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ABSTRAK 

Motor adaJah alat untuk mengubah energi listrik menjadi energi mekanik. 
Pada motor listrik tenaga listrik diubah menjadi tenaga mekanik. Perubahan ini 
dilakukan dengan mengubah tenaga listrik menjadi magnet yang disebut sebagai 
elektro magnet. Sebagaimana kita ketabui bahwa : kutub-kutub dari magnet yang 
senama akan tolak-menolak dan kutub-kutub tidak senama, tarik-meoarik. Maka 
kita dapat memperoleh gerakan jika kita menempatkan sebuah magnet pada 
sebuah poros yang dapat berputar, dan magnet yang lain pada suatu kedudukan 
yang tetap. 

Dalam penggunaan motor sering dibutuhkan proses untuk menghentikan 
putaran motor dengan cepat, hal ini biasa disebut proses pengereman. Untuk 
menghentikan putaran rotor diperlukan suatu torsi peogereman, dimana dapat 
dihasilkan secara mekaoik maupun secara elektrik. Ada beberapa metode yang 
digunakan dalam proses pengereman yaitu pengereman dinamis, pengereman 
regeneratif dan pengeremao plugging. 

Salah satu proses pengeremao tersebut adalah secara dinamis dimana 
hubungan terminal jangkar pada motor shunt dilepas dari sumber tegaogan dan 
kemudian dihubungkan ke tahanan sebagai beban. Mikrokontroller digunakao 
untuk mengatur proses terjadinya pengereman seperti perpindahao saklar dari 
sumber tegangan ke tahanan atau sebaliknya. 

TuJisan ini akan membahas tentaog pengereman secara dinamik jika 
menggunakan mikrokontroller pada motor arus searah penguatan shunt. 

Kata kunci : pengereman, motor arus searah, mikrokontroller AT89C5 l 
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1.1. Latar Belakang 

BABI 

PENDAHULUAN 

Motor OC merupakan jenis motor yang menggunakan tegangan searah 

sebagai sumber tenaganya. Dengan memberikan beda tegangan pada kedua 

tenninal tersebut, motor akan berputar pada satu arah, dan bila polaritas dari 

tegangan tersebut dibalik maka arah putaran motor akan terbalik pula. Polaritas 

dari tegangan yang diberikan pada dua tenninal menentukan arah putaran motor 

sedangkan besar dari beda tegangan pada kedua terminal menentukan kecepatan 

motor. 

Motor DC memiliki 2 bagian dasar : 

1. Bagian yang tetap/stasioner yang disebut stator. Stator ini menghasilkan 

medan magnet, baik yang dibangkitkan dari sebuah koil (elektro magnet) 

ataupun magnet pennanen. 

2. Bagian yang berputar disebut rotor. Rotor ini berupa sebuah koil dimana arus 

listrik mengalir. 

Dalam penggunaan motor sering dibutuhkan proses untuk menghentikan 

putaran motor dengan cepat, hal ini biasa disebut proses pengereman. Untuk 

menghentikan putaran rotor diperlukan torsi pengereman dimana dapat dihasilkan 

secara mekanik maupun secara elektrik. Pengereman secara mekanik memiliki 

suatu kekurangan karena sulit memperoleh pengereman yang baik karena 

tergantung pada permukaannya dan juga kemampuan dari operator. 
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2 

Pengereman secara elektrik diperlukan karena akan memperbaiki 

pengereman secara mekanik. Terdapat 3 macam pengereman secara elektrik pada 

motor, yaitu : 

1. Pengereman Dinamis 

2. Pengereman Plugging 

3. Pengereman Regeneratif 

1.2. Tujuan dan Manfaat Penelitian 

Adapun tujuan utama penulisan Tugas Akhir ini adalah : 

1. Menjelaskan pengereman secara dinamis pada Motor DC Shunt 

2. Menjelaskan penggunaan Mikrokontroller pada pengereman secara dinamik 

pada Motor DC Shunt 

Manfaat dari penulisan tugas akhir ini nantinya berguna untuk mengetahui 

proses pengereman secara dinamik pada motor DC Shunt clan juga menunjukkan 

salah satu aplikasi rangkaian kontrol otomatis dengan mikrokontroller. Sedangkan 

bagi para pembaca, diharapkan semoga tugas akhir ini dapat memunculkan ide -

ide yang baru untuk meningkatkan otomatisasi dari suatu motor listrik. 

1.3. Batasan Masalab 

Untuk mendapatkan hasil pembahasan yang maksima~ maka penuJis perlu 

membatasi masalab yang akan dibahas. Adapun batasan masalah daJam Tugas 

Akhir ini adalah : 

1. Penelitian diJakukan untuk motor arus searah penguatan shunt dalam keadaan 

berbeban. 
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Lampiran 1. 

LEMBARDATA 

PENGEREMAN DINAMIS MOTOR DC PENGUATAN 

SHUNT DENGAN MIKROKONTROLLER 

Tanggal Pengambilan Data : 10 Mei 2013 

Nama Mahasiswa 

Asal PT 

Asisten 

Spesifikasi Motor 

p = l,2KW 

IL = 7,1 A 

lsb = 0.177 A 

n = 1400 rpm 

Lap Winding 

Jumlah Kutub = 2 

Komutator = 81 

Kelas lsolasi = B 

Hasil Pengukuran : 

: Anggia Putra Hutasuhut 

: Universitas Medan Area 

: Rizky Ardiansyah 

Tahanan medan shunt (J-K) = 1,17 Kn 

Tahanan medan seri (E-F) = 0,6 0 

Tahanan Jangkar (GA-HB) = 3,84 0 

Data pada saat keadaan motor belum di rem : 

Vt = 207 volt 

lsh = 0.17 ampere 

Ia = 5,30 ampere 
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Lampiran 2. Diagram Rangkaian Mikrokontroler 
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Lampiran 3. Flowchart Kerja Mikrokontroller 
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PERIKSA 
P2.0 

LOGIKA 1 

YA 

AKTIFKAN 
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YA 
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Lampiran 4. Program Mikrokontroller 

$regfile = "8052.DA T" 
$crystal = 12000000 

'injsiaJisasi port input 
Sw _pengereman Alias P2.6 
Sensor_arus AJias P2.7 

'inisialisasi port output 
Out_pengeramanl AJias Pl .0 
Out_pengereman2 Alias P 1.1 

Pl = &HOO 
P2 = &HOO 

Main: 
Gosub Cek_input 
Goto Main 

Cek_ input: 
If Sw _pengereman = 1 Then Gosub Mulai_ mengerem 
If Sw _pengereman = 0 Then Gosub Stop_ mengerem 
Return 

Mulai_mengerem: 
Do 
Set Out_pengeraman I 
Set Out_pengereman2 
Loop Until Sw_pengereman = 0 
Return 

Stop_ mengerem: 
Do 
Reset Out_pengeramanl 
Reset Out_pengereman2 
Loop Until Sw_pengereman = I 
Return 
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