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ABSTRAK

Untuk mengontrol kecepatan putaran motor dapat dilakukan dengan cara
mengontrol tegangan. Sistem ini pada umumnya digunakan untuk memperbaiki
kinerja sistem kontrol agar bekerja lebih baik.

Masukan kecepatan diperoleh dari keyboard, kemudian PC akan mengatur
kecepatan melalui motor DC dengan memberikan data berupa lebar pulsa ke PPI
8255. Kemudian PPI 8255 akan memutar motor DC kemudian untuk mengukur
kecepatan motor digunakan tacho gemeraror dan melaui ADC, komputer akan
membaca kecepatan motor yang sedang terjadi. Jika kecepatan belum sesuai
dengan input maka PPI akan secara otomatis mengatur lebar pulsa malalui motor
DC hingga kecepatan motor mencapai kecepatan yang diinginkan.

Dalam hal ini tegangan yang dihasilkan tacho generator digunakan untuk
mengetahui kecepatan putaran motor, bila motor diberi beban maka tacho
generator akan menghitung kecepatan putar motor setelah diberi beban kemudian
PPI 8255 akan mengurangi atau menambah tegangan melalui motor DC. Sehingga
kecepatan motor tetap pada kecepatan sebelum diberi beban.



