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ABSTRAK

Chatter adalah hasil dari getaran tidak diinginkan dalam manufaktur yang merusak
permukaan produk dan efisiensi produksi. Kontrol PID dipilih sebagai solusi
dengan merancang damper aktif yang responsif terhadap getaran mesin bubut.
Prosesnya melibatkan analisis teori, simulasi komputer, dan pengujian
eksperimental simulasi yang dibandingkan dengan pemograman LabVIEW yang
telah tervalidasi dan pemograman Arduino yang memiliki keluaran serupa untuk
mengoptimalkan parameter kontrol PID. Teknologi sensor getaran mendeteksi dan
merespons getaran dengan cepat pada Chatter. Pengujian pada simulasi
pembubutan pada Arduino UNO dan LabVIEW sebagai parameter proses
pemotongan dan penerima data dari NI DAQ USB-6218 yang menunjukkan kontrol
PID pada damper aktif efektif meredam Chatter dan meningkatkan kualitas produk.
Penyesuaian PID real-time juga mengurangi keausan alat potong, mengoptimalkan
efisiensi pemotongan bubut. Hasil yang didapatkan menunjukkan potensi besar
meningkatkan kinerja mesin bubut melalui kontrol PID pada damper aktif dalam
mengatasi Chatter. Peningkatkan kualitas produk mengembangan teknologi kontrol
canggih dan inovatif dalam meredam Chatter dalam waktu optimal 0.02 Detik.

Kata kunci: Chatter, PID , Damper Akif, Bubut Ortogonal, NI DAQ USB-6218,
LabVIEW
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ABSTRACT

Chatter is a result of undesired vibration in manufacturing that damages product
surfaces and reduces production efficiency. PID control is proposed as a solution
by designing an active damper that is responsive to machine tool vibrations. The
process involves theoretical analysis, computer simulation, and experimental
testing that is compared with LabVIEW programming that has been validated, and
Arduino programming that produces similar outputs, to optimize PID control
parameters. Vibration sensor technology detects and rapidly responds to
vibrations, efficiently dampening Chatter. Testing was conducted on simulated
turning processes using Arduino UNO and LabVIEW as cutting process
parameters, and receiving data from NI DAQ USB-6218, demonstrating that PID
control on the active damper effectively suppresses Chatter and enhances product
quality. Real-time PID adjustments also reduce tool wear, optimizing efficiency.
This research highlights significant potential for improving lathe performance
through PID control on an active damper. This solution effectively addresses
Chatter challenges in manufacturing, enhancing product quality, and overall
efficiency. The research outcomes represent the development of advanced and
innovative control technology in effectively mitigating Chatter within an optimal
time of 0.02 seconds.

Keywords: Chatter, PID, Active Damping, Orthogonal Turning, NI DAQ USB-
6218, LabVIEW
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Chatter merupakan masalah pada pemotongan logam dan dapat ditunjukkan pada
mesin perkakas yang menghasilkan serpihan logam. Dampak dari Chatter sangat
merugikan dan mempengaruhi hasil akhir permukaan, akurasi dimensional, umur
alat, dan umur mesin[2] .Chatter dapat menyebabkan hasil potongan tidak presisi,

kerusakan pada benda kerja, dan pengurangan akurasi pada mesin potong.

Penilitian yang telah dilakkukan tentang Chatter mesin bubut yang sudah di
modelkan dalam model matematika[2] dan Damper Aktif yang sudah dimodelkan
pada pemograman LabVIEW[1]. Untuk mengatasi masalah Chatter, telah diajukan
solusi dengan menggunakan peredam tambahan (Cadd) pada sistem dinamik antara
alat potong dan benda kerja. Konsep Cadd ini akan memberikan redaman tambahan
pada gerakan dinamik, dengan tujuan untuk mengurangi getaran dan
ketidakstabilan. Metode PID bayak dilakukan dalam berbagai sistem kontrol atau
alat-alat pada proses manufaktur sehingga dapat mengurangi kecacatan pada proses
manufaktur[11]. Sehingga dilipilih PID pada penelitian ini untuk meredam Chatter
yang dihasilkan oleh pemotongan bubut orthogonal dengan piranti NI DAQ USB-
6218 sebagai akuisisi data dan penerima data dari sistem dinamik yang di modelkan
dalam Arduino UNO.

Tujuan dalam penelitian ini adalah Cadd dapat membuat hasil pemotongan bubut
tanpa meninggalkan jejak Chatter. Pendekatan ini diterapkan sebagai bagian dari
kontrol PID yang didukung oleh perangkat LabVIEW dan NI DAQ USB-6218.
Data yang dihasilkan dari sistem dinamik akan diakuisisi oleh perangkat ini dalam
bentuk sinyal analog, yang selanjutnya akan diproses oleh PID Controller sebagai
damper aktif (Cadd) untuk redaman tambahan yang diperlukan. Penggunaan
kontrol PID digunakan sebagai solusi untuk mengilangkan Chatter dalam waktu
kurang dari 0.25 detik.



.2 Rumusan Masalah
Dalam penelitian tugas akhir ini berdasarkan latar belakang diatas, rumusan
masalah yang akan dibahas antara lain :

1. Bagaimana mensimulasikan Regenerative Chatter Loop pada Arduino
UNO R3 sebagai sistem dinamik dan dibandingkan dengan simulasi pada
LabVIEW.

2. Bagaimana menerapkan PID Controller atau C_add dalam Arduino pada
sistem dinamik (mx+cx +k) pada Arduino dan LabVIEW.

3. Bagaimana komunikasi antara Arduino, NI DAQ USB-6218 dan LabVIEW
sehingga menghasilkan sinyal Analog dari hasil Model Sistem Dinamik
dengan parameter yang terlah ada.

4. Bagaimana performa dari PD Controller atau C_add pada Arduino dengan
NI DAQ USB-6218 dan LabVIEW.

1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka

dibentuk beberapa Batasan masalah sebagai berikut:

1. Permasalahan dan Solusi berupa sebuah simulasi pada Arduino yang di
integrasikan dengan LabVIEW dan diakuisisi olen NI DAQ USB-6218.

2. Model pemotongan berupa pemotongan Orthogonal yang disimulasikan pada
Arduino Uno R3 yang di tampilkan pada LabVIEW.

3. Permasalahan dan solusi difokuskan pada alat potong dan benda kerja yang
bergerak.

4. Pemograman pada LabVIEW tidak sepenuhnya mengikuti jurnal karena fitur
yang digunakan tidak menyerupai LabVIEW yang memiliki lisensi resmi
National Instrument.

5. Sistem dinamik yang di program pada Arduino hanya berupa simulasi yang
menyerupai hasil pemograman pada LabVIEW yang telah divalidasi oleh Jurnal
G.N.Sahu[1].

6. Parameter yang digunakan pada input LabVIEW berpacu pada jurnal
GN.Sahu[1].



.4  Tujuan dan Manfaat

Tujuan dari pembuatan Implementasi Rancang Bangun Kontrol PID Pada Damper

Aktif Untuk Meredam Chatter Mesin Bubut yaitu:

1. Menerapkan Cadd atau PID Kontrol yang dapat mempercepat kestabilan pada
proses pemotongan Orthogonal pada Arduino yang di integrasikan dengan
LabVIEW Via NI DAQ USB-6218

2. Mengkomunikasikan Arduino Sistem Dinamik dan Arduino PID Kontrol dan
menghasilkan data kemudian mengeluarkan output dari hasil proses
pemotongan.

3. Menampilkan hasil dari performa PID Kontrol atau Cadd yang diintegrasikan
dengan NI DAQ-6218.

Adapun manfaat penilitian ini yaitu:

1. Mempercepat kestabilan pada suatu pemotongan bubut Orthogonal.

2. Memudahkan proses kendali dalam suatu plant.

3. Memaksimalkan hasil pemotongan bubut Orthogonal.

1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika proposal Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut.
BAB | PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan
masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori
untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian
penelitian terdahulu dengan kajian yang sama.

BAB Il METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-langkah
penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem.
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil pengujian sistem dan tuntutan
yang harus dipenuhi.

BAB V KESIMPULAN, berisi kesimpulang yang diperoleh dari pengerjaan tugas
akhir yang telah dilakukan dan saran untuk pengembangan dari TA untuk peneliti

selanjutnya.



