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Abstrak – Pada beberapa sektor industri seperti makanan, minuman, otomotif, dan lainya motor servo 

menjadi salah satu bagian penting dalam sistem produksinya. Beberapa masalah kerap kali terjadi ketika 

motor servo kehilangan daya, sehingga motor servo tidak kembali ke titik awal dia berkerja. Pada 

penelitian ini metode pengendalian motor servo dilakukan dengan menggunakan PLC OMRON CP1H, 

dimana posisi motor servo dikendalikan oleh PLC berdasarkan jumlah pulsa. Adapun kecepatan motor 

servo diatur berdasarkan frekuensi sinyal pulsa. PLC juga dapat menyimpan data terakhir ke alamat 

memori. Bedasarkan konsep tersebut, motor servo dapat kembali ke titik awal setelah daya kembali ada. 

Adapun pengujian dilakukan dengan menekan sebuah tombol untuk menggerakkan motor secara acak, 

kemudian data sinyal pulsa dan frekuensi dicatat setiap perputaran motor. Hasil pengujian menunjukan 

bahwa PLC OMRON CP1H dapat menghasilkan frekuensi maksimal sebesar 100KHz dengan duty cycle 

sebesar 56%.Hasil pengujian juga menunjukan bahwa motor servo juga dapat kembali ke titik awal setelah 

daya dimatikan dan dihidupkan kembali. 

Kata Kunci: PLC OMRON CP1H,motor servo,industri. 
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Abstract –In some industrial sectors such as food, beverage, automotive, and other servo motors become 

an important part in the production system. Some problems often occur when the servo motor loses power, 

so that the servo motor does not return to the starting point it works. In this study the servo motor control 

method is performed using the OMRON CP1H PLC, where the position of the servo motor is controlled by 

the PLC based on the number of pulses. The speed of the servo motor is regulated based on the frequency 

of the pulse signal. PLC can also save the latest data to a memory address. Based on this concept, servo 

motors can return to the starting point after the power returns. The test is done by pressing a button to 

move the motor randomly, then the pulse signal and frequency data are recorded at each motor cycle. The 

test results show that the OMRON CP1H PLC can produce a maximum frequency of 100KHz with a duty 

cycle of 56%. The test results also show that the servo motor can also return to the starting point after the 

power is turned off and turned on again.. 

Keywords: PLC OMRON CP1H,motor servo,industri.. 

 

1. Pendahuluan 

Kemajuan teknologi telah memberikan manfaat yang cukup besar bagi manusia, sehingga 

memudahkan berbagai macam pekerjaan [1]. Salah satu teknologi yang memudahkan pekerjaan 

manusia adalah pengendali motor servo. Teknologi pengendalian motor servo berkembang secara 

pesat dalam beberapa tahun terakhir, sehingga desain pengendali motor servo cukup sering 

digunakan pada teknologi dengan kinerja tinggi [2]. Sistem posisi pada dunia industri banyak 

menggunakan motor servo [3]. 

Teknologi ini diperlukan di dunia industri karena kualitasnya yang terjamin. Beberapa 

industri seperti peralatan mesin, percetakan berkecepatan tinggi, sistem pengemasan, sistem 

pengisian botol, mesin kayu, perakitan otomotif, penanganan material membutuhkan teknologi 

motor servo [4]. Secara sederhana sistem kontrol motor servo adalah sistem umpan balik yang 

dapat mengikuti, menjalankan suatu proses dengan tepat, dan bisa dinamai sebagai sistem tindak 

lanjut. Pada banyak kasus, sistem ini mengendalikan posisi, kecepatan dan akselerasi dengan 

umpan balik berupa sinyal encoder. Akurasi posisi dan kebenaran lintasan sangat penting dalam 

bidang kontrol motor servo [5]. Ketepatan posisi yang tinggi tidaklah mudah untuk didapatkan[6]. 

Oleh karena itu, sinyal encoder berguna  untuk membaca sudut rotasi motor, supaya dapat 

mengkoreksi sistem motor servo tersebut. 

Penelitian terkait dengan perancangan pengendalian servo motor telah banyak dilakukan 

pada beberapa penelitian. Salah satunya pada penelitian yang telah dilakukan oleh Sudarmanto, 

dkk [7], dimana motor servo dikendalikan oleh mikrokontroller berjenis PIC16F84 untuk 

diterpakan pada robot berkaki. Pada penelitian tersebut, sistem pengendali motor servo dibuat 

dengan harga yang cukup murah, sehingga memiliki nilai kebaruan yang cukup baik. Pada 

penelitian yang dilakukan oleh dilakukan oleh Mini Sreejeth, dkk, dibuat sistem monitoring daya 

pada motor servo tiga fasa yang dikendalikan meggunakan PLC [8].  

Pada penelitian ini, sistem pengendali motor servo dibuat dengan menggunakan PLC 

OMRON CP1H, dimana motor servo dapat dikendalikan berdasarkan pulsa dan frekuensi. Sistem 

pengendali juga memungkinkan motor servo dapat kembali ke titik awal setelah kehilangan daya. 

 

 

2.  Metode Penelitian 
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Bab ini membahas mengenai metode penelitian, yang berisi perancangan sistem dan penentuan 

parameter. Pembahasan dipaparkan pada Subbab A sampai dengan Subbab D. 

A. Blok Diagram 

Subbab ini membahas tentang perancangan sistem pengendali motor servo. Gambar 1 

memaparkan Blok diagram yang terdapat pada penelitian ini. 

 

Gambar 1. Blok Diagram. 

Berdasarkan Gambar 1 di atas, setiap komponen saling berhubungan menggunakan metode 

sistem kendali loop tertutup. Pada sistem ini PLC digunakan untuk mengolah data dari sinyal 

encoder yang di konversi ke sudut. Selain itu PLC juga  mengatur frekuensi sinyal pulse untuk 

kecepatan dari putaran motor servo tersebut. Pada sistem ini menggunakan tiga push button 

sebagai instruksi untuk menjalankan servo motor, juga sebagai pengatur arah putaran motor servo. 

Driver servo berfungsi untuk menghubungkan sinyal pulsa dari PLC ke motor servo. Driver servo 

memiliki pin indikator “servo ready”, data pin ini digunakan sebagai acuan data bahwa motor 

servo sedang aktif. Data pin ini yang nanti nya digunakan sebagai indikasi bahwa data sinyal 

encoder harus disimpan pada memori EEPROM di PLC. 

B. Penguatan Sinyal Encoder 

Encoder merupakan sensor yang membaca rotasi putaran motor, dimana encoder digunakan 

untuk mengoreksi posisi motor servo. Pada penelitian ini, encoder tertanam pada motor servo, 

sehingga tidak memerlukan encoder eksternal. Akan tetapi, tegangan keluaran sinyal encoder 

hanya berilai 5 volt, sedangkan tegangan yang dibutuhkan sebagai input pada PLC  adalah sebesar 

24 volt. Kondisi ini memerlukan penguatan sinyal encoder agar tegangan encoder dari 5v menjadi 

24v.  Pada penelitian ini, penguat sinyal encoder dibuat menggunakan IC 4n35. Gambar 2 

memaparkan rangkaian IC 4n35. 

 

Gambar 2. Wiring IC 4n35 pada PLC. 

Berdasarkan Gambar 2, sistem ini menggunakan 2 buah rangkaian penguat yang masing 

masing rangkaian  dipasang pada output driver yaitu Phase A dan Phase B sebagai keluaran sinyal 

encoder. Sinyal keluaran encoder digunakan sebagai feedback. 

C. Parameter dan Sekematik Driver Servo  
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Driver servo memerlukan penentuan parameter, dimana parameter ini mencocokan sinyal 

masukan dan keluaran yang diterima dan dikirim oleh PLC. Gambar 3a, Gambar 3b, dan 

Gambar 3c di bawah memaparkan parameter dan skematik dari driver servo.  

 

Gambar 3a. Diagram driver servo.  

             

 

 

 

 

 

 

 

Berdasarkan Gambar 3a, sinyal masukan pulsa itu terdiri dari dua bagian yaitu command 

pulse input A dan command pulse input B yang berfungsi untuk membedakan kedua masukan 

pulsa ini berdasarkan batas maksimum frekuensi yang dimasukan. Selain itu, terdapat sinyal 

keluaran Phase-A, Phase-B, dan Phase-Z, dimana sinyal tersebut berfungsi untuk mengetahui 

dimana posisi putaran motor servo itu berasal. Adapun Servo ready output pin berfungsi untuk 

menandakan motor servo sedang aktif atau tidak aktif. Sebelum menjalankan motor servo, perlu 

menentukan parameter supaya servo dapat kembali ke titik awal meskipun telah kehilangan daya. 

 

Gambar 3b. Parameter Input untuk Driver 

Servo. 

 

Gambar 3c. Parameter sinyal encoder setiap 

revolusi.  
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Gambar 3b merupakan parameter untuk mengatur bentuk sinyal masukan yang diterima oleh 

motor servo. Gambar 3c merupakan Parameter  untuk mengatur sinyal keluaran pulse per-

revolusi dari motor servo. 

 

D. Flowchart Algoritma 

Pada Gambar 4 merupakan flowchart dari sistem ini yang mana flowchart ini mewakili dari alur 

kerja pada sistem ini. 

 

Gambar 4. Alur kerja sistem auto homing. 

Alur kerja dari system Auto homing ini  adalah PLC sebagai kendali dari driver servo 

mengirimkan pulsa yang sudah ditentukan besarnya, pulsa tersebut dikoreksi dan kuatkan oleh 

driver servo supaya pulsa tersebut  menjadi titik acuan driver servo untuk menjalankan motor. 

Setelah itu motor servo  mengeluarkan sinyal encoder ke driver servo. Sinyal encoder tersebut 

adalah suatu acuan posisi dari motor servo tersebut. 

Sinyal encoder diteruskan ke PLC apabila sumber daya PLN terputus. PLC menyimpan data 

sinyal encoder di memori data PLC. Data encoder  dikirim  ke driver servo setelah supply daya  

dihidupkan kembali. motor servo  kembali ke posisi awal dia bergerak sebelum sumber daya 

listrik dimatikan. 

 

 

 

3. Analisis 
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A. Setup Rangkaian 

Berikut ini adalah setup rangkaian pada Sistem auto homing  yang menggunakan berberapa 

komponen yang saling terintegrasi satu sama lainnya seperti yang tertera pada Gambar 5.  

 

Gambar 5. Setup Rangkaian. 

Sebagaimana telah ditunjukan pada Gambar 5 sistem ini menggunakan 3 push button 

sebagai masukannya. Push button berwarna hitam digunakan sebagai pengatur arah putaran 

dari motor servo sedangkan 2 push button yang lainnya digunakan sebagai instruksi untuk 

menjalankan motor servo. Adapun ic penguat 4n35 yang digunakan untuk menguatkan 

sinyal encoder. Setiap perangkat diberi supply daya 24v oleh power supply. 

B. Analisis Keluaran Encoder 

 

Gambar 6. Sinyal keluaran encoder motor servo. 

Pada Gambar 6 merupakan keluaran sinyal encouder yang dihasilkan oleh frekuensi 

maksimal dari PLC sebesar 100 Khz dari sinyal tersebut menghasilkan frekuensi maksimal 

encouder sebesar 3.4 Khz. Settingan parameter  Pr 0.11 adalah 360 jadi keluaran sinyal encoder 
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per pulse adalah 360 pulse/per-revolusion dengan kata lain setiap 1 derajat keluaran sinyal 

encouder menghasilkan 1 signal pulse.   
 

4. Kesimpulan 

PLC OMRON CP1H dapat mengendalikan motor servo agar dapat melakukan sistem 

homing dengan cara mengirim pulse ke driver servo. Kecepatan motor dapat diatur dengan 

mengatur frekuensi keluaran pulse dari PLC OMRON CP1H dan arah putaran dapat diatur dengan 

switch. Motor servo akan kembali ketitik awal setelah supply daya kembali dihidupkan. Frekuensi 

maksimal yang dapat dikeluarkan oleh  PLC OMRON CP1H adalah 100Khz dengan duty cycle 

56%. 
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