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ABSTRAK 

 Perkembangan teknologi masa kini telah semakin meluas dalam berbagai 

macam hal baik dari segi elektrik, mekanik, komputerisasi, atau  bahkan yang 

menggabungkan ketiganya seperti pengoperasian motor. Pengoperasian motor untuk 

mendukung di segala bidang kerja saat ini semakin meningkat dilandasi oleh semakin 

gencarnya perkembangan tekonologi tersebut. Perindustrian, pertambangan, 

transportasi, sampai bidang militer semuanya kini dilandasi oleh motor untuk 

mendukung pekerjaan tersebut . Pada dunia industri akan sangat terasa bagaimana 

perkembangan teknologi dapat semakin membuat proses kerja berjalan semakin 

lancar dan meringankan kinerja dari sumber daya manusia yang mengoperasikannya. 

Setiap bidang yang membutuhkan aplikasi motor dalam pengerjaanya, harus tahu 

pasti jenis motor apa yang cocok untuk pengaplikasiannya.  Salah satu jenis motor 

yang sering ditemuai ialah Motor linier switch reluctance (MLSR) yang merupakn 

bentuk perkembangan lebih maju dari mesin. Motor ini mempunyai pengendalian 

kecepatan yang bisa diubah-ubah atau diatur sesuai kemauan penggunanya dan tahan  

terhadap suhu yang panas, MLSR akan sangat cocok jika diaplikasikan pada 

transportasi masa kini yang menuntut efisiensi lebih dalam pengoperasiannya. 

 Sebagai mahasiswa teknik elektro, penulis berkeinginan untuk merancang 

mengkaji sebuah motor linier switch reluctance. Motor linier switch reluctance ini 

dapat diaplikasikan dalam bidang transportasi sehingga dapat menjadi referensi atau 

bahkan solusi padatnya sarana transportasi di kemudian hari.     
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