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ABSTRAK

Penggerak Motor Switched Reluctance (SRM) banyak digunakan di bidang
transportasi elektrik dan aplikasi industri, karena aplikasi ini tergolong ke
teknologi ramah lingkungan dengan keunggulan tidak memakai bahan bakar
minyak yang dapat menyebabkan polusi udara. Untuk mengoperasikan SRM
dalam transportasi elektrik, dibutuhkan kecepatan yang dapat diatur dengan
mudah dan presisi. SRM bekerja berdasarkan prinsip gaya reluktan (tahanan
magnetik). Gaya tersebut dihasilkan dari sifat alami pada jalur medan magnetik
yang selalu berusaha untuk meminimalkan resistansi magnetik yang disebut
dengan reluktan pada rangkaian magnetik. Besar kecilnya eksitasi tergantung dari
besar kecilnya arus, besar kecilnya arus ditentukan oleh tegangan sehingga untuk
mengatur kecepatan dengan cara mengatur tegangan masukan ke SRM melalui
teknik Pulse Widht Modulation (PWM). Pada penelitian ini FPGA akan
diimplementasikan untuk mengendalikan kecepatan SRM dengan menerapkan
pengaturan PWM. Algoritma akan diturunkan dan divalidasi dengan pengujian
hardware di laboratorium. Dari hasil itu dengan mengatur duty cycle maka

kecepatan akan dapat dikendalikan secara mudah.

Kata Kunci: Duty cycle, FPGA, PWM, Reluktansi, Switched Reluctance
Motor.
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