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BAB  II

LANDASAN TEORI

2.1 
Blok Diagram Pengaturan
Sebuah alat jika ingin berjalan dengan baik harus melakukan analisis terlebih dahulu. Menganalisis suatu sistem yang paling mudah dengan cara membuat blok diagram untuk sebuah sistem.  Berikut dibawah ini merupakan contoh untuk menganalisis suatu system :

· Pertautan antar banyak operasi dengan aturan tertentu untuk menyelesaikan suatu tujuan.
· Operasi dengan prosedur melibatkan ukuran-ukuran.
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System aturan dapat dilaksanakan dengan loop terbuka dan loop tertutup.
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Operasi disimbulkan dengan lambang : 

· Pengaturan loop/ikal terbuka, maka disatu reff nilai yang ditetapkan.

Keterangan dari lambang-lambang yang berkaitan dengan blok diagram system :
[image: image4.emf]+12V


+12V


R14


10k


ISO1


OPTO ISOLATOR


2


1


5


4


R15


1k




+12V

+12V

R14

10k

ISO1

OPTO ISOLATOR

2

1

5

4

R15

1k




: Anak panah merupakan simbol dari arah aliran
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: Dot/titik merupakan pertemuan




: Lingkaran merupakan penanding





: Kotak merupakan proses/subsistem.




: Anak panah masuk kotak




: Anak panah keluar kotak merupakan parameter input

Lambang aljabar yang ada didalam kotak menyatakan watak subsistem.
a)

b)
Gambar 2.1 Diagram sistem a) open loop, b) close loop
2.2 PWM (Pulse Width Modulation)
PWM (Pulse Width Modulation) adalah suatu teknik manipulasi dalam pengaturan kecepatan motor yang menggunakan prinsip ON-OFF. Dalam pengaturannya memanfaatkan lebar pulsa positif yang dihasilkan dari rangkaian PWM tersebut. Jadi dapat diuraikan PWM berarti teknik pengiriman informasi melalui sinyal-sinyal persegi dimana yang dimodulasi (diubah2) adalah lebar pulsa tersebut (durasinya). Untuk setiap setting potensio mempengaruhi dari pulsa yang dihasilkan. Perubahan tersebut berupa pergeseran dari lebar pulse positifnya sering disebut dengan Phase.
2.2.1 Prinsip Kerja Rangkaian PWM (Pulse Width Modulation)

Pengaturan kecepatan motor dengan PWM menggunakan prinsip ON-OFF dari pulsa yang diberikan ke input rangkaian driver dalam suatu periode waktu tertentu. Lebar pulsa linier dinyatakan dalam Duty Cycle. Misal duty cycle 10 %, berarti lebar pulsa adalah 1/10 bagian dari perioda penuh. Pada Gambar 2.2 Tampak bahwa semakin sempit pulsa PWM, tegangan ekivalen liniearnya makin kecil. Jika duty cycle 100 % maka tegangan ekivalen liniernya sama dengan tegangan maksimum pada motor dikurangi tegangan saturasi pada kolektor-emitor. 


Gambar 2.2 Prinsip kerja PWM

PWM yang digunakan dalam  kendali kecepatan motor digunakan untuk mengubah masukan yang berupa tegangan menjadi berbetuk pulsa-pulsa. PWM untuk pengatur kecepatan motor dapat dianalogikan dengan membandingkan orang naik sepeda, dalam hal ini kita melakukan kayuhan (mengeluarkan energi) untuk membawa maju, ketika melambat (karena ada gesekan) harus mengayuh lagi untuk menaikan kecepatan kembali. Rangkaian driver ini menggunakan bebrapa IC yang mana untuk pembangkitan denyut atau gelombang. Diantaranya menggunakan SG3524 digunakan untuk membangkitkan gelombang atau pulse. Keluaran dari SG3524 langsung diinputkan ke NE555 yang digunakan sebagai fungsi ON/OFF dan juga sebagai rangkaian pembalik.

2.2.2 SG3524 

         SG3524 tergabung dalam sebuah monolithic chip yang semua fungsi diperlukan untuk membuat power supply inventer atau mengganti regulator. IC ini juga dapat digunakan sebagai elemen control untuk aplikasi power output yang tinggi, jenis SG3524 di desain untuk mengganti regulator-regulator dari salah satu pengantar, polarisasi dipasangkan pada konversi DC ke DC, tegangan ganda yang bisa dihantar dan aplikasi konversi polarisasi memperkerjakan frekeunsi tetap, teknik modulasi lebar pulsa dua pilihan output  mengijinkan aplikasi single ended atau push-pull. 


Gambar 2.3 Blok Diagram IC SG3524
(www.datasheetcatalog.com. datasheet SG3524)
2.2.3 NE555 

Komponen elektronika yang paling populer dan serba guna adalah IC timer 555. IC timer jenis ini sudah dikenal dan masih populer sampai saat ini. Sejak puluhan tahun yang lalu. IC timer 555 memberi solusi praktis dan relatif murah untuk berbagai aplikasi elektronik yang berkenaan dengan pewaktuan (timing). Terutama dua aplikasinya yang paling populer adalah rangkaian pewaktu monostable dan osilator astable. Jeroan utama komponen ini terdiri dari komparator dan flip-flop yang direalisasikan dengan banyak transistor. Dapat dilihat pada Gambar 2.4 Blok Diagram IC NE555.
 Banyak jenis dari IC 555 ini, misalnya National Semiconductor menyebutnya dengan LM555, Philips dan Texas Instrument menamakannya SE/NE555. Jenis IC NE555 merupakan jenis dari IC timer, yang mana IC ini sudah dapat digunakan untuk konsep PWM. Konsep PWM menggunakan IC NE555 ini secara mudah dapat menggunakan pewaktuan (timing). Untuk mendapatkan konsep pewaktuan dengan timer 555 dan beberapa potensiometer. Namun penggunaan dalam alat ini NE555 difungsikan sebagai fungsi ON/OFF dan juga sebagai fungsi pembalik.  Fungsian dari komponen ini sendiri terpusat pada dua buah transistor tersebut dapat dilihat pada gambar 2.4 Blok Diagram IC NE555 berikut :


Gambar 2.4 Blok Diagram IC NE555

(www.fairchildsemi.com, datasheet NE555)
2.3 Konverter Frekuensi ke Tegangan

Pada dasarnya alat konverter frekuensi ke tegangan(volt) ini digunakan untuk mengetahui output yang dihasilkan oleh putaran motor yang masih berbentuk pulse untuk diubah menjadi dalam bentuk tegangan (volt). Pulse keluaran dari motor ini akan diolah oleh FVC ( Frequency to Volt Converter) yang mana menggunakan RC4151. RC 4151 menyediakan metode yang sederhana dan murah untuk konversi. IC tersebut memiliki semua keunggulan yang ada dalam teknik konversi frekuensi ke tegangan (volt) atau sebaliknya. Keluaran RC 4151 berupa rentetan denyut dengan kejangkaan yang konstan. Frekuensi denyut-denyut berbanding lurus dengan tegangan yang dikenakan pada jalan masuk. 
2.4 Sensor OptoCoupler

Sensor ini merupakan sensor untuk pembacaan pulsa yang didapat dari penghitungan oleh sensor penerima. Didalam OptoCoupler ini terdapat dua buah sensor, yaitu sensor pemancar dan sensor penerima. Sensor pemancar ini berupa led yang akan memancarkan sinar yang akan ditangkap oleh photo transistor sebagai sensor penerima. Phototransistor  adalah komponen semikonduktor yang peka cahaya dan biasanya disambung dalam konfigurasi emiter sekutu dengan basis terbuka. Cahaya lewat melalui sebuah jendela dan bertemu pada sambungan kolektor-basis dan mengakibatkan semua arus balik diperkuat basis transistor. (kurnianto,2006). Dalam rangkaian ini, Phototransistor  digunakan sebagai receiver atau penerima cahaya yang diberikan oleh sumber cahaya, yaitu Led. Prinsip pembacaan oleh OptoCoupler adalah jika ada sinar yang ditangkap oleh sensor penerima(phototransistor) maka penghitungan akan dimulai begitu dan seterusnya. 



          
Frekuensi motor
Gambar 2.5 Sensor OptoCoupler

2.5    Jenis Motor
Ada beberapa jenis motor penggerak, misalnya : motor arus ac (bolak-balik), motor arus dc (searah) yang mana motor trssebut merupakan motor listrik. Jika dilihat dari jenisnya, masing-masing dari motor tersebut mempunyai ciri atau kegunaan tersendiri. Gambar 2.6 merupakan  Klasifikasi Jenis Utama Motor Listrik :

Gambar 2.6 Klasifikasi Jenis Motor Listrik

Pada motor listrik, jika medan magnet yang dipasang bernilai tetap (Øm) maka kecepatan putar tergantung tegangan yang diberikan. Kecepatan putar motor listrik​_Ω 
w =2π/T atau w = 2πf
Gambar 2.7 Contoh Gambar Struktur Motor Listrik
2.5.1 Pengendalian Kecepatan Motor DC
Pada dasarnya putaran motor DC secara umum berbanding lurus dengan tegangan supply pada terminalnya. Untuk mendapatkan putaran/kecepatan motor yang rendah maka diberi yang tegangan rendah. Untuk tegangan yang tinggi maka putaran/kecepatan motor juga akan makin cepat. Dengan demikian, masalah yang harus diseleseikan pada rangkaian pengerak motor adalah bagaimana mengatur putaran/kecepatan motor yang bervariasi secara linier dengan cara mengatur tegangan/arus yang masuk ke rangkaian penggerak (dapat diatur mulai dari 0 Volt hingga tegangan maksimal). 

Pengendalian dilakukan untuk mangatur tegangan terminal yang tertera ke motor. Hubungan antara kecepatan motor dengan tegangan terminal adalah berbanding lurus, sehingga semakin kecil tegangan maka kecepatan motor akan menurun. Keuntungan pengendalian kecepatan motor dengan PWM adalah praktis dan ekonomis dalam penerapannya. 

Untuk mempertahankan kecepatan motor dengan beban bervariasi, tegangan yang diberikan ke motor dapat diatur dengan teknik modulasi sudut fase atau modulasi lebar pulsa (Guillemin, 1996). Kecepatan putar motor  dapat diatur dengan mengubah fluks (kendali fluks), resistansi jangkar (kendali rheostatik) atau tegangan terminal (kendali tegangan) (Erwin, 2000).
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