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ABSTRAKSI

Dasar-dasar  dari  fogika diterapkan dan  dikombinasikan  dalam
menghasillkan logika pengontrolan yang diharapkan. Salah satu pengontrolan atau
pengendalian dengan system digital adalah pengendalian arah dan putaran motor.
Untuk selanjutnya motor ini akan menggerakkan system mekanis ataupun elekironis
lain.

Pada tugas alchir dengan judul ” Aplikasi Ranglaiom Digital Sebagai Kontrol
Posisi. Vertikal Menggunakan Motor Stepper “dirancang schuah rangkaian
kombinasional digital untuk mengonfrol sebuah system mekanis. Pada prinsipnya
system int akan menggerakan molor stepper sesuai dengan arah perputaran yang
diinginkan. Dengan memasukan bilangan desimal yang merupakan posisi yang ingin
dituju maka motor stepper akan berputar menggerakan objek sampai posisi level
vang diinginkan. Peralatan ini terdivi dari masuken berupa keypad dan pengindera
optocopler, remghkaian kontrof yang terdiri dari beberapa shift register encoder-
pertama sebagai masukan level madul dan encoder kedua sehagai pengindera posisi

objek, penampil dengan drivernya dan mofor slepper sebagai penggerak objek.
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