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ABSTRAK 

 

Kebutuhan sistem kendali yang efisien akan mampu meningkatkan kualitas dari hasil 

industri. Sistem kendali cerdas dapat diaplikasikan untuk mengatur kecepatan ke dalam 

kontrol motor DC. Sistem cerdas yang banyak digunakan adalah menggunakan logika 

fuzzy. Namun dengan menggunakan pendekatan adaptif logika fuzzy dapat memberikan 

alternatif lain dalam sistem kendali cerdas. Penelitian ini membahas tentang sistem 

pengendalian kecepatan motor DC pada konveyor dengan menggunakan adaptif logika 

fuzzy. Sistem ini menggunakan modulasi lebar pulsa atau PWM sebagai output 

keputusan dari sistem pengaturan kecepatan motor. Variabel input yang digunakan 

yaitu jumlah benda yang melewati konveyor dan kecepatan yang dibaca oleh sensor 

kecepatan, kemudian output berupa besaran perintah PWM kepada motor DC untuk 

mencapai kecepatan sesuai dengan perancangan pada software Matlab. Hasil dari 

temuan pengujian pada penelitian ini adalah sistem kendali dengan menggunakan 

pendekatan adaptif logika fuzzy dapat bekerja untuk menstabilkan putaran motor yang 

menggerakkan konveyor pada keadaan pengaruh beban benda yang berbeda. 

 

Kata-kata Kunci: Logika Fuzzy, Matlab, Adaptif, Pulse Width Modulation (PWM). 
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