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pembuatan alat baru vang diciptakan supaya dapat
memudahkan pekerjaan : :

tepat menuju sudut terte
2 DOF merupakan

: ikan arah :rmg akan digunakan.
2 DOF dalam hal ini gerakan roll mengarah kekanan dan
kekiri scdangkan gerakan pitch mengarah kedepan dan
kebelakang. fungsi 2 DOF mengendalikan gerakan piteh dan
gerakan rofl supaya bisa membuat gerakan rofl dan pirch|2].
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1 Mohll RC schngm simulasi Lendarnan yang akan
dlgunakanﬂ]

Dari penjelasan diatas penelitian ini fokus pada
pengendalian sudut kursi dalam mengikuti kemiringan mobil
RC. Sehingga bermaksud untuk membuat kontrol vang bisa
merasakan sensasi dari mobil RC dengan menambahkan
Simulator agar dapat merasakan sensasi berkendara yang akan
di implementasikan menggunakan PID. alat yang akan dibuat
adalah kontrol sistem pada 2 DOF mobil RC simulator dengan
penerapan  PID. sehingga didapatkan judul tugas akhir
“Implementasi Propetional Integral Derivative (P1D) Kontrol
Sistem Pada 2 Degree Of Freedom (DOF) Mobil Remote
C amm]&C) imulator”. Alat ini nantinya dapat digunakan
hsmpr " st B e il et oo

L
1. Bagaimana  menggunakan metode PID  untuk
mengendalikan kecepatan motor.
2. Bagaimana mengendalikan gerakan Pitch dan Roll pada
kursi kendali sesuai dengan gerak mobil RC.

Tujuan Penehum

menggunakan metode PID untuk mengendalikan
kecepatan motor.

2. Dapat mengendalikan gerakan Pitch dan Roll pada kursi
kendali sesuai dengan gerak mobil RC.

II. METODOLOGI

A. Variabel Peneltian

Variabel penelitian yang digunakan pada penelitian tugas
akhir ini sudut kemiringan mobil RC ketika mobil RC miring
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ke kanan maka Kursi kendali mengikuti sudut kemiringan
pergerakkan dari mobil RC tersebut.

B. Perancangan Alat

Blok diagram vang digunakan untuk gan awal dari
alat tugas akhir ini. Kemudian langka sclanjuinya adalah
perancangan alat dari kontrol sistem pada 2 DOF mobil RC
dan Kursi Kendali vang terdiri dari Mobil RC, Sensor
Akselerometer, Arduine Uno. Modul HC-12. Modul HC-12,
Sensor Akselerometer, Arduino Uno, Potensiometer, Driver
Motor dan Wiper Motor ditunjukkan pada Gambar 2.1.
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Pada Gambar 1. sensor akselerometer mengirim data
kemiringan sudut pada Arduine Uno setclah diolah datanya.
data kemiringan tersebut dikirimkan ke Kursi Kendali melalui
Modul HC-12. Modul HC-12 menerima data kemiringan sudut
dari Mobil RC dan sensor akselerometer adalah inpufan bagi
Arduino Uno yang memberikan data sudut pada Kursi Kendali
setelah ity potensiometer mengirim data pembaca  sudut
putaran ke Arduino Uno setelah data kemiringan sudut dan
data pembaca sudut putaran diterima olch Arduino Uno
datanya akan diproses setelah itu data tersebut akan
dikirimkan ke Driver Motor DC setelah diterima diiver motor
akan mengirimkan data untuk menggerakkan Wiper Molor
sesuai gerakkan dari Mobil RC tersebul.

L L.

_— mudah p  diperhukan blok
diagram Mobil RC vang ditunjukkan pida CGambar 2

Gumbar 2. Blok Diagram Pada Mobil RC

Pada Gambar 2. sensor akselerometer mengirim data
kemiringan sudut pada Arduino Uno setelah diolah datanya.
data kemiringan tersebut dikirimkan ke Kursi Kendali melalui
Modul HC-12. Sensor Akselerometer schagai pengukur
kemiringan sudut puda Mobil RC. Arduino Uno sebagai
mikrokontroler pengolah data dan pengirim data. Modul HC-
12 sebagai pengirim sinyal di Mobil RC.

8 Blok Diagram Kursi Kendali

jotuk mempermudah perancangan al diperiukan blo
1 Kursi Kendali yang ditenjukkan pada Gambar 3.

Sun e Kendaly

Pacrmnetes
Kanan

Semant
Al ion

Gambar 3. Diageam Blok Kursi Kendali

Pada Gambar 3. Modul HC-12 menerima data
kemiringan sudut dari Mobil RC dan sensor aksclerometer
adalah /putan bagi Arduino Uno yang memberikan data sudut
pada Kursi Kendali setelah itu potensiometer mengirim data
pembaca sudut putaran ke Arduino Uno setelah  data
kemiringan sudut dan data pembaca sudut putaran diterima
oleh Arduino Uno datanya nkan diproses setelah i data
tersebut akan dikirimkan ke Driver Motor Motor DC setelah
diterima  driver mofor okan mengirimkan data untuk
menggerakkan [Fiper Motor sesuai gerakkan dari Mobil RC
tersebut. Modul HC- 12 sebagai penerima sinyal, Arduino Uno
scbagai mikrokontroler pengolah data dan pengirim  data,
Polensiometer sebagai pembaca sudut putaran Motor DC.
Driver Motor untuk menggerakkan Wiper Moior.

C. Perancangan Hardware

Dalam  perancangan  hardware  terdapat  beberapa
komponen yang harus disusun untuk dapat mengontrol Mobil
RC dan Kursi Kendali, perancangan tersebut antara lain:

1. Rancangan Wiper Motor

Demi memenuhi kebutuhan 2 DOF pada simulator maka
rancangan wiper motor dirakit sedemikian rupa menggunakan
komponen wiper motor sebagai penggerak pada sistem
simul{ff§§ kontrol sistem 2 DOF mobil RC. Tlustrasi Wiper
motor dupat dilihat pada Gambar 4.

%

Gambar 4. Hustmsi iprer Motor

Pudﬁ CGambar 4. diatas i ilustrasi wiper motor unuk
penggerak kursi kendali yang mengikuti gerakan dari mobil
RC.
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2. Wiring Arduine Uno dan Sensor Akselerometer

Wiring Arduino uno dan sensor akselerometer
merupakan  pengkabelan  antara  arduino  dan  sensor
akselerometer  difungsikan untwk melakukan pengukuran
tingkat kemiringan pada mobil RC. Mengambil  data
pengukuran menggunakan sensor akselerometer akan diproses
untuk mengontrol pergeralffl dari wiper motor Arduino uno
dan sensor akselerometer vang digunakan ditunjukkan pada

CAMBAEE. Miring Arduine Uno dengan Sensor Akselerometer

Pada Gambar 5 diatas ini Wiring Arduino Uno dengan
Sensor Akselerometer pin VCC pada sensor akselerometer
dihubungkan ke pin VCC Arduino Uno. pin GND pada sensor
akselerometer dihubungkan ke pin GND Arduino Uno., pin
SCL pada sensor akselerometer dihubungkan ke pin A3
Arduino Uno dan pin SDA pada sensor akselerometer
dihubungkan ke pin Ad Arduino Uno.

3. Wiring Ardumo Uno dan Modul HC-12

Wiring Arduino Uno dan Modul HC-12 merupakan
pengkabelan antara Arduino dan HC-12 difungsikan untuk
mengirim sinyal data sensor akselerometer yang telah diproses
di arduino dikirimkan ke kursi kendah. Modul HC-12
digunakan sebagai Tramsmitter dan Receiver dari  sensor
accelerometer ke Arduino dan sebaliknya. dikarenakan posisi
kedua alat vang terpisah. Wiring Arduino Uno dan Modul HC-
12 yang digunakan ditunjukkan pada Gambar 6.

Gambar 6. Wirimg Arduino Uno dengan Modul HC-12

Pada Gambar 6. diatas ini Wiring Arduine Uno dengan
Modul HC-12 pin VCC pada Modul HC-12 dihubungkan ke
pin VCC Arduino Uno, pin GND pada Modul HC-12
dihubungkan ke pin GND Arduino Uno, pin RXD pada sensor
akselerometer dibubungkan ke pin 11 Arduino Uno sebagai
penerima dan pin TXD pada Modul HC-12 dihubungkan ke
pin 10 Arduino Uno sebagai pengirim.

4. Wiring Ardwine Uno dan Driver Motor DC

Wiring arduino dan Driver Motor DC  merupakan
pengkabelan antara adruino dan Driver Motor DC vang
difungsikan untuk menggerakan sistem 2 DOF simulator

kontrol sistem 2 DOF pada mobil RC. Pergerakan wiper moltor
disesuaikan dari sensor akselerometer yang menghasilkan
gerakan Pitch dan Roll dan diproses oleh arduino sesuai
dengan program vang telah diinput sehingga pergerakan wiper
motor 2 DOF disesuaikan dengan kemiringan sensor Wiring
Arduino Uno dengan Driver Motor DC yang digunakan
akselerometer vang dipasang pada mohil RC. ditunjukkan
pada Gambar 7.

Gambar 7. Wiring Arduino Uno dengan Driver Motor DC

Pada Gambar 7. diatas ini Wiring Arduino Uno dengan
Driver Motor DC pin VCC pada Driver Motor DC r
dihubungkan ke pin VCC Arduino Uno. pin GND  pada
Driver Motor DC dihubungkan ke pin GND Arduino Uno. pin
7 dan pin 8 pada Driver Motor DC dihubungkan ke pin 2
Arduino Uno sebagai Motor 1. pin 4 dan pin 9 pada Driver
Motor DC dihubungkan ke pin 3 pada Arduino Uno scbagai
Motor 2. pin 5 dan pin 6 pada Driver Motor DC ke pin 9 pada
Arduino Uno sebagai PWM, pin A0 dan Al pada Arduino
Uno ke potensiometer sebagai pembaca sudut putaran motor
DC. pin Al dan Bl pada Driver Motor DC ke Motor Hiper 1
dan pin A2 dan B2 pada Driver Motor DC ke Motor ¥iper 2.
pin Positif dan Negatif pada Driver Motor DC dihubungkan
ke power supply untuk tegangannya. y
D. . Perancangan Sofiware

Perancangan perangkat lunak untuk mengatur cara kerja
kontrol sistem 2 DOF mobil RC simulator. proses dilakukan
dengan cara mengukur tingkat kemiringan pada mobil RC
kemudian nilai vang diperoleh. digunakan sebagai sinval
penggerak pada wiper motor dikursi kendali. Terdapat dua
sistem yang pertama sistem pada Mobil RC dan kedua sistem
pada Kursi Kendali. Flowchari pada Mobil RC dapat dilihat
pada Gambar 8. dan flowchart pada Kursi Kendali dapat
dilihat pada Gambar 9.
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Gambar 8, Flowehar pada Mobil RC
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Pada Gambar 8. flowchart pada Mobil RC dimulai
masuk inisialisai tahap penamaan pin-pin yvang digunakan
setelah itu cek sensor akselerometer masuk ke kirim data Roll
dan Pitch via modul HC-12 dilanjutkan ke alat dimatikan jika
tidak ada data vang masuk maka program akan mengulangi
proses dari awal dan jika ada data yang masuk maka program
terschut mengirimkan data ke kursi kendali setelah itw
dimatikan selesal,
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Gumbar 9. Flowchart pada Kursi Kendali

Padar Gambar 9. flowchart pada kursi kendali dimulai
masuk inisialisai tahap penamaan pin-pin yang digunakan
setelah itu cek kiriman data dari mobil RC apakah ada data
masuk jika ndak mengulangi proses dari awal, jika iya akan
memproses data rell dan pitch menggunakkan kontrol PID
setelah it sesuaikan posisi kemiringan kursi dengan data roll
dan picth dari mobil RC, dilanjutkan ke alat dimatikan jika
tidak maka program akan mengulangi proses dari awal dan
Jika iya program dimatikan selesai. Kontrol PID vyang
diaplikasikan pada alat yang dirancang menggunakan rumus
vang ditunjukkan dibawah ini.

Output ) 2.0

Dimana nilai e adalah error yang mempakan selisih

antara nilai se/ poimi dengan nilai saat imi. [mpul yang
digunakan dalam penelitian im adalah kemiringan sudut.

I, HASIL DAN ANALISA

A, Hasil Penguijian Sensor Akselerometer

Sensor akselerometer MPUG0O30  berfungsi  sebagai
sensor untuk mendetcksi suatu sudut pada Mobil Remote
Control (RC). Sensor ini digunakan untuk mendeteksi sudut

picth dan rell. Rangkaian pengujian sensor akselerometer
ditunjukkan pada Gambar 10. berikut.

Gambuar 10, Rungkaian Pengujion Sensor Aksel Pada Arduino Uno

Pada Gambar 10. diatas ini menunjukkan rangkaian
sensor akselerometer pada Arduino Uno di Mobil RC.

Pada Mobil RC didapatkan nilai roll dan picth di serial
monitor vang ditunjukkan pada Gambar 11, sebagai berikut,

(A) (B)
Gambar 11, Sudut sensor akselerometer (A) pada Serfol Monitor (B)

Pada Gambar 11. diatas menunjukkan  sudut
akselerometer dalam kondisi datar dan di serial monitor nilai
picth disebelah kiri dan roll disebelah kanan adalah 0. Hasil
pengujian Sensor Akselerometer akan diberikan pada Tabel 1.
dibawah ini yang diambil dari pengujian seperti pada gambar
Gambar 1. berikut.

Dari Tabel 1. diatas mi di ketahui bahwa setiap masing-
masing sumbu menghasilkan nilai yang berbeda yang
dikonversi menjadi bentuk sudut di sudut bu x
mempengaruhi nilai ro// sedangkan sudut sumbu y pada mobil
re mempengaruhi sudut pitch. Pitch dan Roll adalah dua
sumbu vang saling berkaitan sehingga ketika melakukan
perubahan sudut pada sumbu x maka terdapat sedikit
perubahan pada sumbu pitch. sudut kemiringan roll dan pirch
menghasilkan nilai error terkecil - 10% dan terbesar 10%.

Tabel 1. Tahel Hasil Peng Sensor Aksel

M Sudit Maobal RC Sudut Ervor Sudut Error
Rall Raoll Faselr Pisch
T Swhi G "Ry [ .
2 Nl 10 Sum X L [ -
3 Sudut 10" Sumbu X 1w L -
4 Rudw W Somby X L1y SN Y 4
] St 20 Suimbu X W 1.5% T
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e T Mhal RC Nadot Ve Sadat Frror
Roll Roll Farch Pisch
3 S Y Sembn X LDy E L3 -
7 Sudut (07 Smmbs X & Lita e -
E Sudut 70" Sambe X - pAZ 15
L S B0 Swenba X ™ 2% L
i Sunchust 07 Somibe X wr LI n*
14 Sudet -1 Sumbe X a [T B L o
{F4 Siadut -2 Sumba X -2 -5% T
13 Sadut -3 Sumbu X 31" e I
14 Sudut -4 Sumby X -3 2.5% r
1% Saucht -3 Sunibe X ¥ o r
b Sad 60" Sumbu X &1 L% e -
” Sodud - TO" Swmba X A 1A% >
15 Snde S Samba X S 1.25% -7
W Sobut <N Smmb X & L - -
E Sodus H° Sembe Y r " LY
L Sudut 27 Sumba ¥ " s By
n Sudut 25" Sunbe ¥ L £ ~1.3%
n Sischat £07 Swmuba ¥ =1 fin -1.5%
2 Sudm S Sumba Y f° o b
25 Sindut 60 Samba ¥ Ly [y (X
26 Sodut 7" Sumba Y s " -142%
Fod Sdut BF Sumbe ¥ L ™ 129
b Sudur W Sumbe Y nr 7 L L
b ) Suchut B0 Sumbm Y " “F {EL)
w Sandut 74" Samba ¥ r - 5
At Sapchon 85" Sunimibris ¥ xr -2 L
3z Sandut - HF Sumbe ¥ - 3 1%
33 Sudus 207 Sumbe ¥ r 55* b
£ Suchst W1 Sambu ¥ i -5 6%
LI Supdt 4 Sumitw ¥ w b 1A%
6 Sudut -390 Sumbe ¥ -3 i =1.25%
a7 Sasdin ¥ Samb ¥ - v 3%
£ Y Sudt -7 Sumba Y Lo n =10%
» Sudet B Surabe ¥ " ar Ay
a0 Sudw 4 Sumbe ¥ " - 3%

Pada grafik roll dan pitch dibawah im pengujian sensor

akselerometer

disesvaikan

ditunjukkan pada Gambar

berikut.

dan

data

Tabel

1

yang

12. dan Gambar 34. scbagai

ROLL

| 200

Gambar 12. Nilai Roll Pada Grafik

1.2.3.45 6 7 89

Pada Gambar 12. diatas imi nilai rofl pada grafik

pengujian  sensor akselerometer bahwa sumbu  roll
menghasilkan nilai 89” sampai dengan -89°.
PITCH
——FTCH

1213 1413 15 17 18

EabASoxEB8E

Gambar 13. Nilai Pitch pada Grafik

Pada Gambar 13. diatas ini nilai pitch pada grafik
pengujian  sensor  akselerometer bahwa sumbu  pitch
menghasilkan nilai 87 sampai dengan -87°.

B. Hasil 17
Pengujian’ Diiver Motor DC dilakukan untuk menguji
pengendalian Motor DC  menggunakan Arduino  Uno.
Kemampuan Driver Motor DC dapat mengendalikan Motor
DC dengan beban maksimum 30 ampere. Rangkaian
pengujian driver Motor DC ditunjukkan pada Gambar 14.

sambar 14, Rangkatan Pengujian Driver Motor DC

Pada Gambar 14. diatas ini menunjukkan rangkaian
pengujian pada Driver Motor DC di Kursi Kendali.
Pada hasil pengujian Driver Motor DC akan diberikan

dibawah ini.

Tabel 2 Hasil Pangujicn Driver Motor DC

Logika pin

Logka pin Logika pin Respon Tegangan Aris
MPWM Min | Mm 2 Chupat Volt) (Ampere)
{Drver {Dviver (Dnver {Muotor
Miotor D) Muotce D) Motor DC) ey
1 ] o Magu 11,79 3036
1 0 1 Mundur 174 3,750
1 1 ] Berhenti 0,00 0,00
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Pada Tabel 2. hasil pengujian driver motor Motor PWM
bernilai 1, Motor input 1 bemilai 1 dan Motor imput 2 bemilai
0 yang menghasilkan respon oufpui gerakan motor DC maju
dengan tegangan 11,79 I'olt dan arus 3,936 Ampere. Motor
PWM berilai 1. Motor mput 1 bernilai 0 dan Motor input 2
bernilai 1 yang menghasilkan respon outpt gerakan motor
DC mundur dengan tegangan 11.74 Tolt dan ams 3.750
Ampere. Motor PWM bermilai 1, Motor inpus | bernilai | dan
Motor input 2 bemilmi | yang menghasilkan respon oniput
motor DC berhenti. Hal ini membuktikan bahwa Driver Motor
DC bisa dikendalikan dengan Arduino.

C. Hasil Pengujian Komunikasi HC-12

Pengujian komunikasi HC-12 dilakukan untuk menguji
komunikasi wireless antara Arduino yang ada di Mobil RC
dan kursi kendali modul HC-12 bekerja pada tegangan 5v dan
pengendaliannya menggunakan komunikasi serial dengan pin
RX dan pin TX. Rangkaian pengujian HC-12 pada Kursi
Kendali dan Mobil RC ditunjukkan pada Gambar 15, dibawah
ni.

r—————
Gambar 15, Modu! HC-12 Pada Kursi Kendali (A) dan Mobil RC (B)

Pada Gambar 15, diatas ini modul HC-12 bisa mengirim
data dari mobil RC dan menerima data pada kursi kendali.

Pada Mobil RC dan Kursi Kend§&#lidapatkan hasil yang
dapat dilihat pada serial monitor vang ditunjukkan pada
Gambar 16. berikit.

Cambar 16, Haxil pengujion komunikasi HC-12 pada Serial Mondior

Pengujian komunikasi antara Arduino pada Mobil RC
dan kursi kendali telah bekerjn dengan baik menggunakan
modul HC-12 wvia Radio Frekuensi dibuktikan dengan

penerimaan data “test” yang dikirim dari Arduino Mobil RC

pada Serial Moniior,
Pada hasil pengujian j§ k 1-iL 12 dl mobil RC dan di
kursi kendali akan diberikan | awah ini

Jarak {meter) Dats Dikinm

Ho
i 1 Diterima
2 20 Daterima
3 n Dhiterymia
4 40 Dhiterinia
- 5 Iiterima
[ ol [hienma
¥ T Diterima
L] B0 Interimn
9 ) Diterima
1 LLLH] Diterima
1] 1 Datervma
12 120 hnterinm
14 130 Diterima
1% 40 Diterima
16 150 Diterima
17 160 Dhiteryma
1] 170 Editerima
19 180 Diterima
20 190 Diterims
2 200 Diterima
2 210 Tidak DNierima

Pada Tabel 3. diatas ini jarak HC-12 di mobil RC dan di
I\urst kendali dengan kefiatan se luh dldaj:mtkaﬂ hasil
200 meter dat dikirim  telah! diterima

Sl jarak dari mobil RC ke kursi

kendali melewati 200 meter data vang dikirim tidak diterima
oleh HC-12.

D. Hasil Pengufian Keseluruhan

Pengujian  keseluruban  merupakan  penggabungan
keseluruban komponen vaitu pada mobil RC: Arduino Uno.
Modul HC-12 dan Sensor Akselerometer. Sedangkan pada
Kursi Kendali: Motor Wiper, Potensiometer. Arduino Uno,
Driver Motor DC, Power Supply, Sensor Akselerometer,
Modul HC-12 dan Steering Wheel  Adapun rangkaian
pengujian keseluruhan ditunjukkan pada 17.
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Pada Gambar 17. diatas ini menunjukkan rangkaian
pengujian keseluruhan dari mobil re sampai kursi kendali.

Hasil pengujian keseluruhan didapatkan nilai roll dan
picth pada mobil rc dan kursi kendali vang didapat dari serial
monitor yang ditunjukkan pada Gambar 18. scbagai berikut.

\) (B
Gambar 18. Hasil Pengujion Kesclurahan Pada Serial Monitor pada mohil
RC {A) dan Serial Monitor Pada Kurs: Kendali (B)

Pada Gambar 18. diatas PRC sebagai pitch mobil RC,
RRC sebagai roll mobil RC, PK sebagai piteh kursi kendali
dan RK sebagm roll kursi kendali. Pengambilan data vang
dilakukan * pada Gambar 4.11. kondisi mobil RC vang
dimiringkan ke belakang dimana pada kondisi normal atau
datar nilai dari rell dan pirch mendekati nilai 0. Sedangkan
pada pengambilan data di Gambar 4.11. nilai pitch pada
Mobil RC 0" dan roll pada Mobil RC 3", artinya nilai 0"
adalah datar dan 3" adalah kondisi miring kekanan sebanyak
3". Sedangkan pada pengambilan data di Gambar 4.11. nilai
pitch kursi kendali 0" dan roll kursi kendali 3°. artinya nilai 3°
adalah miring kekanan sebanvak 3" dan 0 adalah kondisi
datar.

Hasil
kendali akan difun

jian eseluruhan pada mobil RC dan kursi
14. berikut:

m 4. Tabd MMM Kescluruhan Mobil RC dan Kursi Kendali
Ner Mubal RC Kurst Kedah Milas Error
Fitch Rl Puch Rolf Pitch Roll
I i 3 [ : o Teduk terdefins e
2 o 4" o 4" Trdak terdefingsi oy
i & 4 £ -<* s "%
4 W £ 2 " Tedak terdefinis g
5 3" -° 4 = 2333 2%
6 -2 . o - 6" (L 14.2%
7 T -3 ¥ -4 28.5% -33.3%
] ¥ 4 3 = 25% [
9 2* & o - 1P 0%
L1} -1" 5 i 4 200P s 20%

Pada Tabel 4. diatas diketahui bahwa nilai dan piteh dan
roll di Mobil RC dan Kursi Kendali adalah sama vang artinya
sudut  kemiringan kursi kendali telah mengikuti sudut
kemiringan dari Mobil RC dengan menggunakan metode PID
dimna inputan proses vaitu selisth sudut antara sudut mobil
RC berupa pitch dan roll dengan sudut kursi kendali berupa
pitch dan roll. Sedangkan owpur PID berupa nilai PWM untuk
mengatur kecepatan motor penggerak kursi kendali,

IV. KESIMPULAN

Berdasarkan pengujian dan analisa maka ditarik beberapa
kesimpulan antara lan-
1. Pengendalian kecepatan motor

f gcratkan Ledcpan ¢ | kebelakang serta mﬂ
Lel.a.nan dnn kekiri di an dari sudut Kemi
' i dan  ketepalan sudut kursi
dlpel’lﬂ.al"l.lhl oleh l\eoepalan motor DC (Motor Wiper).
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