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ABSTRAK 

 

Sistem kendali tembak meriam manual pada Angkatan Bersenjata 

memiliki kendala dalam hal ketepatan menembak target bergerak. Perubahan 

sistem kendali tembak manual menjadi kendali otomatis diharapkan dapat 

meningkatkan tingkat keakuratan dalam penembakan target tembak. Dengan 

adanya prototype, diharapkan dapat menggambarkan garis besar cara kerja sistem 

dalam pengendalian pergerakan meriam sehingga dapat lebih dipahami. 

Pada tugas akhir ini telah direalisasikan prototype sistem kendali meriam 

menggunakan mikrokontroler ATMega8535. Mikrokontroler mendapatkan 3 

input yaitu (i) berupa perubahan nilai tegangan dari potensiometer sebagai input 

referensi, (ii) input data 8 byte dari PC sebagai input nilai akurasi dan besarnya 

persentase PWM (iii) input perubahan nilai tegangan dari sensor potensiometer 

dari motor azimut dan elevasi. Pemrograman pada mikrokontroler yang meliputi 

arah gerak kedua motor dan kecepatan perputaran motor akan dikirimkan ke 

driver motor. Hasil real pergerakan motor diumpanbalikkan oleh sensor 

potensiometer untuk dibandingkan dengan hasil perhitungan di mikrokontroler. 

Jika output motor telah mencapai keadaan yang sama dengan input dari PC, motor 

berhenti.  

Pengambilan data dilakukan dengan menggunakan 3 nilai akurasi yaitu 

1.3°, 2.65° dan 4°, dan 3 nilai PWM 25%, 50% dan 75%. Rangkaian yang 
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dirancang dan direalisasikan dapat berjalan dengan baik dengan nilai akurasi 4° 

dan besar PWM 25% 

 

Keyword: prototype, mikrokontroler,potensiometer, driver motor, PWM, akurasi. 
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ABSTRACT 

 

Manual fire control system in the Armed Forces has constraints in terms of 

the accuracy to shoot a moving target. Changes from manual control system 

shooting guns into automatic control system is expected to increase the level of 

accuracy in the target shooting. The employment of prototype is expected to be 

able to help user to understand the principal of cannon control system. 

In this final project , the cannon control system prototype has been realized 

using a microcontroller ATMega8535. Microcontroller get 3 input (i) changes 

voltage of potentiometers as input reference, (ii) the 8 bytes input data from PC as 

an accuracy input value and the percentage of PWM, and (iii) input from the 

motor potentiometer sensor azimuth and elevation. Microcontroller is 

programmed to control motor speed and direction that will be delivered to motor 

driver. Results sense by sensor and will be compare with result from 

microcontroller calculated. The motor stops if there is no different between input 

and sensor. 

Data collection was performed by using three accuracy values those are 3°, 

2.65° and 4°, together with 3 different value of PWM 25%, 50% and 75%. 

Experiment give the best result in accuracy of 4 ° and 25% of PWM. 

 

keyword: prototype, microcontroller, potensiometer, motor driver, accuracy, 

PWM. 
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