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ABSTRAK

RANCANG BANGUN SISTEM PENGEREMAN MOTOR INDUKSI 1,5
KW DENGAN METODE EDDY CURRENT BRAKE BERBASIS
ARDUINO NANO

Reyhan Alfajri Pratama

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

Motor induksi merupakan salah satu penggerak utama pada mesin-mesin di
industri. Motor induksi dipilih sebagai penggerak utama karena memiliki banyak
kelebihan daripada jenis penggerak utama yang lain. Teknologi kendali dari motor
induksi juga berkembang pesat. Salah satu teknologi yang berkembang adalah
teknologi tentang pengereman putaran motor induksi. Salah satu cara pengereman
adalah menggunakan metode eddy current brake, dimana pengereman ini tidak
melibatkan kontak fisik langsung antara komponen pengereman dan benda yang
diberhentikan. Hal ini menghindari keausan dan perawatan yang umumnya terkait
dengan pengereman konvensional yang menggunakan pelat gesekan. Berdasarkan
uraian diatas penulis merancang dan membuat alat berjudul "Rancang Bangun
Sistem Pengereman Motor Induksi 1,5 kw dengan Metode Eddy Current Brake
Berbasis Arduino Nano" Penelitian bertujuan untuk mengukur kemampuan sistem
pengereman magnet terhadap perubahan kecepatan motor dan waktu yang
dibutuhkan. Setelah dilakukan pengujian dengan berbagai variasi PWM (Pulse
Width Modulation) yang dikontrol melalui arduino nano ini berpengaruh pada
kekuatan magnet dari mosfet yang mengalir menuju koil, semakin besar arus yang
dihasilkan maka semakin tinggi juga kekuatan daya cengkram magnet, Dari hasil
pengujian waktu yang relatif singkat untuk menghentikan piringan rata-rata 1,93
detik pada factor pengereman PWM 100% menunjukkan efisiensi pengereman
yang baik dari eddy current brake dalam kondisi pengujian ini.

Kata kunci: Motor Induksi, Eddy Current Brake, Arduino Nano
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ABTRACT

DESIGN AND BUILD AN EDDY CURRENT BRAKE SYSTEM FOR 1.5 KW
INDUCTION MOTOR BASED ON ARDUINO NANO METHOD

Reyhan Alfajri Pratama

Automation Engineering Technology, Vocational School, Diponegoro University

Induction motors are one of the prime movers on machines in industry. Induction
motors are chosen as prime movers because they have many advantages over other
types of prime movers. Control technology of induction motors is also growing
rapidly. One of the developing technologies is technology about braking induction
motor rotation. One way of braking is using the eddy current brake method, where
this braking does not involve direct physical contact between the braking
components and the object being stopped. This avoids the wear and maintenance
generally associated with conventional braking using friction plates. Based on the
description above, the author designed and made a tool entitled "Design of a 1.5
kw Induction Motor Braking System with the Arduino Nano Based Eddy Current
Brake Method" The research aims to measure the ability of the magnetic braking
system to change motor speed and the time required. After testing with various
variations of PWM (Pulse Width Modulation) controlled through Arduino Nano, it
affects the magnetic power of the mosfet flowing to the coil, the greater the current
generated, the higher the strength of the magnetic grip, From the test results, the
relatively short time to stop the disk average 1.93 seconds at 100% PWM braking
factor shows good braking efficiency of eddy current brake in this test condition.

Keywords: Induction Motor, Eddy Current Brake, Arduino Nano
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