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RINGKASAN 

 

Dalam dunia industri, mesin didesain untuk mampu bekerja secara 

otomatis. Mesin tersebut bekerja berdasarkan algoritma atau serangkaian perintah 

yang telah ditanamkan ke dalam perangkat kontroler. Salah satu contohnya adalah 

mesin ban berjalan atau konveyor. Konveyor digunakan untuk memindahkan 

benda dari satu tempat ke tempat lainnya. Beban yang dipindahkan biasanya 

memiliki berat yang seragam, sehingga kecepatan bisa berjalan dengan konstan. 

Untuk bekerja secara optimal, konveyor seharusnya bisa bekerja dengan 

beban bervariasi, dimana sistem kontrolnya mampu menyesuaikan kecepatan 

terhadap beban dengan berat bervariasi. Salah satu solusi yang bisa digunakan 

adalah kontrol menggunakan logika fuzzy. Logika fuzzy bekerja dengan 

mengubah bilangan tegas atau crisp menjadi bilangan berupa kata-kata (cepat, 

lambat, normal). Dalam praktiknya, sistem logika fuzzy bisa ditanamkan dalam 

sebuah program antarmuka berbasis java untuk mengontrol konveyor. 

Dalam pengujiannya konveyor mampu bekerja dengan beban bervariasi. 

Rentang beban yang digunakan dalam pengujian mulai dari 100 gram sampai 

1000 gram. Dalam penerapaannya logika fuzzy membutuhkan pengujian 

pengaturan if-else berulang-ulang sampai mendapatkan pengaturan yang 

diinginkan. 

 

Kata kunci : java, logika fuzzy, prototipe konveyor 
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DESIGN AND APPLICATION OF CONTROL ON DC MOTOR OF 

CONVEYOR PROTOTYPE USING FUZZY BASED ON JAVA 
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Student Identity Number : 201352021 

Supervisor :  

1. Mohammad Iqbal, ST, MT 
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ABSTRACT 

 

In the industrial world, the machine is designed to be able to work 

automatically. The machine works by algorithm or series of commands that have 

been implanted into the device controller. For an example is conveyors. 

Conveyors are used for moving objects from one place to another. Expenses were 

transferred typically have a uniform weight, so it can run with constant speed. 

To work optimally, conveyors should be able to work with loads vary, 

wherein the control system is able to adjust the speed of the load with varying 

weight. One solution that can be used is control using fuzzy logic. Fuzzy logic 

works by changing numbers into numbers firm or crisp form of words (fast, slow, 

normal). In practice, the fuzzy logic system can be embedded in a Java-based 

interface program to control the conveyor. 

In testing conveyor is able to work with loads vary. Load range used in the 

test ranging from 100 grams to 1000 grams. Practically fuzzy logic requires 

testing arrangements if-else over and over until you get the desired setting. 

 

Keywords : java, fuzzy logic, prototype konveyor 
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