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ABSTRAK

Penggerak listrik banyak digunakan pada kendaraan listrik, sebagai contoh

adalah switched reluctance motor (SRM). SRM memiliki keunggulan seperti

kontruksi sederhana, perawatan mudah, performa tinggi, dan ramah lingkungan.

Dalam pengoperasiannya dibutuhkan kendali dan sensor. Deteksi posisi rotor pada

umumnya menggunakan sensor hall effect yang akan menentukan interval eksitasi

walaupun banyak kelemahan muncul, di antaranya kepresisian. Peletakan sensor

hall effect secara geometris memiliki kelemahan mencangkup akurasi serta tidak

dapat mengatur sudut yang diperlukan dapat mempengaruhi kinerja SRM itu

sendiri. Dari kelemahan sensor hall effect diantisipasi dengan rotary encoder

sebagai deteksi posisi rotor. Alat tersebut memiliki tingkat kepresisian yang tinggi

dan dapat mengatur sudut yang diperlukan lebih akurat dalam operasi SRM.

Pemberian sudut eksitasi dapat dilihat dari karakteristik induktansi SRM. Sudut

eksitasi yang tepat dapat menghasilkan torka optimum dan memaksimalkan kinerja

SRM. Dalam penilitian ini diusulkan strategi meningkatkan efisiensi SRM melalui

pergeseran sudut fasa eksitasi stator. Untuk mendukung hasil kajian dilakukan

simulasi dan divalidasi dengan pengujian laboratorium. Dari hasil tersebut

diperoleh pengaruh pergeseran sudut fasa SRM terhadap torka yang dihasilkan.

Kata kunci : switched reluctance motor, hall effect, rotary encoder, posisi rotor,

induktansi
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