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ABSTRAK

Motor DC merupakan salah satu komponen elektronik yang banyak 

digunakan sebagai penggerak karena mempunyai torsi yang besar. Salah satu cara 

mengatur performansi motor DC adalah dengan mengatur kecepatannya. Gelombang 

radio adalah satu teknologi nirkabel yang dipilih karena penggunaannya tidak 

mengharuskan antara bagian pengirim dan penerima selalu pada kondisi open air.

Dalam Tugas Akhir ini, telah direalisasikan sebuah alat yang berfungsi 

mengatur kecepatan motor DC secara nirkabel melalui gelombang radio. 

Mikrokontroler AVR ATMega 16 pada bagian pengirim digunakan untuk mengatur 

paket pengiriman data dan menampilkan data yang dikirim serta perkiraan RPM.

Mikrokontroler AVR ATMega 16 pada bagian penerima digunakan untuk membaca 

paket data yang terkirim dan untuk menampilkan kecepatan putaran yang dibaca oleh 

sensor kecepatan dalam satuan RPM. Alat ini terealisasi oleh modul pengirim dan 

penerima data TLP/RLP 434A dan rangkaian sensor kecepatan optocoupler.

Hasil pengujian menunjukkan bahwa alat ini dapat beroperasi dengan baik 

pada jarak 50 meter di daerah perkotaan yang padat penduduk dan optocoupler hanya 

mampu membaca dengan baik sampai kecepatan 2813 RPM.

Kata kunci: kecepatan putar motor DC, gelombang radio, Mikrokontroler AVR 

ATMega 16, TLP/RLP 434A, optocoupler.
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ABSTRACT

DC motor is one of most electronic component which used as many 

activators because having great torsi. DC motor as activator require arrange 

performance. One of way to arrange their performance is control their speed. 

Radio frequency is one of wireless technology that most used because between 

part of transmitter and receiver not oblique always reside in open air condition. 

AVR ATMega 16 microcontroller at part of transceiver is used to arrange 

data transmission packet and to display the transmitted data and also RPM

estimate. AVR ATMega 16 at part of receiver is used to read data packet which 

come from transceiver and to display turn around speed which read by speed 

sense in set of RPM. This device is implemented by both transmitter and receiver 

data TLP/RLP 434A module and optocoupler speed sense.

The result of examination indicate that appliance device can operate better 

at distance 50 metres in solid urban resident area and optocoupler will read better 

until speed of 2813 RPM.

Key Words : DC motor turn around speed, radio frequency, AVR ATMega 16 

microcontroller, TLP/RLP 434A, optocoupler.
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