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ABSTRAK 

 Motor DC merupakan motor yang sering digunakan dalam teknologi di masa 

sekarang. Motor DC banyak kita jumpai di rumah tangga maupun di sebuah 

perindustrian.Motor DC memilki respon yang cepat tetapi dalam mengontrol 

kecepatan putarannya masih sulit dikontrol dan masih terjadi error steady state. Dari 

hal itu pada penelitian kali ini dilakukan sebuah penelitian yang bisa mengontrol 

kecepatan putaran motor dc tersebut. Dalam hal pengontrolan kecepatan putaran 

motor dc tersebut menggunakan kontrol PID. Dengan bantuan Arduino Uno sebagai 

media untuk membantu menjaga kontrol PID.Pada penelitian kali ini metode PID 

yang digunakan adalah metode trial and error. Dimana melakukan pencarian dengan 

memasukan nilai Kp, Ki, dan Kd satu persatu. Penelitian kali ini didapatkan nilai Kp 

6, Ki 0.1, dan Kd 2. Setelah mendapatkan nilai Kp, Ki, dan Kd, selanjutnya peneliti 

melakukan percobaan dengan RPM yang berbeda. Pertama 1700 RPM, kedua 2000 

RPM dan yang ketiga 2000 RPM dengan diberi hambatan. Pada percobaan di 1700 

RPM didapatkan RPM rata – rata sebesar 1706 RPM dengan  Error Steady State kecil 

yaitu 0.3%. Pada percobaan 2000 RPM didapatakan RPM rata – rata yang didapat 

sebesar 2002 RPM dengan Error Steady State juga kecil yaitu 0.1%. Pada percobaan 

2000 RPM dengan diberi gangguan, menunjukkan hasil yang bagus dimana saat 

gangguan dilepaskan maka grafik kembali menuju setpoint awal yaitu 2000 RPM. 

Hal ini menunjukkan dengan nilai Kp, Ki, dan Kd tersebut berhasil mengontrol 

kecepatan putaran motor dc. 

 

Kata kunci :Motor DC, Arduino, Kontrol PID, Kecepatan Putaran. 
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ABSTRACT 

DC motor is a motor that is often used in technology today. We find many DC 

motors in the household or in an industry. DC motor has a fast response but in 

controlling the rotation speed is still difficult to control and there is still a steady state 

error. From this, in this study conducted a study that could control the rotation speed 

of the dc motor. In the case of controlling the rotation speed of the dc motor using the 

PID control. With the help of Arduino Uno as a medium to help maintain PID 

control. In this study the PID method used is a trial and error method. Where to 

search by entering the value of Kp, Ki, and Kd one by one. The present study found 

Kp value of 6, Ki 0.1, and Kd 2. After obtaining Kp, Ki, and Kd values, the 

researchers then conducted experiments with different RPM. First 1700 RPM, second 

2000 RPM and the third 2000 RPM with obstacles. In the 1700 RPM experiment an 

average RPM of 1706 RPM was obtained with a small Steady State Error of 0.3%. In 

the 2000 RPM experiment, the average RPM obtained was 2002 RPM with a Steady 

State Error which was also small at 0.1%. In the 2000 RPM experiment with 

disturbance, it showed good results where when the disturbance was released the 

graph returned to the initial setpoint of 2000 RPM. This shows that the values of Kp, 

Ki, and Kd succeed in controlling the rotation speed of the dc motor. 

  

Keywords: DC motor, Arduino, PID control, rotation speed. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Dalam kehidupan di zaman era modern yang canggih sekarang, kita tidak 

dapat memungkiri lagi kebutuhan atas adanya listrik dalam hidup kita.Bagaimana 

tidak semua peralatan sekarang yang ada di sekitar kita memerlukan 

listrik.Contoh sederhana adalah lampu, handphone, dan masih banyak 

lagi.Sehingga kebutuhan energy listrik tadi menjadi kebutuhan primer yang kita 

perlukan Energi listrik yang kita butuhkan tadi bisa kita dapatkan melalui 

beberapa hal.Salah satunya adalah mesin listrik.Mesin listrik merupakan 

perangkat yang merubah energy mekanik menjadi energi listrik ataupun 

sebaliknya.Pada mesin listrik terdapat beberapa contoh salah satunya adalah 

motor dc .Pada era sekarang manusia membutuhkan motor listrik.Pada 

aplikasinya bisa kita temukan pada berbagai tempat. Contohnya di beberapa alat 

rumah tangga, industry, dan alat elektronik lainnya.[1] 

Motor listrik memiliki banyak jenis, salah satunya adalah motor arus searah 

atau bisa disebut juga dengan motor dc. Motor dc telah lama dikenal ketika teori 

tentang gaya Lorentz dan induksi elektromagnetik ditemukan. Motor dc 

merupakan penggerak yang sering digunakan dan banyak dijumpai dalam 

teknologi pengkontrolan sebuah alat. Teknologi kontrol tersebut bisa kita 

temukan di beberapa industri besar maupun kecil dan juga dalam bidang rumah 

tangga. Motor DC pada aslinya sulit untuk bisa mengatur kecepatannya 

dikarenakan laju yang tidak stabil atau tidak konstan. Motor dc memilki respon 

yang cepat tetapi, masih memiliki error steady state.  

Error Steady State merupakan suatu keadaan dimana ketika kecepatan 

sudah dalam keadaan stabil atau tetap, tetapi secara tiba – tiba terjadi penurunan 
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atau kenaikan  kecepatan putaran . Sehingga membuat keadaan yang semula 

stabil menjadi berkurang. Pada penelitian sebelumnya yang dilakukan oleh 

Muhammad Faishol Arif, error steady state yang didapatkan yaitu sebesar 50%. 

Dan pada penelitian yang dilakukan oleh Junus Marasi Nainggolan dimana pada 

penelitian tersebut mendapatkan error steady state sebesar 1,9%, 4,7%, 1,3 %, 

4,76% dan 2,7%.  Dikarenakan motor dc masih memiliki error steady state tadi 

dibutuhkanlah suatu pengendalian yang bisa dengan tepat dan cepat merespon 

motor dc. Sistem kontrol yang diharapkan itu adalah sistem kontrol PID. [2] 

PID merupakan sistem kontrol yang mudah dan memilki biaya yang cukup 

rendah untuk diterapkan.Dalam penelitian ini juga menerapkan sistem kontrol 

PID pada sistem arduino pada mikrokontrolernya. Arduino merupakan sistem 

yang memilki pengaturan yang bagus dalam mengatur kecepatan motor dan juga 

akan menjaga kecepatan motor dc pada posisi kecepatan walaupun diberikan 

beban.. Berdasarkan hal tersebut maka dalam penelitian kali ini akan membahas 

tentang kontrol kecepatan motor dc yang ada dengan basis arduino.[3] 

Pada penelitian sebelumnya yaitu pada penelitian dari M. Faishol tersebut 

menggunakan jenis driver motornya berbeda dengan yang dilakukan pada 

penelitian kali ini. Dan juga jenis arduino yang digunakan juga berbeda yaitu 

menggunakan  arduino Mega2560. Maka dari itu penulis tertarik untuk 

membahas mengenai Kontrol Kecepatan Putaran Motor DC dengan Basis 

Arduino 

1.2 Perumusan Masalah 

Adapun masalah yang akan dibahas pada penelitian kali ini yaitu disebabkan 

motor dc yang memiliki kekurangan dalam mengendalikan kecepatan putarannya 

sehingga dibutuhkan suatu kontrol yang bisa mengendalikan kecepatan putaran 

tersebut.  
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1.3 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penulisan ini adalah sebagai berikut : 

1. Merancang dan membuat kontrol kecepatan putaran motor dc berbasis 

arduino. 

2. Mengetahui bagaimana kontrol kecepatan putaran motor dc berbasis arduino 

ini berjalan dengan lancar atau tidak. 

3. Mendapatkan hasil yang maksimal dalam mengatur kecepatan putaran motor 

dc dengan arduino  

1.4 Batasan Masalah 

Berdasarkan permasalahan pada latar belakang tersebut maka peneliti akan 

membatasi beberapa hal agar pembahsan lebih terarah terhadap pokok 

permasalahan yang akan dibahas yaitu sebagai berikut : 

1. Sistem kontrol yang digunakan dalam penelitian ini menggunakan kontrol 

PID. 

2. Arduino Uno sebagai media dalam mengatur kecepatan putaran motor dan 

akan menjaga kecepatan motor tersebut. 

 

1.5 Sistematika Penulisan 

Pembahasan Tugas Akhir ini secara garis besar tersusun dari 5 (lima) bab, 

yaitu diuraikan sebagai berikut: 

BAB  I.   PENDAHULUAN 

 Bab ini merupakan pendahuluan yang berisi tentang latar belakang, rumusan 

masalah, ruang lingkup penelitian, tujuan penulisan, dan sistematika penulisan. 
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BAB II.   TINJAUAN PUSTAKA 

 Bab ini berisi tentang dasar teori yang berhubungan dengan penelitian yang 

akan dibahas. Dalam hal ini, menjelaskan tentang pengertian dan hal-hal yang 

berkenaan dengan hal umum motor dc, prinsip kerja motor dc, konstruksi motor dc, 

kontrol, dan Arduino. 

BAB III.   METODELOGI PENELITIAN 

 Bab ini membahas tentang metode penelitian, waktu dan tempat penelitian, 

spesifikasi alat, dan diagram alur penelitian. 

BAB IV.HASIL DAN ANALISA 

 Pada bab ini berisi mengenai data yang didapat , menganalisa hasil dari 

penelitian dan perhitungan. 

BAB V. KESIMPULAN DAN SARAN 

 Pada bab ini berisi mengenai kesimpulan dan apa yang didapat dari penelitian 

yang dilakukan oleh penulis. Pada penutup bab ini juga diberikan saran yang 

sekiranya dapat bermanfaat untuk pengembangan penelitian berikutnya. 
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