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1.1 Latar Belakang

Motor arus searah (direct current motor) atau yang lebih dikenal dengan motor DC
merupakan sebuah perangkat el ektromagnetisyang berfungs untuk mengubah energi listrik
menjadi energi mekanik. Pada prinsipnya, motor DC memerlukan suplai tegangan searah
pada kumparan jangkar dan kumparan medan sehingga menghasilkan energi mekanik atau
energi gerak. Energi mekanik inilah yang dimanfaatkan untuk berbagai keperluan
(Noraraba’afyah, 2012).

Motor DCsangat dikenal pemakaiannya yang beraneka ragam, salah satu contohnya
adalah digunakan pada sistem manufaktur modern yaitu pada bidang industri produk
danlayanan, seperti industri makanan dan kimia, peralatan mesin, robotik, aeronautic dan
wahana elektrik(Rahmani, 2012).Untuk memenuhi aplikasi motor DC dalam bidang yang
memerlukan kecepatan, maka diperlukan suatu teknik pengendalian atau kendali yang
mampu mengendalikan kecepatan motor DC sesuai dengan keperluan yang dinginkan.

Meski akan diprediks bahwa motor arus bolak balik (motor AC) akan
menggantikan motor arus searah (motor DC), namun kenyataannya untuk aplikas
kecepatan masih didominasi oleh motor DC. Hal ini dikarenakan motor DC memiliki
karakteristikyang mudah diatur, terutama pada pemakaian yang memerlukan rentang
kecepatan motor yang lebar atau pengendalian yang teliti pada keluaran motornya
(Achyanto, 1990).Selain itu, motor DC juga lebih cenderung handal (reliability), sederhana
(ssmple) dan relatif murah (lower cost)bila dibandingkan dengan motor AC (Kumar
Mishra, 2013).

Keberadaan kendali dalam sistem kendali memberikan kontribusi yang besar
terhadap perilaku sistem.Sehingga penelitian tentang kendali mengalami perkembangan
yang cukup signifikan, mulai dari pengendali konvensional, pengendali cerdas, maupun
pengendali modern.Kendali Porportional-Integral-Derivative (PID) merupakan pengendali
konvensional yang paling umum digunakan.Hal ini dikarenakan kendali PID mampu
memberikan performa kendali yang baik meski mempunya algoritma sederhana dan
mudah dipahami.Hal krusial dalam desain pengendaliPID adalah tunning parameter P, I,
dan D.



Penelitian tentang PID dengan aplikas motor DC telah banyak dipecahkan para
peneliti dewasa ini terutama masalah tunning paramater PID, seperti: Jaiswal (2013)
menggunakan kendali cerdas algoritma genetika (GA) untuk tunning parameter PID.
Jalilvand dkk (2011) menggunakan Advanced Particle Swarm Optimization (APSO) untuk
pemecahan permasalahan tunning parameter PID.Akhilesh dkk (2013) menerapkan metode
Artificial Bee Colony (ABC) Optimization Technique sebagai metode penalaan untuk
pengendaliPID.Sehingga pengendali PID kurang menarik untuk dikembangkan lebih
lanjut.

Kemudian, keberadaan pengendali modernberangsur menggantikan peranan
pengendali konvensional karena dinila mampu memberikan performans yang lebih
baik.Salah satunya adalah pengendalisliding mode.Beberapa penelitian mengenai metode
pengendali sliding mode seperti penelitian yang dilakukan oleh Patre (2011) yang
merancang pengendalisliding modeuntuk DCdrive yang meliputi current control, speed
control, position control, torque control. Selain motor DC, sliding mode juga digunakan
pada sistem proses seperti pada penelitian Musmade (2011) yang menggunakan pengendali
dliding mode untuk meningkatkan performansi proses pada continuous yeast fermentation,
two capacity proses dan isothermal chemical reactor.

Beberapa studi tentang perbandingan performansi pengendali juga dilakukan guna
untuk melihat performasi mana yang lebih baik untuk digunakan pada suatu sistem. Seperti
pada penelitianNasir (2010) dalam penelitiannya tentang perbandingan metode pengendali
dliding mode dan pengendali PID untuk nonlinear inverted pendulum system. Ohri (2011)
dalam penelitiannya mengena perbandingan ketahanan menggunakan metodepengendali
sliding mode dan pengendali PID pada aplikasi robot manipulator.Studi perbandingan
tersebut menunjukkan bahwa pengendali sliding mode memiliki performansi yang lebih
baik dibandingkan dengan pengendali PID, namun studi tersebut dilakukan pada sistem
proses, robot manipulator dan pendulum.

Berdasarkan pada kagian pustaka diatas yang menunjukkan bahwapengendali
dliding mode memiliki beberapa keunggulan seperti sifatnya yang sangat robust, mampu
bekerja dengan baik pada sistem nonlinier yang memiliki ketidakpastian model ataupun
parameterserta pengendai  PID  yang mempunya  agoritma  sederhanauntuk
dipahaminamun mampu bekerja dengan baik.Oleh karena itu penulis tertarik untuk

melakukan studitentang performansi pengendali sliding mode dan pengendali PID pada



bidang motor DC sebagai Tugas Akhir.Pada Tugas Akhir ini, studi performansi

pengendalidikhususkan pada pengendalian kecepatan motor DC.
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Rumusan Masalah

Daam pendlitian ini dirumuskan suatu masalah yaitu “bagaimana studi

performansimenggunakan metode pengendalisiiding modedan PIDpada pengendalian

kecepatan motor DC dalam mencapai kecepatan yang diinginkan.”
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Tujuan Pendlitian
Adapun tujuan yang akan dicapai dari penelitian ini adal ah:

1. Mendesain pengendali sliding mode pada pengendalian kecepatan motor DC.

Mendesain pengendali Pl Dpada pengendalian kecepatan motor DC.

3. Membandingkan performansi pengendali sliding mode dan PID pada pengendalian
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kecepatan motor DC.

Batasan Masalah

Agar penelitian ini tidak meluas maka batasan-batasan yang akan diangkat yaitu:
Motor yang digunakan adalah motor DC.
Parameter motor DC yang digunakan merujuk pada penelitian B. M. Patre.
Perancangan pengendali hanya pada pengendalian kecepatan motor DC.
Program yang digunakan adalah Matlab versi 7.8.0 (R2009a).
Penalaan parameter pengendali menggunakan metode trial and error.
Hardware dalam hal ini tidak dibahas.

Manfaat Penelitian

Adapun manfaat yang akan didapat dari penelitian ini adalah:
Sebagai referensi tambahan bagi peneliti-peneliti berikutnya.
Diharapkan studi performansi pengendali sliding mode dan PID pada pengendalian
kecepatan motor DCini nantinya dapat diterapkan pada plantyang sebenarnya.



