) e Wigh other control methods to create a more optimal system, the fuzzy
co@&éﬂ?@ prgvides a better speed responseitime. The fuzzy centroller improves

m(g@r,:,gé' rforthance and operating cenditions suchyas risetime, settlingtime, and
peF@e@ e O\gershoot Tominimize the impact of problems on the system.and ensure
tha “:g ugare@erformed correctly, prablems must be anticipated and managed, and
fuzzy?ég ed Fethods are usedwtowprepare fauli-tolerant sresponses, such as
mi .E\'gggug torque ripple and optimizing Tetal Harmonic Distortion (THD) in the
Qf:r?;or and stator currents. to achieve efficiency and stability within a specific
timé £33
Keygvaigs: Brushless DC, response time, fuzzy.
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BAB I
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang
Motor listrik yang banyak digunakan di industri adalah motor DC (Kulon et
al., 20&)). Keéeblhan motor DC yaitu mempunyai karakteristik torsi awal yang kuat

se 555 Vé\apgt menarik beban yang berat. (Yunus Chandra Wibowo, 2018). Namun

motgr’Dq @emlllkl kelemahan yaitu memerlukan perawatan yang khusus,

2]
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@mgl(hk cocok jika digunakan pada tegangan dengan daya yang besar, tidak
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121 edhie:

5

a@n untuk kecepatan tinggi (Abadi, 2022), serta adanya sikat (brush)
tcg (Yunus Chandra Wibowao,.2018).
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r@tor lainnya yaitu motor DC brushless yang dikenal.dengan motor
m

DG. (Hendi Purnata, Pratiwi, & Yusuf, 2020). Motor brushless DC

kaﬁena memiliki kelebihan seperti efisiesi lebih tinggi, dan dimensi lebih
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in itu, dengan tidak adanya sikat.arangimaka perawatan menjadi ringan,
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dak ada noise. Kelebihan lain yaitu tanggapan lebih ‘cepat, umur pakai

d
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, dan memiliki kecepatan yang tinggi=:"Namun.motor brushless DC masih

<

<5}

>
rumas

o

SBSN !

A3 u

mTaesu
S o

“u

3
D
iy
uemueyw

eberapa kekurangan, yaitu ketika motor.bekerja dan menerima beban
menyebahbkan penurunan kecepatan putaran pada motor brushless DC

euaer u

=
D
|u!§nu

(Ar éﬁarE@ah et al., 2019), kecepatan-respon- terhadap setpoint yang lama dan

kecgpa@é yang tidak sesuai dengan ‘setpoint (Ginola, Purwanto, & Yelfianhar,

q w

2029) ssegta motor ini lebih rumit dalam kontrol kecepatannya (A. S./& Mulyana,
2015)

nu
:49q

S

(Propogsmnal Integral) dan PID (Proporsional Integral Derivative). Metode lain

Bbagian besar metode kontrol motor brushless DC menggunakan Pl

nefugpiee Y uesy

yang dépat digunakan adalah FLC (Fuzzy Logic Controller). Metode ini dipilih
untuk l%enangani berbagai masalah, dan dapat dikombinasikan dengan metode
kontrol lainnya untuk menciptakan sistem yang lebih optimal (Maghfiroh et al.,
2022).
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Jika dibandingkan dengan kontroler konvensional, kontroler fuzzy
memberikan respon kecepatan yang lebih baik. Kontroler fuzzy meningkatkan
kinerja motor dan kondisi operasi lainnya seperti rise time, settling time, dan
persentase overshoot (Sushita, 2021). Untuk meminimalkan dampak masalah pada
S|stem Qan mémastlkan bahwa tugas dilakukan dengan benar, maka masalah harus
diaj fofise
rlsetterkag s%Tat kegagalan dan deteksi motor, serta metode berbasis fuzzy untuk

“"~~ d§n dikelola. Penelitian ini (Rezaeipanah et al., 2022) telah melakukan
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Bagaimana waktu respon pada pengaturan kecepatan motor BLDC?
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1.4 2 Biiasan Masalah

: 194

1; Membahas tentang-response time=pada pengaturan—kecepatan motor
Ef; BLDC.
1.5 L%Jaran
15 Bagi Lembaga Pendidikan
: e Alat pengontrol kecepatan putaran motor BLDC
2. Bagi Mahasiswa

e Laporan Tugas Akhir.
o Draft/Artikel llmiah untuk publikasi.
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Pada pengukuran pertama, response time menunjukkan bahwa nilai

f tlme dan settlingtime pada kontrol PID yang masih tinggi. Pada

dran Edua response time antara kontrol Fuzzy-PID dengan kontrol PID
I

&arg)ahwa nilai overshoot, risetime dan settlingtime yang ekuivalen. Pada
T =

& K&tiga, response time menunjukkan bahwa nilai overshoot, risetime dan
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