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ABSTRAK 

 

Nama : Apang Kurnia 

Program Studi : Teknik Elektro 

Judul : Simulasi Kendali Kecepatan Motor DC Berbasis Model 

Predictive Control (MPC) 
 

Persaingan global menjadi salah satu akibat dari majunya teknologi bidang 

industri. Salah satu fokus utama pelaku industri adalah kecepatan dalam 

mengahasilkan suatu produk, yang tentunya hal ini didukung oleh pengaturan 

kecepatan yang mudah. Motor DC menjadi salah satu faktor yang dapat 

mempengaruhi akan cepatnya produk dihasilkan. Namun seringkali dalam 

penggunaan motor DC, kecepatan motornya sulit untuk dikendalikan akibat dari 

adanya torsi. Untuk mengatasi masalah tersebut, dibuatlah sistem kontrol torsi 

dengan cara melakukan pengendalian kecepatan motor dc dengan cara mengatur 

nilai tegangan jangkar yang disuplai ke motor tersebut. Pengaturan tegangan 

jangkar ini diatur oleh konverter full-bridge dalam menaikan maupun menurunkan 

tegangan dibawah tegangan referensi motor dc. Pada jurnal ini, akan dibahas 

mengenai kontrol kecepatan motor dc dengan metode kontrol MPC untuk 

mengendalikan lebar pulsa PWM pada konverter full-bridge. Dari hasil simulasi 

didapatkan respon kecepatan yang konstan dengan error rata-rata yang relatif kecil 

baik pada arah Forward Motoring maupun Reverse Motoring. 

Kata kunci: konverter full-bridge, motor dc, MPC. 

 

 

ABSTRACT 

Name : Apang Kurnia 

Study Program : Electrical Engineering 

Title : DC Motor Speed Control Simulation Based on Models 

Predictive Control (MPC)  

 

Global competition is one of the advancements in the field of industrial 

technology. One of the main industries focuses is speed in producing a product, 

which is supported by easy speed regulation. DC motor is one of the factors that 

can influence the speed of the product produced. However, in the use of DC motors, 

the speed of the motor is difficult to drive due to torque. To overcome this problem, 

a torque control system is created by controlling the speed of the dc motor by the 

value of the armature voltage supplied to the motor. This armature voltage 

regulation is regulated by a full-bridge converter in raising or lowering the voltage 

below the dc motor reference voltage. In this journal, we will discuss the dc motor 

speed control with the MPC control method to connect the PWM pulse width to a 

full-bridge converter. From the simulation results obtained a constant speed 

response with relatively small average errors in both the Forward Motoring and 

Reverse Motoring directions. 

Keywords: dc motor, full-bridge converter, MPC.  
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