
63 

 

DAFTAR PUSTAKA 

Avago Tech. (2012). Datasheet HEDM-55xx/560x & HEDS-55xx/56xx. 

Infineon Technologies. (2012). Field Oriented Control (FOC) of PMSM Motor with 

Encoder. 

Infineon Technologies. (2013). CPU_44A-V2, CPU Board XMC4400 General 

Purpose. Munich: Infineon Technologies. 

Kennel, R. (2013). Power Electronics Exercise: Space Vector Modulation. 

München: Technische Universität München. 

Nanotech. (2007). DB42S03 Brushless DC Motor. 

Technologies, I. (2012). MOT_GPDLV-V2, General Purpose Motor Drive Card. 

Munich: Infineon Technologies. 

Texas Instrument. (1998). Field Orientated Control of 3-Phase AC-Motors. 

Xia, C. L. (2012). Permanent Magnet Brushless DC Motor Drives and Control. 

Tianjin, China: Wiley. 

Yedamale, P. (2003). Brushless DC (BLDC) Motor Fundamentals. Microchip. 

 

IMPLEMENTASI METODE KENDALI  FIELD ORIENTED CONTROL  DENGAN PEMBANGKIT
GELOMBANG SVM PADA MOTOR BLDC
BERSENSOR ENCODER PADA KONTROLLER CORTEX M4
IRAWAN YUSA HARJANTO, Eka Firmansyah, S.T., M.Eng., Ph.D.; F. Danang Wijaya, Dr.Eng., S.T., M.T.
Universitas Gadjah Mada, 2017 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/


	HALAMAN PENGESAHAN
	PERNYATAAN
	HALAMAN PERSEMBAHAN
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR SINGKATAN
	Intisari
	Abstract
	1. BAB I
	1.1. Latar Belakang
	1.2. Tujuan Penulisan
	1.3. Manfaat Penelitian
	1.4. Batasan Masalah
	1.5. Sistematika Penulisan

	2. BAB II
	2.1 Gambaran Umum Sistem
	2.2 Motor Brushless dc (BLDC)
	2.2.1 Struktur BLDC
	2.2.2 Motor BLDC Nanotec DB42S03

	2.3 Encoder
	2.3.1 Prinsip Kerja
	2.3.2 Pemasangan

	2.4 Field Oriented Control (FOC)
	2.4.1 Prinsip Kerja
	2.4.2 Proportional-integral controller untuk mengendalikan kecepatan

	2.5 Mikrokontroller
	2.6 Inverter 3 fase
	2.7 Space Vector Modulation (SVM)

	3. BAB III
	3.1. Perancangan Sistem Secara Umum
	3.2. Perancangan Algoritma FOC
	3.3. Perancangan GUI

	4. BAB IV
	4.1. Pengujian Perubahan Kecepatan Motor
	4.1.1. Awal Motor Dijalankan
	4.1.2. Perubahan Kecepatan Terhadap Referensi Motor
	4.1.3. Perubahan Kecepatan Ketika Perubahan Arah
	4.1.4. Perubahan Nilai Kp pada Kendali PI Fluks dan Torsi

	4.2. Pengujian Output Inverter
	4.2.1. Output Sebelum Tapis
	4.2.2. Pembuatan Tapis
	4.2.3. Output Setelah Tapis
	4.2.4. Perbandingan Efisiensi Output Inverter


	5. BAB V
	5.1. Kesimpulan
	5.2. Saran

	DAFTAR PUSTAKA

