DAFTAR PUSTAKA

Theraja, B. L.,1979,“A Text Book Of Electrical Technology” 17" revised
edition, S. Chand & Company Ltd., New Delhi.

Cyril W. Lander.,1981, Power Electronics, MCGRAW- HILL Book Company
(UK) Limited.

Zuhal.,1995,“Dasar Teknik Tenaga Listrik Dan Elektronika Daya”, Gramedia,
Jakarta.

Katsumiko ogata., 1991, Teknik Kontrol Automatik jilid 1 (satu), Erlangga.
Muhammad H. Rasyid.,1999,Elektronika Daya jilid 1 (satu). PT. Prenhalindo
Jakarta.

Malvino Hanapi Gunawan.,1999,Prinsip-prinsip Elektronika Edisi kedua,
Erlangga.

Adel S. Sedra/Kenneth C. Smith.,1990,Rangkaian Mikro Elektronik jilid |
Edisi kedua, Erlangga.

M. Ramamoorty.,March 1977, Thyristor teory and their Applications,

Hindustan Brown Boveri Limited Baroda India.

UNIVERSITAS MEDAN AREA



	COVER TUGAS  AKHIR
	PENGATURAN PUTARAN KECEPATAN MOTOR DC MENGGUNAKAN SISTEM LOOP TERTUTUP
	TUGAS  AKHIR
	Diajukan Untuk Memperoleh
	Gelar Sarjana
	DEDI HASIHOLAN
	PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO
	TUGAS AKHIR
	Oleh :
	DEDI HASIHOLAN
	07 812 0014

	KATA PENGANTAR
	PENGATURAN PUTARAN KECEPATAN MOTOR DC
	DEDI HASIHOLAN
	ABSTRAK
	ABSTRACT
	29TMotor29T 29Tis a29T 29Tdevice29T 29Tthat converts29T 29Telectrical29T 29Tenergy29T 29Tinto29T 29Tmechanical29T 29Tenergy29T. 29TOperation of29T 29Ta DC motor29T 29Tis very29T 29Teasy29T 29Timplementation29T 29Tso that29T 29Tthere are many29T 29Tind...
	DAFTAR ISI
	KATA PENGANTAR   i
	ABSTRAK  iii
	DAFTAR ISI   iv
	BAB I PENDAHULUAN
	BAB II LANDASAN TEORI
	BAB III ALAT-ALAT KONTROL
	BAB IV SISTEM DAN ANALISA PENGENDALIAN
	BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
	DAFTAR PUSTAKA  80
	LAMPIRAN

	skripsi
	BAB II
	2.1.1. Prinsip kerja Motor Listrik DC
	Gambar2.3 Gerak Penghantar diantara medan magnet
	Gambar2.4 Konstruksi sederhana sebuah Motor DC
	Gambar2.5 Gerak satu putar lingkaran kawat pada motor DC
	Gambar2.6 Bentuk Angker motor listrik
	Gambar2.7 Motor arus searah dengan kumparan medan
	2.1.2. Start
	Gambar2.8 Karakteristik kerja motor DC
	Gambar2.9 Pengaturan arus medan
	Gambar2.10 Pengaturan kecepatan dengan mengatur tahanan armatur
	Im
	Gambar2.11 Pengaturan kecepatan dengan mengatur tegangan motor
	Referensi
	Gambar2.12 Pengaturan tegangan motor dengan converter
	Gambar2.13 Karakteristik kecepatan motor DC
	Gambar2.14 Penyearah gelombang penuh
	Gambar2.15 Vektor tegangan sekunder Trafo
	Gambar2.16 Penyearah setengah gelombang
	Gambar2.17 Operasi empat kuadran
	Gambar2.18 Jembatan konverter satu fasa
	Gambar2.19 Jembatan konverter tiga fasa
	2.4.1 Mode operasi tanpa arus sirkulasi
	Gambar2.20 Mode operasi tanpa arus sirkulasi dengan loop tertutup
	2.4.2. Mode operasi dengan arus sirkulasi
	Gambar2.21 Kontrol dual konverter mode operasi arus sirkulasi
	Gambar2.22 Bentuk gelombang arus sirkulasi
	Gambar2.23 Hubungan SCR dengan rangkaian penyulut
	Gambar2.24 Konsep membangun rangkaian penyulut dengan gigi gergaji
	Gambar2.25 Konsep membangun rangkaian dengan menggeser tegangan
	Gambar2.26 Skema rangkaian penyulut
	Bentuk gelombang saat-saat penyulutan dari gambar diatas dapat digambarkan pada gambar 2.27 dibawah ini.
	Gambar2.27 Time chart sinyal skema penyulut
	2.5.1. Catu Daya
	2.5.1.1. Transformator
	Gambar2.28 Transformator tanpa beban
	2.5.1.2. Dioda
	Gambar2.29 Simbol dan karakteristik dioda
	2.5.1.3. Kapasitor
	Gambar2.30 Simbol kapasitor
	Gambar2.31 Kapasitor sebagai filter
	Gambar2.32 Tacho generator
	Gambar2.34 Simbol Op-amp
	Gambar2.35 Op-amp sebagai pembanding
	VRSR = VR1R-VR2R   (2.24)
	Gambar2.36 Pembatas keluaran komparator dengan dioda zener
	Gambar2.37 Op-amp sebagai penjumlah tegangan
	BAB III
	Gambar 3.1.  Pemakaian alat kontol
	3.2. Alat-alat kontrol proporsional
	Gambar 3.2 Alat kontrol proporsional
	Gambar 3.3 Karakteristik kendali P
	3.3. Alat kontrol Integral
	Gambar 3.4 Alat kontrol integral
	VR0R.R = C.VR1R   (3.4)
	VR0R(s) = 1 / CRRS.RVR1R(s)   (3.5)
	3.4. Alat kontrol Differensial (D)
	Gambar 3.6 Alat kontrol Differensial
	3.5. Tipe proporsional dan integral (PI)
	Gambar 3.8 Kontrol PI
	BAB IV
	4.2.1. Pengontrolan tegangan armatur
	4.2.1.1. Regulator manual
	Gambar 4.8 Regulator manual
	4.2.1.2. Tachogenerator
	4.2.1.3. Pembanding
	4.2.1.4. Kontroller PI
	4.2.1.5. Penjumlahan
	VRRR = VR1R+VR2 R  (4.17)
	Dimana : VRRR = Tegangan referensi penyulut
	4.2.1.6. Pengendali Akhir
	4.2.2. Kontrol Arus Medan
	Ifm = 0,86 amp Ifg = 1,2 amp  Ra = 25Ω
	4.9.1. Analisa Pengaturan Putaran Kecepatan Motor DC menggunakan sistem Loop Tertutup
	4.9.1.1. Analisa Percobaan Beban Nol
	V = Ea + Ia Ra  Ket : n = Kecepatan  Ia = Arus jangkar
	Jika E = c n Ф    c = Konstanta   Ф = Fluks magnet
	Maka Vt = c n Ф + Ia Ra   Ra = Tahanan Jangkar
	Vt = Tegangan jepit motor
	Ifm = 0,86 amp Ifg = 1,2 amp  Ra = 25Ω
	Dari data pengujian akan diperoleh grafik sebagai berikut :
	Dari data pengujian akan diperoleh grafik sebagai berikut :
	Analisa hasil percobaan :
	1. Pin = f (Iam)
	Setiap kenaikan harga Iam, Pin juga naik. Kenaikan ini sebanding dengan kenaikan beban.
	2. T = f (Iam)
	Setiap kenaikan beban akan mempengaruhi harga Iam, sehingga jika Iam naik maka T juga akan naik. Ini disebabkan putaran konstan.
	3. Vm = f (Iam)
	Perubahan Iam tidak mempengaruhi besarnya Vm.
	BAB V
	KESIMPULAN DAN SARAN
	5.1. Kesimpulan
	Dari hasil pengujian dan analisis sistem “pengaturan putaran kecepatan motor DC menggunakan sistem loop tertutup” dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut :
	5.2. Saran
	Melalui kesempatan ini peneliti juga akan menyampaikan pesan dan saran sebagai bahan pertimbangan serta masukan bagi para pembaca atas pengaturan motor DC dengan menggunakan system loop tertutup ini antara lain :
	1. Walaupun motor AC sudah sangat dominan dipakai saat ini, tapi untuk penggunaan dan pengaturan kecepatan yang lebih lebar rentang kecepatannya penggunaan dan pengaturan motor DC ini sangat baik.
	2. Agar kiranya dalam praktikum baik konversi energi listrik maupun mesin-mesin listrik, sebaiknya pengaturan kecepatan motor DC dengan menggunakan sistem loop tertutup ini dapat menjadi sebuah bahan percobaan untuk lebih menambah wawasan kita.
	DAFTAR  PUSTAKA




