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Sistem Pengaturan Kecepatan Motor Pada Model Ruang Tangga Berjalan Dalam 

Ruang 

Abstrak 

Pelayanan pada pusat perbelanjaan semakin baik seiring perkembangan 

zaman. Penggunaan escalator pada pusat perbelanjaan misalnya, hampir semua 

pusat perbelanjaan sudah memakai escalator. Penggunaan escalator ini sangat 

membantu pergerakan manusia ketika dari lantai bawah menuju lantai atas. Pada 

umumnya escalator hanya bergerak satu arah misalnya hanya bergerak dari bawah 

keatas ataupun sebaliknya. Maka dari itu perlu dibuat sebuah sistem pengaturan 

kecepatan dan arah putaran agar escalator bisa bergerak dua arah dengan kecepatan 

tertentu. Sebelum diterapkan pada escalator pusat perbelanjaan, maka dibuatlah 

sebuah modul untuk membuat sistem pengaturan kecepatan dan arah putaran motor 

pada model tangga berjalan dalam ruang atau yang biasa disebut escalator. Modul 

ini bertujuan untuk mempelajari bagaimana cara mengatur kecepatan dan arah 

putaran motor pada model tangga berjalan dalam ruang. Pengatur kecepatan dan 

arah putaran diatur oleh sebuah driver motor l298n yang akan menggerakan sebuah 

motor DC. Arah putaran diatur dari dua buah sensor yang akan menggerakan motor, 

jika sensor 1 mendeteksi adanya objek maka escalator akan bergerak kearah atas 

selama 6 detik, jika sensor 2 mendeteksi maka motor akan bergerak kearah bawah 

selama 6 detik dengan kecepatan yang sudah diatur dalam program. 

Kata kunci: Sistem pengaturan kecepatan, Motor DC, Sensor Proximity Infrared. 
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Motor Speed Control System In Indoor Elevator Room Model 

Abstract 

Services at shopping centers are getting better with the times. The use of 

escalators in shopping centers, for example, almost all shopping centers already 

use escalators. The use of this escalator is very helpful for human movement when 

from the lower floor to the upper floor. In general, escalators only move in one 

direction, for example only moving from the bottom to the top or vice versa. 

Therefore, it is necessary to make a system for regulating the speed and direction 

of rotation so that the escalator can move in both directions at a certain speed. 

Before being applied to a shopping center escalator, a module was made to create 

a system for regulating the speed and direction of motor rotation on the indoor 

elevator model or what is commonly called an escalator. This module aims to learn 

how to adjust the speed and direction of rotation of the motor on an indoor elevator 

model. The speed and direction of rotation are controlled by a l298n motor driver 

which will drive a DC motor. The direction of rotation is set from two sensors that 

will move the motor, if sensor 1 detects an object, the escalator will move upwards, 

if sensor 2 detects the motor will move downwards at the speed set in the program. 

 

Keywords: Speed regulation system, DC motor, Proximity Infrared Sensor. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Eskalator adalah salah satu alat transportasi vertikal berupa konveyor untuk 

mengangkut orang, yang dapat bergerak ke atas dan ke bawah mengikuti jalur yang 

berupa rail atau rantai yang digerakkan oleh driver (Sadi S, 2015). Banyak gedung-

gedung yang sudah menggunakan eskalator sebagai transportasi antar lantai. 

Contohnya adalah bangunan mall, hampir semua bangunan pada mall dipusat kota 

sudah menggunakan eskalator. Selain menghemat tenaga, penggunaan eskalator 

juga dapat membantu manusia membawa barang untuk menambah ketinggian pada 

suatu gedung.  

Pada umumnya ruang tangga berjalan atau yang biasa disebut eskalator 

bergerak secara konstan, sehingga tidak adanya pengaturan kecepatan pada ruang 

tangga berjalan atau yang biasa disebut eskalator. Dengan adanya pengaturan 

kecepatan, dapat mengurangi antrian yang sering terjadi pada bangunin publik. 

Pada hari weekend misalnya, dengan membludaknya pengunjung pada bangunan 

public antrian pada ruang tangga berjalan akan lebih Panjang.  

Berdasarkan pada permasalahan tersebut diperlukan sebuah modul untuk 

menyelesaikan masalah tersebut. modul yang akan dibuat adalah Sistem Pengaturan 

kecepatan motor pada model tangga berjalan dalam ruang. Sistem ini dibuat untuk 

mengatur kecepatan dan arah motor DC yang juga menggerakan sebuah belt untuk 

membawa sebuah beban keatas. Pembuatan modul pembelajaran ini bertujuan 

sebagai sarana pembelajaran dalam mengetahui cara mengontrol kecepatan dan 

arah putar motor dc dengan sarana tangga berjalan. 
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1.2 Perumusan masalah 

a. Bagaimana cara membuat algoritma dan pemograman pada alat 

untuk pengaturan kecepatan motor? 

b. Bagaimana cara membuat algoritma dan pemograman pada alat 

untuk mengatur arah putaran motor?  

 

1.3 Tujuan 

a. Dapat memprogram sistem pengaturan kecepatan motor pada model 

ruang tangga berjalan 

b. Dapat membuat modul simulasi mengenai pengaturan sistem 

kecepatan dan arah putaran motor pada model ruang tangga berjalan 

1.4 Luaran 

a. Laporan Tugas Akhir 

b. Draft Artikel 

c. Prototype Alat 
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BAB V  

KESIMPULAN 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan perancangan, percobaan, serta analisis data yang telah dilakukan 

dapat disimpulkan bahwa: 

a. Sistem pengaturan kecepatan motor pada model ruang tangga berjalan akan aktif 

apabila salah satu sensor mendapatkan inputan yang akan bergerak searah 

maupun berlawanan jarum jam. 

b. Pengaturan kecepatan dan arah putaran dapat diatur pada program yang sudah 

terkoneksi dengan driver motor. 

 

5.2 Saran 

Saran-saran untuk Pengembangan Algoritma dan Pemrograman Pengaturan 

Kecepatan Putar Searah dan Berlawanan Jarum Jam adalah: 

a. pastikan spesifikasi motor yang digunakan mampu mengangkat beban belt agar 

dapat berjalan dengan baik. 

b. Sebelum membuat alat harus memperhatikan spesifikasi sensor yang akan 

digunakan. 
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LAMPIRAN 2 GAMBAR ALAT 
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LAMPIRAN 3 LISTING PROGRAM 

#define IN1 3 

#define IN2 4 

#define ENA 5 

 

void setup (){ 

  Serial.begin(9600);  

  pinMode(6,INPUT);  

  pinMode(7,INPUT); 

  pinMode(IN1, OUTPUT); 

  pinMode(IN2, OUTPUT); 

  pinMode(ENA, OUTPUT); 

 

} 

void loop(){ 

  if(digitalRead(6)==HIGH) 

  { 

    digitalWrite(IN1, HIGH); 

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    analogWrite(ENA, 160); 

    delay(6000); 

    digitalWrite(IN1, LOW); 

    digitalWrite(IN1, HIGH); 

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    analogWrite(ENA, 120); 

    

  } 

  else if(digitalRead(7)==LOW) 

  { 

    digitalWrite(IN1, LOW); 

    digitalWrite(IN2, HIGH); 

    analogWrite(ENA, 160); 
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    delay(6000); 

    digitalWrite(IN1, LOW); 

    digitalWrite(IN2, HIGH); 

    analogWrite(ENA, 120); 

     

  } 
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LAMPIRAN 4 SOP PENGGUNAAN ALAT 

 

 

Fungsi: 

1. Mengontrol kecepatan dana arah putar motor DC pada model tangga 

berjalan 

2. Sebagai modul simulasi model tangga berjalan 

SOP Penggunaan Alat : 

1. Hubungkan alat dengan sumber tegangan 

2. Tekan saklar pada model tangga berjalan 

3. Jika sensor 1 mendeteksi dan sensor 2 off motor bergerak berlawanan 

arah jarum jam, belt bergerak ke arah atas.  

4. Setelah 6 detik sensor mendeteksi kecepatan putaran motor akan 

turun. 

5. Jika sensor 2 mendeteksi dan sensor 1 off motor bergerak searah 

jarum jam, belt bergerak ke arah bawah.  

6. Setelah 6 detik sensor mendeteksi kecepatan putaran motor akan 

turun. 

 

 

 

 

Kelistrikan  

1. Sistem   

 a. Tegangan Input : 5 Vdc dan 24 Vdc 

 b. Arus Input : 1,5 A dan 3 A 

    

Mekanik 

1. Ukuran Kerangka   

 a. Kerangka  model 

tangga berjalan 

: (p× l× t)(62 × 17 × 42 cm) 

b. Kerangka box 

komponen 

: (p× l× t)(18,5 × 11,5 × 6 cm) 

2. Berat Kerangka   

 a. Kerangka model 

tangga berjalan 

: 15 kg 

3. Bahan Kerangka   

 a. Bahan kerangka model 

tangga berjalan 

: PlatS41 

b. Bahan box komponen : Plastik 
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LAMPIRAN 5 SKEMATIK RANGKAIAN 

 

 


