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Abstrak

Penelitian ini berjudul “Perbaikan Unjuk Kerja Sistem Kontrol Motor DC Gantry Crane Dengan Metode
Fuzzy Logic” bertujuan untuk menstabilkan kecepatan motor DC pada gantry crane dengan beban variatif
menggunakan fuzzy logic sebagai sistem kontrol. Penelitian ini mengolah input berupa beban variatif dari
1kg hingga 4kg dan menghasilkan output berupa kecepatan motor (RPM). Hasil penelitian menunjukkan
bahwa fuzzy logic controller mampu membuat RPM lebih stabil dibandingkan tanpa controller, yang
ditunjukkan pada gambar 12,13,14 dan 15. Pada beban 1kg, penggunaan controller menghasilkan
RiseTime sebesar 0.82 detik dan SettlingTime 9.36 detik, sedangkan tanpa controller masing-masing
sebesar 0.73 detik dan 16.58 detik. Kesimpulannya, fuzzy logic controller memberikan respon lebih baik
dengan RPM yang stabil, overshoot yang lebih cepat teratasi, dan mengurangi ayunan beban dibandingkan
tanpa controller.

Kata Kunci: long travel gantry crane, RPM, fuzzy.

Abstract

The research titled "Performance Improvement of DC Motor Control System in Gantry Crane Using Fuzzy
Logic Method" aims to stabilize the speed of the DC motor in a gantry crane with varying loads using
fuzzy logic as the control system. This study processes input in the form of variable loads ranging from 1kg
to 4kg and produces output in the form of motor speed (RPM). The results indicate that the fuzzy logic
controller significantly stabilizes RPM compared to the system without a controller, as evidenced in
Figures 4.11, 4.14, 4.17, and 4.20. For a 1kg load, the controller achieves a Rise Time of 0.82 seconds and
a Settling Time of 9.36 seconds, while without the controller, the values are 0.73 seconds and 16.58
seconds, respectively. In conclusion, the fuzzy logic controller provides a better response with stable RPM,

quicker overshoot mitigation, and reduced load swinging compared to the system without a controller.

Keywords: long travel gantry crane, RPM, fuzzy.

PENDAHULUAN

Dalam menjalankan tugas, pekerjaan, dan aktivitas sehari-
hari di pabrik, upaya dilakukan untuk bekerja seefektif
dan seefisien mungkin. Sering Kkali, ditemukan material
yang tidak dapat diangkat oleh satu orang atau bahkan
beberapa orang, sehingga diperlukan alat bantu untuk
memindahkan beban dari satu tempat ke tempat
lainnya.(Ramdja dkk, 2015). Tuntutan akan inovasi di
berbagai sektor, termasuk bidang mekanis, telah
mendorong penggunaan travel, yaitu perangkat berat yang
digunakan untuk mengangkat dan memindahkan material
dalam lingkungan industri.

Peran alat berat dalam industri konstruksi sangatlah
penting. Contoh alat berat tersebut meliputi bulldozer,
excavator, dan crane. Alat-alat ini membantu
mempercepat pekerjaan, mengurangi beban kerja manual,
serta meningkatkan efisiensi dalam  pelaksanaan
proyek.(Firda dkk, 2023) Salah satu alat berat yang
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digunakan di dunia industri adalah crane. Crane
merupakan alat bantu mekanis yang digunakan untuk
memindahkan benda dari satu titik ke titik lainnya. Fungsi
crane adalah sebagai mesin sederhana yang membantu
manusia memindahkan beban yang berada di luar
kemampuan manusia.(Bahri dan Permana 2017)

Crane sendiri memiliki berbagai jenis, salah satunya
adalah Gantry crane(Andreanus dan Kurniawan 2018).
Gantry crane adalah alat yang digunakan untuk
mengangkat atau memindahkan muatan berat. Gantry
crane memiliki trek sistem yang ditopang oleh tiang
penyangga di masing-masing ujung trek(Razag dan
Hamzah 2018). Gantry crane biasanya digunakan untuk
mengangkat dan memindahkan material atau hasil
produksi yang tidak dapat diangkat oleh tenaga manusia,
khususnya di tempat penyimpanan barang di luar
ruangan(Melindawati dkk, 2014) . Contohnya adalah
pergudangan, bengkel besar untuk galangan kapal, dan
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pelabuhan.(Ishak dan Aminuddin 2018) (Umam, Sabari,
dan Anggai 2019)

Penelitian ini bertujuan untuk membuat kendali sistem
kontrol terhadap motor DC pada long travel gantry crane
menggunakan metode fuzzy. Penelitian ini memanfaatkan
prototype gantry crane yang tersedia di laboratorium
sistem kendali Universitas Negeri Surabaya(Rozi dkk,
2021), dengan harapan hasil penelitian ini dapat
digunakan sebagai media pembelajaran, terutama dalam
bidang sistem kontrol logika fuzzy.

Alasan menggunakan fuzzy logic adalah karena dasar
pemikiran matematisnya yang sederhana dan mudah
dipahami(Rindengan dan Yohanes 2019). Fuzzy logic
juga mampu memodelkan fungsi-fungsi yang sangat
kompleks dan non-linear, serta didasarkan pada bahasa
alami, yang membuatnya fleksibel dan dapat berintegrasi
dengan berbagai teknik kendali.(Priyanto, Safarudin, dan
Giyantara 2021)

Penulis melakukan penelitian yang berjudul
“Perbaikan Unjuk Kerja Sistem Kontrol Motor DC
Gantry Crane Dengan Metode Fuzzy Logic” dengan
tujuan untuk menstabilkan kecepatan motor DC pada
gantry crane dengan beban yang variative dan fuzzy
logic digunakan sebagai Sistem kontrol untuk mengolah
input yang berupa beban yang variatif dari 1kg — 4kg dan
output yaitu kecepatan motor dengan satuan rotary per
minute (RPM)

METODE
Pendekatan Penelitian

Pendekatan penelitian ini adalah kuantitatif. Data data
diperoleh melalui observasi, Trial an error,(Andreanus
dan Kurniawan 2018) dan pengukuran dengan
menggunakan alat ukur. Pada penelitian ini menggunakan
software matlab 2017b untuk merancang fuzzy logic
controller dan menggunakan Arduino menguji coba dan
mengimplementasikan fuzzy logic pada alat gantry crane

Perbaikan unjuk kerja yang dimaksud pada penelitian
ini bertujuan untuk membuat sistem kendali kecepatan
motor yang dimana bertujuan untuk menstabilkan
kecepatan motor menggunakan fuzzy karena sebelumnya
penelitian ini belum menggunakan sistem- kendali -atau
tanpa controller

Instrumen Pengumpulan data

Peneliti memilih dan menggunakan alat bantu dalam
proses pengumpulan data untuk menjadikan kegiatan
tersebut terorganisir secara sistematis dan mempermudah
pelaksanannya.

Dalam penelitian ini adapun instrumen yang
digunakan penulis untuk mengumpulkan data yaitu
Prototype gantry crane yang dilengkapi dengan sensor
berat dan motor driver BTS9760 dan data didapatkan
melalui pengujian alat secara langsung
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Rancangan Penelitian

Studi Literatur
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Pengumpulan Bahan
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Analisis dan
Pembahasan

Gambar 1. Diagram Alir Rancangan Penelitian

Studi Literatur

Sebelum menjalankan penelitian ini, penulis telah
meneliti beberapa penelitian terkait. Dari literatur-
literatur ~ tersebut, penulis berhasil merumuskan
permasalahan dalam penelitian ini yang akan dijawab
dengan menggunakan data yang relevan. Bacaan atau
referensi yang digunakan berkaitan dengan topik seperti
kecepatan motor, penstabilan kecepatan motor DC dan
fuzzy logic controller

Pengumpulan Bahan

Informasi mengenai sifat-sifat motor DC pada gantry
crane dikumpulkan melalui pengamatan langsung dan
referensi dari beberapa jurnal terkait. Data spesifikasi
komponen yang akan digunakan dalam penelitian juga
dikumpulkan. Berikut adalah spesifikasi motor DC yang
digunakan sebagai penggerak - gantry crane di
laboratorium sistem kendali. Selain itu, penulis telah
menentukan bahan-bahan yang diperlukan untuk
penelitian guna membuat sistem yang lebih baik.

Table 1 Spesifikasi Motor DC

No Parameter Kondisi Teknis
1 Tegangan 12v DC

2 Arus 1A

3 Torsi 11Kg

4 Putaran 110RPM

Perancangan Alat
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Pada gambar 2 dan 3 merupakan Perancangan prototype
gantry crane kegunaan dari alat ini yaitu nantinya
digunakan untuk pengumpulan data melalui trial and
error dan juga melakukan uji coba fuzzy sebagai
penstabilan kecepatan motor pada bagian long travel
gantry crane.

57,00 cm 16,50 cm

3. Cross travel

2. Hoist

/ 1. Long Travel

Gambar 3. Rancangan Mekanik Long Travel Gantry
Crane

Perancangan Hardware

Gambar 4. Sekmatik Rangkaian
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Pada Gambar 4 terdapat 3 PB yang nantinya
digunakan sebagai start/stop, putar kanan, putar kiri arah
motor dan dihubungkan dengan ground. Loadcell 4kg
nantinya akan digunakan sebagai input 1 dan
disambungkan ke modul hx711 sebagai pengkonversi
nilai dari output loadcell. Dan Arus dari motor DC
digunakan sebagai input 2. Tegangan yang di pakai oleh
PB, hx711 adalah 5VD sedangkan ESP32 dapat
menggunakan tegangan 5V. Untuk driver motor
BTS9760 dan Sensor tegangan DC menggunakan
tegangan 12VDC

Perencanaan Sistem
Tahapan Perancangan alat dijelaskan dalam beberapa

sub bab diantaranya desain sistem, Perancangan hardware
dan Perancangan logika fuzzy
1. Diagram blok sistem

| ESP32 i
]

Fuzzifikasi H Rule base H Defuzzifikasi H
1
]

Driver
BTS9760

Kecepatan
Refrensi

H Motor DC ‘

Sensor Beban
Loadcell

Sensor Arus

Gambar 5. Diagram blok sistem perbaikan unjuk kerja
motor DC

Sistem desain kontrol kecepatan motor DC
untuk long travel gantry crane menggunakan fuzzy
logic controller. Pada Gambar 5. rangkaian proses
logika fuzzy disusun secara terurut. Sensor beban dan
tegangan mendeteksi dan mengirim data ke Esp32
saat motor DC beroperasi. Data tersebut kemudian
difuzzifikasi di Arduino sesuai dengan aturan yang
telah diprogram (rule base) untuk menghasilkan nilai
defuzzifikasi. Nilai defuzzifikasi ini selanjutnya
diimplementasikan sebagai sinyal PWM (Pulse Width
Modulation) dalam bentuk data analog.

2. Diagram alir sistem

Inferensi (Metode
Mamdani)

inisialisasi program

NO

Deffuzifikasi

Kecepatan Putaran
Motor (RPM)

YES
Motor Berjalan

Membaca
Variabel Arus
dan Beban

o

YES

Selesai

Gambar 6. Diagram alir kerja sistem

Pada Gambar 6. terdapat flowchart alur kerja
sistem yang akan dibuat. Langkah pertama adalah
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inisialisasi program dengan memasukkan program-
program dan variabel yang diperlukan. Setelah
inisialisasi, terdapat opsi Push button YES dan NO;
jilka NO (button tidak ditekan), penulis kembali
mengidentifikasi program dan variabel. Jika YES
(button ditekan), motor akan berjalan dan sensor V
dan Kg akan membaca data yang kemudian
difuzzifikasi menggunakan metode fuzzy Mamdani.

Fuzzifikasi adalah proses mengubah nilai crisp
menjadi himpunan fuzzy dengan fungsi keanggotaan
berbentuk segitiga. Inferensi fuzzy adalah proses
menghasilkan output berdasarkan aturan yang
ditetapkan dari kondisi input. Setelah inferensi, proses
defuzzifikasi dilakukan untuk memetakan himpunan
fuzzy kembali ke nilai crisp. Teknik defuzzifikasi
yang akan digunakan adalah Centre Of Gravity
(COG) dengan persamaan sebagai berikut: (Mulyana
2020)

b .
| i (x)x da
COG - e -

_I',? p (x) dx
u(x) = fungsi keanggotaan dari himpunan fuzzy

. Perancangan logika fuzzy

XX

Loadcell

XX

AruS

Gambar 7. Konfigurasi Fuzzy Logic Controller

perubahan ke 3

(mamdani)

Kecepatanmotor

Pada Gambar 7. fuzzy yang digunakan terdapat
2 input dan 1 output. Untuk input-nya yaitu berupa
beban (Kg) dan Arus (A) Untuk bebannya sendiri
diukur atau ditimbang nantinya menggunakan sensor
loadcell dan hx711 dan untuk Arus yang diukur
menggunakan sensor INA 0-0.8 A. untuk output fuzzy
berupa Kecepatan Motor RPM
nint nninta:

Membership function plots 181

SangatRingan Ringan B SB

o

1 1.5 25

input variable "Loadcell"
Gambar 8. Membership function input sensor beban

£

Variabel input sensor berat loadcell memiliki nilai
range dari 1 — 5kg dan memilki 4 himpunan yaitu :

SR : Sangat ringan di range 1 — 2kg

R : Ringan di range 1.5 -3 kg
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B : Berat di range 2.5 - 3.5 kg
SB : Sangat berat di range 4 — 5 kg
Membershlp tfunction pIDtS e
SangatKecil Kecil Tinggi SangatTinggi

0.1 0.2 0.7

innuit variahle "Aris"

Gambar 9. Membership Function Input Sensor Arus

Variabel input sensor tegangan VDC motor DC
yaitu PWM memiliki nilai range dari 1 — 12V dan
memilki 4 himpunan yaitu

SK  : Sangat Kecil di range 0 —0.2909 A
K : Kecil di range 0.07273 — 0.5091 A
T : Tinggi di range 0.2909- 0.7273 A
ST  :Sangat Tinggi 0.5091- 0.8 A
Membership function plots ™" ™" 1ol
SangatLambat I Lan;bat Celpal SangalCepe;t

100 150
output variable "Kecepatanmotor”

200

Gambar 10. Membership Function Output PWM

Variabel output kecepatan motor DC yaitu PWM
memiliki nilai range dari 0 — 255 dan memilki 4
himpunan yaitu :

SL ~ :Sangat Lambat di range 0 — 80
L : Lambat di range 50 — 150

C . Cepat di range 100 - 200

SC  :Sangat Cepat di range 175 — 255

Setelah menentukan fungsi keanggotaan input dan
output, selanjutnya adalah menentukan aturan fuzzy.
Aturan yang akan digunakan disebutkan pada tabel 2.
Tabel 2. Tersebut menggambarkan hubungan antara
beban yang diukur oleh loadcell, arus listrik yang
mengalir dan kecepatan motor. Pada kondisi beban yang
sangat ringan arus Yyang mengalir dapat sangat
kecil kecil tinggi atau sangat tinggi namun kecepatan
motor tetap cepat. Saat beban ringan, variasi arus juga
berkisar dari sangat kecil hingga sangat tinggi. Tetapi
kecepatan motor tetap konstan pada tingkat cepat

Tabel 1. RuleBase Fuzzy
No

Kecepatan

LS Motor

Loadcell
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No Loadcell Arus Kecepatan
Motor
Sangat Sangat
1 Ringan Kecil gt
Sangat .
2 Ringan Kecil Cepat
Sangat N
3 Ringan Tinggi Cepat
Sangat Sangat
: Ringan Tinggi Cepat
. Sangat
5 Ringan Kecil Cepat
6 Ringan Kecil Cepat
7 Ringan Tinggi Cepat
. Sangat
8 Ringan Tinggi Cepat
Sangat
9 Berat Kecil Sangat Cepat
10 Berat Kecil Sangat Cepat
11 Berat Tinggi Sangat Cepat
Sangat
12 Berat Tinggi Sangat Cepat
Sangat Sangat
13 Berat Kecil Sangat Cepat
Sangat .
14 Berat Kecil Sangat Cepat
Sangat N
15 Berat Tinggi Sangat Cepat
Sangat Sangat
16 Berat Tinggi Sangat Cepat

HASIL DAN PEMBAHASAN
Pengujian Alat Keseluruhan

Pada penelitian ini penulis mengambil data
menggunakan beberapa beban dari 1 — 4 kg kemudian
untuk yang pertama beban yang digunakan yaitu beban
1kg terlihat pada Gambar 11.

1. Beban 1Kg

=

Gambar 11. Beban 1Kg

Beban 1Kg

120 — —— —
100
80
60
40
20

o
12 3 45 6 7 8 9 101112 13 14 15 16 17 18

Waktu (s)
Tanpa Kontroller Kontroller

Gambar 12. Grafik Perbandingan Beban 1Kg

RPM
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Tabel 2. Pengujian Beban 1Kg dengan Kontroller
Waktu Beban Arus

) (Ko (A WM RPM
1 0.22 0 0
2 0.39 0 0
3 0.24 0 0
4 0.29 235.80 113
5 0.34 235.22 113
6 0.48 235.13 113
7 0.43 235.56 113
8 0.46 235.17 113
9 . 038 23540 113
10 032 23557 113
11 0.36 235.28 113
12 0.43 235.42 112
13 0.42 235.67 112
14 0.34 235.96 112
15 0.36 235.27 112
16 0.42 235.81 112
17 0.36 235.49 112
18 0.35 235.33 112

Tabel 3. Pengujian Beban 1Kg Tanpa Kontroller
Waktu  Beban

S (ko WM RPM
1 0 0
2 0 0
3 0 0
4 255 111
5 255 108
6 255 112
7 255 115
8 255 113
9 ) 255 108
10 255 109
11 255 115
12 255 118
13 255 116
14 255 111
15 255 109
16 255 112
17 255 116
18 255 113

Dari Tabel 3 dan 4 diatas beserta grafik yang
ditampilkan pada Gambar 12. membandingkan sistem
kerja dengan dan tanpa kontroller. berdasarkan Tabel 3
dan Gambar 12 grafik garis berwarna biru, dalam waktu
18 detik data yang diambil menggunakan kontroller
menunjukkan RPM yang lebih stabil yaitu rentang 112-
113 RPM. Sementara itu arus yang dihasilkan berkisar
antara 0.22 hingga 0.48 A dengan nilai PWM yang
kurang lebih di nilai 235
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Tabel 4. Perbandingan Parameter Beban 1Kg

Parameter Kontroller K;rric?gﬁer

RiseTime 0.7929 0.8072
SettlingTime  3.9713 17.5867
SettlingMin 112 108
SettlingMax 113 118

Overshoot 0.8929 5.3571
Undershoot 0 0

Peak 113 118
PeakTime 4 12

Pada Tabel 4 dan Gambar 12 grafik berwarna
jingga menunjukkan respon grafik tanpa
kontroller. Motor aktif dengan PWM 255 dalam
waktu 18 detik menunjukkan RPM yang tidak
stabil dan mengalami fluktuasi dengan rentang
108 — 118 RPM. Pada Tabel 5 menunjukan
perbedaan respon sistem menggunakan kontroller
mendapatkan ~ RiseTime 0.79 detik dan
SettlingTime 2.97 detik sedangkan respon sistem
tanpa kontroller mendapatkan RiseTime 0,80 detik
dan SettlingTime 16.58 detik.

2. Beban 2Kg
Pengujian RPM selanjutnya  yaitu
menggunakan beban 2Kg untuk pengambilan
data dan pengolahan data ke software MATLAB

Tabel 5. Pengujian Beban 2Kg dengan kontroller

NO Beban  Arus PWM RPM

(Kg) (A)
1 0.62 0 0
2 0.23 0 0
3 0.19 0 0
4 0.17 23580 114
5 021 23506 114
6 0.16 23573 114
7 0.16 235.02 114
8 0.13 23540 114
9 5 0.14 23520 114
10 011 23574 114
11 0.12 23538 114
12
13
14
15
16
17

0.14 23510 114
012 23566 112
0.18 235.78 112
0.06 23571 112
0.09 23581 112
0.09 23549 112
18 0.34 23523 112
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Tabel 6. Pengujian Beban 2Kg tanpa kontroller
Waktu  Beban

S (kg PWM RPM
1 255 0
2 255 0
3 255 0
4 255 116
5 255 114
6 255 112
7 255 114
8 255 116
9 5 255 116
10 255 111
11 255 108
12 255 113
13 255 115
14 255 111
15 255 108
16 255 111
17 255 115
18 255 118
Beban 2Kg
120 — — —
100 I R T——
80
E 60
o o
20
0
12 3 45 6 7 8 9 101112 13 14 15 16 17 18
Waktu (s)
= Tanpa Kontroller Kontroller

Gambar 13. Grafik Perbandingan Beban 2Kg

Tabel 7. Perbandingan Parameter Beban 2Kg

Parameter Kontroller K(-)rrir:opﬁer
RiseTime 0.7860 0.7724
SettlingTime  3.9628 NaN
SettlingMin 112 108
SettlingMax 114 118
Overshoot 1.7857 5.3571
Undershoot 0 0
Peak 114 118
PeakTime 4 18

Dari Tabel 6 dan 7 diatas beserta grafik yang
ditampilkan pada gambar 14 membandingkan sistem
kerja dengan dan tanpa kontroller. berdasarkan tabel 4
dan Gambar 13 grafik garis berwarna biru, dalam
waktu 18 detik data yang diambil menggunakan
kontroller menunjukkan RPM yang lebih stabil yaitu
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rentang 112-114 RPM. Sementara itu arus yang
dihasilkan berkisar antara 0.06 hingga 0.62 A dengan
nilai PWM yang kurang lebih di nilai 235

Pada Tabel 5 dan Gambar 13. grafik berwarna
jingga menunjukkan respon grafik tanpa kontroller.
Motor aktif dengan PWM 255 dalam waktu 18 detik
menunjukkan RPM yang tidak stabil dan mengalami
fluktuasi dengan rentang 108 — 118 RPM. Pada Tabel
8 menunjukan perbedaan respon sistem menggunakan
kontroller mendapatkan RiseTime 0.78 detik,
SettlingTime 2.92 detik. sedangkan respon sistem
tanpa kontroller mendapatkan RiseTime 0,77 detik,
SettlingTime NaN (Not a Number) dikarenakan
respon sistem dari tanpa kontroller tidak mencapai
setpoint dalam waktu yang terukur sehingga
menghasilkan bilangan NaN

3. Beban 3Kg

Pengujian RPM selanjutnya yaitu menggunakan
beban 3Kg untuk pengambilan data dan pengolahan
data ke software MATLAB

Tabel 8. Pengujian Beban 3Kg dengan kontroller

Beban  Arus

NO (Kg) (A) PWM RPM
1 0.50 0 0

2 0.88 0 0

3 0.46 0 0

4 046 235.75 113
5 0.61 235.67 113
6 0.49 23574 113
7 0.34 23550 113
8 0.35 23575 113
9 3 042 23571 113
10 0.31 23579 113
11 0.35 23563 112
12 0.62 235.80 112
13 0.43 235.83 112
14 056 235.79 112
15 0.37 23585 112
16 0.39 23583 112
17 0.39 23529 112
18 0.63 235.80 112

Dari Tabel 9 dan 10 diatas beserta grafik yang
ditampilkan pada gambar 14 membandingkan sistem
kerja dengan dan tanpa kontroller. berdasarkan tabel 9
dan Gambar 14. grafik garis berwarna biru, dalam
waktu 18 detik data yang diambil menggunakan
kontroller menunjukkan RPM yang lebih stabil yaitu
di angka 113 RPM dan mengalami sedikit turun ke
112. Sementara itu arus yang dihasilkan berkisar
antara 0.31 hingga 0.88 A dengan nilai PWM yang
kurang lebih di nilai 235
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Tabel 9. Pengujian Beban 3Kg tanpa kontroller

Waktu Beban
S (kg PWM RPM
1 255 0
2 255 0
3 255 0
4 255 108
5 255 109
6 255 110
7 255 109
8 255 106
9 3 255 105
10 255 104
11 255 103
12 255 102
13 255 104
14 255 107
15 255 109
16 255 109
17 255 109
18 255 107
Beban 3Kg
120 —_— —_—
100
= o
10
20
0
12 3 4 5 6 7 8 9101112 131415 1617 18
Waktu (s)

m—Tanpa Kontroller Kontroller

Gambar 14. Grafik Perbandingan Beban 3Kg

Tabel 10. Perbandingan Parameter beban 3Kg

Parameter Kontroller K(-)rr?tr:gﬁer

RiseTime 0.7929 0.8000
SettlingTime  3.9713 NaN
SettlingMin 112 107
SettlingMax 113 118

Overshoot 0.8929 5.3571
Undershoot 0 0

Peak 113 118
PeakTime 4 12

Pada tabel 7 dan Gambar 14. Grafik berwarna
jingga menunjukkan respon grafik tanpa kontroller.
Motor aktif dengan PWM 255 dalam waktu 18 detik
menunjukkan RPM yang tidak stabil dan mengalami
fluktuasi dengan rentang 102 — 110 RPM. Pada Tabel
11 menunjukan  perbedaan  respon  sistem
menggunakan kontroller mendapatkan RiseTime 0.79
detik, SettlingTime 2.97 detik. sedangkan respon
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sistem tanpa kontroller mendapatkan RiseTime 0.80
detik, SettlingTime NaN (Not a Number) dikarenakan
respon sistem dari tanpa kontroller tidak mencapai
setpoint dalam waktu yang terukur sehingga
menghasilkan bilangan NaN.

4. Beban 4Kg

Pengujian RPM selanjutnya yaitu menggunakan
beban 3Kg untuk pengambilan data dan pengolahan
data ke software MATLAB

Tabel 11. Pengujian Beban 4Kg dengan kontroller
Beban  Arus

NO (Kg) (A) PWM RPM
1 0.34 0 0
2 0.87 0 0
3 0.29 0 0
4 0.34 235.84 113
5 0.49 23585 113
6 0.29 235.80 113
7 0.42 235.82 113
8 0.35 23570 113
9 4 0.69 235.80 113
10 0.44 235.80 113
11 041 23571 112
12 0.31 23592 112
13 0.62 23590 112
14 0.34 23579 112
15 0.47 235.80 112
16 0.47 235.87 112
17 0.36 23575 112
18 0.38 236.06 112

Tabel 12. Pengujian Beban 4Kg tanpa kontroller
Waktu Beban
S) (ka) PWM RPM
1 255 0
2 255 0
3 255 0
4 255 110
5 255 116
6 255 114
7 255 110
8 255 108
9 4 255 113
10 255 117
11 255 117
12 255 113
13 255 110
14 255 112
15 255 115
16 255 115
17 255 113
18 255 111
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Gambar 15. Grafik Perbandingan Beban 4Kg

Tabel 13. Perbandingan Parameter beban 4Kg

Parameter Kontroller Kc-)rr?tr;gﬁer
RiseTime 0.7929 0.8000
SettlingTime  3.9713 NaN
SettlingMin 112 107
SettlingMax ~ 113 118
Overshoot 0.8929 5.3571
Undershoot 0 0
Peak 113 118
PeakTime 4 12

Dari tabel 12 dan 13 diatas beserta grafik yang
ditampilkan pada gambar 15 membandingkan sistem
kerja dengan dan tanpa kontroller. berdasarkan tabel 12
dan Gambar 15. grafik garis berwarna biru, dalam waktu
18 detik data yang diambil menggunakan kontroller
menunjukkan RPM yang lebih stabil yaitu di angka 113
RPM dan mengalami sedikit turun ke 112 RPM.
Sementara itu arus yang dihasilkan berkisar antara 0.29
hingga 0.87 A dengan nilai PWM yang kurang lebih di
nilai 235

Pada tabel 13 dan Gambar 15. grafik jingga
menunjukkan respon grafik tanpa kontroller. Motor aktif
dengan PWM 255 dalam waktu 18 detik menunjukkan
RPM yang tidak stabil dan mengalami fluktuasi dengan
rentang 99 — 112 RPM. Pada Tabel 14 menunjukan
perbedaan = respon - sistem . menggunakan kontroller
mendapatkan RiseTime 0.79 detik, SettlingTime 2.97
detik Sedangkan respon sistem tanpa kontroller
mendapatkan RiseTime 0,75 detik, SettlingTime 15.38
detik

PENUTUP

Simpulan

Simpulan terakhir mengacu pada pengaruh fuzzy logic
controller terhadap kendali motor berupa RPM dari
beban 1-4Kg dengan kontroller mampu membuat RPM
menjadi lebih stabil. Hal ini dibuktikan dengan gambar
411, 4.14, 4.17 dan 4,20. RiseTime dan SettlingTime
antara kontroller dengan tanpa Kontroller mengalami
perbedaan, pada beban 1kg menggunakan kontroller
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menghasilkan RiseTime sebesar 0.82 detik dan
SettlingTime 9.36 detik sedangkan tanpa kontroller
RiseTime yang didapat 0.73 detik dan SettlingTime 16.58
detik. Dari hasil respon fuzzy logic controller data
tersebut dikatakan bahwa lebih bagus karena respotime
yang didapat dari tanpa kontroller lebih lambat dalam
mencapai setpoint daripada menggunakan kontroller.
pada penelitian ini perbandingan dengan kontroller dan
tanpa kontroller vyaitu ketika respon sistem tanpa
kontroller menghasilkan RPM yang tidak stabil,
Overshoot yang lama, dan beban yang di bawa pasti
berayun sedangkan pada saat menggunakan kontroller
beban yang dibawa ketika jalan tetap berayun namun
tidak separah ketika tanpa kontroller, RPM yang stabil
dan overshoot yang sedikit lebih cepat daripada tanpa
kontroller

Saran

Memperbaiki lintasan long travel gantry crane agar
berjalan lebih baik dan lancar. Perbaikan pada struktur
fisik long travel gantry crane mencakup penyesuaian
panjang tiap kaki gantry crane dan penggantian roda yang
digunakan dan melakukan Penyesuaian ulang posisi
peletakan loadcell serta penambahan sensor jarak untuk
memungkinkan long travel gantry crane berhenti
otomatis
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