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PENDARTLUAN

Latar Belakang
Fazzy logic portama keli diporkopalkan oleh scorang profosor iinu
komputer dari universitas California di Berkeley yang bernama Dr. lotfi A, Zadsh

mada tabun 1965 dalam sebuah karya thmish. Tala pads pertengshan tahun 1970,

Ehrahim ¥ Mamdani deri perpuruan fingpi Queen Mary di London berhasi)

mengeplikasikan fuzey Jogic dadam bidang komirol untuk mengendalikan mesin

“uap. Kemudizn fuzzy logic terus berkembang dengan pesat sampai sekamang.

Ada beberaps alasan mengaps fuzzy iogic dipersunakan, antara lain

1. Konsep logika faery midah Simengertd. Konsep matematis yang mendasan

penalaran fuzzy sangat sederhana dan mudsh dimengerti.

=

Furzy logic sangat flekaibel.

Fuzzy logic momiliki toloransi terhiadap data-data vang Uidak tepat.

4 Fozzy logic mampn memodelkan fungsi-fungsi mnkiae_ai’ yang sangat
Egémpieks[

3. ?uzzy logic dapat membangur dan mengaplikasikan pengalaman-pengalaman
nara pakar secara lanpgsung tanpa harus melalul proses pelatihen.

&. }‘uzzy logic dapal bekerusama dengan  teknik-telnik kendeH sscara

kégwcﬂsimai.

7. Furzy iogic didasarkan pada behass alami



iy

Bardasarkan aigsaaméasan te?éebiﬁft graka suety sistem vang memakai
ﬁmz‘zség} furmy logic dapat dikondaliken Iobih baik karess dapat mengenali keadasn
ataw nilai yvang lebib komples dari headaan atau nilai vang biasanya “0” dan “17
saia,

Jedi Formy Togic Controller dapat dijadikan sebagai alternatif sisiem

kendali modern yang mudah karena memiliki respon sistem yang stabil dan
persarmaan matematis vang dibatuhkan sederhana,

- Fuzzy logic memnpakan salah sato sistem kootro! vane redundant atau fivlt
tolarant ?mg artinya fuzzy logic controller masih dapat bekeris dengan adanya
pengrrangan beberapa tule, maupun jika teradi T.esa}ahaazwkesmahaﬁ kecil datam
TemTosTamannya, tanpa adanya perubshan vang signifikan.

Diav pada skripsi ini kami ekan mensoba mengembangken Fozry Logic
Controlles pada sistem kendali motor do yang sudah ada sebefumnva schingga

memilikl kemempuan kendat motor yang lebih fleksibel dan akural,

Ruaeg Linghup Penelitian

Dalam  perancangan pmmi‘ipe sistem “Pengendsli Kocepatan Motor
ﬁe%‘*&ﬁ'ﬁ uzzy Logic Corgraller” terdapat beborapa batasan vang dibwar uanck
memperieizs proses mencapai fmivan yang diinginksn. Adapun batasan-batasan

tersebat terdind dari beberapa bagian

Bl

. Perancsungan software flzzy,
2. Perancangan sistem mofor,

Perancangan pengendali kecepatan molor,
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1.3 Tujuaw dan Manfeat

A, Tujnan
{ujvan dari skyipsi ini adalah morancang sisfem pongondali kecopatan

putaran motor gerinda agar iehih fleksibel.

B, Manfaat
‘Manlfzat dari perancangan profofipe i adalah  mengendslikan

kecenatan motor do sy eiap mads kecensian tertents vang difnsinkan,
: b Y

1.4 Metcdologt

Dalam membahas dan mengansliss masalah skrinsi, terlehih dahuln
- dipsiajari dasar-dasar daxi rmgkaian. WICS-32, Purzy Logic' ) Motor DC, Sensor
é.w LCB.

Setelsh memperoleh data-data mevpun informasi vang bechubungan
dengasn ﬁ’msaiah yang akan dibahas, maka digumi@céﬂ metode sebagal berikut :
o Melakulan studi pustaka melalui buky acusn, katalog, artikel, dutz book,

juﬂ‘z&?ﬁ, internet serla saran dan dukungan deari dosen pembimbing,

2 Melakukan percobzan dalsm lehoratorinm temaéap kineria sistem farsebut

uniuk memperoich hasil analisa vang dapnt dipertanggungjawabkan.



Sistematika Penulisan

Sistimatika yang akan digunakan dalem penulisan skripsi adalab shb :

Hah 1. PENDAHULUAN

Bah 2.

Bab X

B

Pada bab ind bersikan pendabuluan vang meliputi latar belakang, ruang

Tnghkup, iwjuan dan manfast, metodologl dan sistematika permlisan.

LANDASAN TEORI
Bab ini membahas teniang konsep-konsep dasar dari sistern pengendalian

kecepatan motor DO, rangkaian MOS-S2, LCD, Sensor dan Fuzzy Logic.

PERANCANGAN SISTEM

Bab ini skan membahas hal-hal mengenal perancangan perangkat keras

yang moliputi blok diagram dari sistern, perancangan per-modul dari
rangkaian  serla  membabas porapcasgan  peranti  funak  dengan
menggunakan Fuzzy Jogic vang akan digunakan untuk mengendalikan dan

menjalankan sistere pengendalian kecepatar motor do ini.

b IMPLEMENTAS] dan BVALUAST

Bab vl membehas tenlang pengendalian perpularan RPM dart motor de,

spesifikasi sistem dan implementasi sistem serta evaluas) kemampuan dan

kendala-kendala yang tevjadi nads sistem.

gh 5. SIVIPUTLAN dan SARAN

- Hab ini berisikan beberapa keésimpulan vang diperoleh dari perancengan

sistoim, saran bagl pongombangan sistem, dafier pustaka, riwavat hidup,

serta lampiran-lampirer vang dipunakan pada rangkaian,





