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ABSTRAK

Sistem kontrol adalah salah satu bagian terpenting pada suatu robot sehingga
robot tersebut dapat berjalan sebagai mana fungsinya. Pada penelitian disini dibuat
sistem kontrol dari prototype robot inspeksi rel. Yang diharapkan robot tersebut dapat
berjalan diatas rel sesuai dengan input kecepatan motor yang diberikan dan dapat
mengetahui kesejajaran dari rel. Sistem kontrol kecepatan motor yang dibuat
menggunakan sistem kontrol tertutup dengan teknik pengendali proporsional. Sebagai
pengontrol motor digunakan mikrokontroler ATMega 8535, optocoupler type H21A3
sebagai sensor kecepatan, dan untuk penggeraknya digunakan worm gear dc motor
12V. Untuk mengetahui tingkat kesejajaran rel digunakan potensiometer yang
diaplikasikan sebagai sensor pengukur sudut angular.

Program pengontrol ini terpasang pada perangkat netbook yang dibuat dengan
menggunakan software visual studio 2008, dan dihubungkan dengan mikrokontroler
ATMega 8535 dengan koneksi interface serial RS-232. Hasil implementasi
pengendalian motor dengan teknik pengendali proporsional dapat bekerja dengan baik,
dalam kondisi tanpa beban maupun terbeban. Resolusi dari sensor kecepatan yang
dibuat sebesar + 2 rpm, dan resolusi sensor sudut 1 derajat. Didapatkan hasil dari
percobaan pengendalian motor dengan menggunakan nilai Kp 0.7 dan sampling time

500 ms mampu untuk mendapatkan steady state sesuai dengan set point nya.



ABSTRACT

A control system is one of the most important part of the field of robotics. In
the study here made the control system of inspection robot prototype rails. Expected the
robot to walk on a rail line with a given motor speed input and know the level of
alignment of the rail. Motor speed control system which is made using a closed control
system with proportional control technique. As the motor controller is used
microcontroller ATMega 8535, optocoupler type H21A3 as speed sensors, for use worm
gear driving motor 12 V dc To determine the level of alignment rails used a
potentiometer which is applied as a sensor measuring angular angle.

Control code is installed on netbook devices using visual studio 2008 software,
and is connected with microcontroller ATMega 8535 with the connection interface
serial RS-232. The result of the implementation of motor control with proportional
control technique can work well, in no load or with load. Resolution of the speed
sensors are made of + 2 rpm, and a resolution of 1 degree angle sensor. Found that the
result of motor control experiments using the value of Kp 0.7 and 500 ms sampling time

able to obtain steady state according to its set point.
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