
Trainer Pengaturan Kecepatan Motor DC Berbasis 

Mikrokontroller Arduino UNO 

 

TUGASAKHIR 
 

 

Diajukan sebagai salah satu persyaratan 

Guna menyelesaikan program studi Teknik Elektro Industri 

 

 

 

 

Oleh: 

ANGGI JUNIARISKA PUTRA 

NIM: 14485/2009 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO INDUSTRI (D4) 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS NEGERI PADANG 

2017 



 



 



 



i 
 

ABSTRAK 

Anggi Juniariska Putra(14485)  : Trainer  Pengaturan Kecepatan 

Motor DC Berbasis 

Mikrokontroller Arduino   

 

Pembimbing    :   1. Drs. H. Aswardi, M.T 

       2. Habibullah, S.Pd, M.T 

 

Motor merupakan sebuah perangkat elektro magnetik yang mengubah 

energi listrik menjadi energi mekanik Dalam industri motor merupakan suatu hal  

yang penting bahkan motor disebut “kuda kerja” nya industri. Namun kelemahan 

yang didapat dari perancang tugas akhir yang sebelumnya ditemukan yaitu ketika 

dilakukan pengujian trainer ini set point yang dimasukkan kadang tidak sesuai 

dengan putaran yang terjadi kenyataannya kecepatan motor akan mendapat 

perubahan beban Untuk beberapa penggunaan tertentu kecepatan motor 

diharapkan memiliki suatu kecepatan yang konstan, supaya semua hasil yang 

diinginkan tercapai. Oleh sebab itu diperlukan suatu cara yang dapat mengontrol 

kecepatan putar motor dengan baik agar motor tersebut dapat bekerja dengan 

efektif tanpa harus terjadinya perubahan kecepatan motor pengendalian beban 

berubah. 

Prinsip kerja dari trainer ini adalah pengaturan motor DC penguat terpisah 

diatur dengan teknik PWM dan PWM dibangkitkan melalui mikrokontroler, 

dimana PWM berfungsi untuk mengatur switching pada mosfet. PWM yang 

dibangkitkan oleh mikrokontroler menjadi input bagi mosfet dengan mengatur 

besar kecilnya duty cycle yang disesuaikan dengan program yang dimasukkan dan 

akan mempengaruhi tegangan sumber. Perancangan dan sistem ini memerlukan 

beberapa komponen utama, yaitu sensor tegangan, Rangkaian Catu daya, 

Mikrokontroler arduino, Motor DC, mosfet, keypad dan LCD.  

Pada saat pengujian alat, trainer ini memvariabelkan putaran motor DC 

dari putaran minimum 500 Rpm sampai putaran maksimum 3000 Rpm dengan 

mengatur tegangan sumber yang masuk ke motor.Kecepatan ini diatur oleh 

besarnya duty cycle yang dihasilkan oleh mikrokontroller dengan metoda PWM, 

semakin besar lebar pulsa, maka semakin besar tegangan yang dkeluarkan, dan ini 

mempengaruhi kecepatan motor. 

 

Kata Kunci : Mikrokontroler Arduino, Motor DC, mosfet, keypad, LCD 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Motor merupakan sebuah perangkat elektro magnetis yang mengubah 

energi listrik menjadi energi mekanik. Energi inilah yang digunakan untuk 

berbagai keperluan, misalnya menggerakkan pompa, menggerakkan 

kompresor, pemindah tenaga dan lain-lain. Motor juga banyak digunakan 

untuk keperluan rumah seperti menggerakkan mixer, bor listrik, kipas angin 

dan sebagainya. Dalam industri motor merupakan suatu hal yang penting, 

bahkan motor disebut “kuda kerja” nya industri sebab diperkirakan bahwa 

motor-motor menggunakan total sekitar 70% beban listrik di industri. Dengan 

kata lain motor listrik memiliki peranan yang penting dalam kehidupan 

manusia sehari-hari. 

Teknologi yang berkembang pada saat ini adalah pengontrolan sebuah 

sistem dengan menggunakan komponen kecil berupa komponen kecil yang 

diolah dengan menggunakan perintah-perintah dalam bentuk bahasa 

pemrograman. Suyono (2009) mengatakan: 

Mikrokontroler sebagai teknologi baru yaitu teknologi semi 

konduktor kehadirannya sangat membantu perkembangan dunia 

elektronika. Dengan arsitektur yang praktis tetapi memuat banyak 

kandungan transistor yang terintegrasi, sehingga mendukung 

dibuatnya rangkaian elektronika yang lebih portable. 

 

Pada perancangan tugas akhir dari sebelumnya yaitu „Pembuatan 

trainer kendali kecepatan motor DC menggunakan mikrokontroler Arduino‟, 

memiliki kelebihan yaitu dapat digunakan untuk pengaturan kecepatan motor 
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DC berdaya besar, sedangkan kelemahan yang ditemukan pada perancangan 

ini yaitu, ketika dilakukan pengujian trainer ini set point yang dimasukkan 

kadang tidak sesuai dengan putaran yang terjadi, karena banyaknya 

menggunakan kapasitor pada rangkaian. 

Namun pada kenyataannya kecepatan motor akan menjadi menurun 

apabila motor mendapat perubahan beban. Untuk beberapa penggunaan 

tertentu kecepatan motor diharapkan memiliki suatu kecepatan yang konstan, 

supaya semua hasil yang diinginkan tercapai. Oleh sebab itu diperlukan suatu 

cara yang dapat mengontrol kecepatan putar motor dengan baik agar motor 

tersebut dapat bekerja dengan efektif tanpa harus terjadinya perubahan 

kecepatan motor pengendalian beban berubah. 

Berdasarkan pertimbangan diatas, maka dibuatlah suatu perancangan 

alat pengatur kecepatan putar motor berbasis Mikrokontroller Arduino. Alat 

ini akan mengukur dan mengontrol kecepatan putar supaya tetap stabil dan 

sesuai dengan kecepatan yang diinginkan walaupun motor tersebut 

mendapatkan pembebanan yang signifikan. Kecepatan motor yang 

dibutuhkan dapat di inputkan melalui keypad yang disediakan pada alat 

tersebut, dan hasil pengukuran ditampilkan pada display, sehingga alat mudah 

digunakan serta mudah untuk dipindah tempatkan. 

Dengan demikian diharapkan penelitian ini dapat bermanfaat, karena 

akhir dari penelitian ini nantinya akan menghasilkan suatu alat pengukuran 

dan pengontrolan motor DCyang dapat dikontrol dengan baik dan bekerja 

secara otomatis. 
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Pada mata kuliah Mesin listrik ini jumlah mahasiswa yang pratikum 

dilakukan tidak berjalan dengan sempurna karena keterbatasan alat yang ada 

di labor. Alat yang ada dilabor belum menggunakan mikrokontroller Arduino 

sebagai pengontrolan dari kecepatan kendali motor, untuk itu penulis 

bermaksud membuat trainer kendali kecepatan putar motor DC close loop 

yang menggunakan mikrokontroller. Tugas akhir ini juga membandingkan 

hasil alat yang dibuat dengan alat yang sudah ada dilabor, sehingga alat yang 

dibuat penulis layak dijadikan trainer pratikum dilaboratorium Konversi 

Energi Listrik Universitas Negeri Padang. Dalam penelitian ini pengaturan 

kendali kecepatan motor menggunakan mikrokontroller arduino. 

Mikrokontroller termasuk mikrokontroller AVR buatan Atmel. 

Keunggulannya dapat dibandingkan dengan mikrokontroller lainnya yang 

memiliki kecepatan eksekusi program yang lebih cepat, selain itu 

mikrokontroller AVR memiliki fitur lengkap seperti ADC internal, EEPROM 

internal, timer/counter, watchdog timer, PWM, port I/O, komunikasi serial, 

komparator dan lain-lain (Andrianto, Heri, 2008:2). 

Banyak penelitian yang dilakukan untuk pengaturan kecepatan motor 

DC menggunakan mikrokontroller. Namun penelitian yang dilakukan masih 

dengan motor DC berdaya kecil saja. Sehingga hasil penelitian belum 

mendekati keadaan sebenarnya, misalnya untuk mengaplikasikan 

laboratorium konversi energi listrik Teknik Elektro Universitas Negeri 

Padang dan belum mendekati aplikasi di industri yang menggunakan motor 

berdaya besar. 
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Untuk itu dalam tugas akhir ini penulis akan menguraikan proses 

kendali kecepatan motor DC dengan mengatur tegangan sumber yang masuk 

ke motor dengan mengatur swiching Mosfet menggun akan teknik PWM 

yang dibangkitkan oleh mikrokontroler, maka dalam tugas akhir ini penulis 

akan membuat suatu “Trainer Kecepatan Motor DC Berbasis 

Mikrokontroler Arduino UNO” 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan identifikasi masalah yang telah diuraikan, terdapat beberapa 

masalah yang perlu diidentifikasi, antara lain: 

1. Motor akan menjadi menurun apabila motor mendapat perubahan 

pembebanan.  

2. Alat yang ada dilabor belum ada yang menggunakan mikro kontroller arduino 

sebagai pengontrolan dari kecepatan kendali motor DC. 

C. Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah yang penulis kemukakan penelitian ini adalah:  

1. Pengaturan kendali kecepatan motor DC dengan mengatur tegangan 

sumber. 

2. Teknik pengaturan kecepatan motor DC dikendlikan dengan metoda 

PWM yang dibangkitkan oleh mikrokontroler Arduino. 

3. Tugas akhir ini dibuat dalam bentuk trainer untuk latihan pratikum. 
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D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah maka penulis 

merumuskan permasalahan pada tugas akhir ini bagaimana mendesain trainer 

kecepatan motor DC berbasis mikrokontroler Arduino close loop. 

E. Tujuan 

Tujuan yang akan dicapai oleh penulis dalam pembuatan tugas akhir ini 

yaitu: 

1. Merancang suatu alat yang dapat mengontrol kecepatan putar motor DC 

menggunakan mikrokontroler Arduino. 

2. Mengetahui hubungan antara kecepatan motor dengan tegangan yang 

digunakan motor dan mengetahui pengaruh respon dari alat terhadap 

perubahan kecepatan motor akibat pembebanan. 

F. Manfaat Penelitian 

Manfaat yang diharapkan dari penelitian ini adalah:  

1. Meningkatkan pengetahuan mengenai karakteristik motor DC, sensor 

kecepatan putar dan memperluas aplikasi mikrokontroler. 

2. Sebagai informasi dasar membangun sebuah insrumentasi yang mampu 

mengukur dan mengendalikan kecepatan putar motor DC. 

3. Dapat meningkatkan pengetahuan dan  mengetahui kegunaan-kegunaan 

terhadap alat yang dipakai dalam pembuatan trainer kendali kecepatan 

motor DC menggunakan mikrokontroler Arduino. 

4. Membuat suatu sistem yang diharapkan berguna untuk keperluan yang 

menggunakan motor.  
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BAB V 

KESIMPULAN 

 

Berdasakan perancangan, pengujian dan analisa yang telah dilakukan pada 

tugas akhir ini, dapat diambil kesimpulan dan saran sebagaiberikut : 

 

A. KESIMPULAN 

1. Pembuatan trainer pembelajaran ini bisa membantu mahasiswa Teknik 

Elektro Universitas Negeri Padang dalam melakukan pratikum, karena alat 

trainer ini tidak jauh berbeda dengan alat yang ada pada labor konversi energi 

listrik Universitas Negeri Padang.  

2. Pada saat pengujian alat, trainer ini memvariabelkan putaran motor DC dari 

putaran minimum 500 RPM sampai putaran maksimum 3000 RPM dengan 

mengatur tegangan sumber yang masuk ke motor. Kecepatan ini diatur oleh 

besarnya duty cycle yang dihasilkan oleh mikrokontroller dengan metoda 

PWM, semakin besar lebar pulsa, maka semakin besar tegangan yang 

dkeluarkan, dan ini mempengaruhi kecepatan motor. 

3. Berdasarkan hasil pembuatan alat pada tugas akhir ini, maka dapat 

disimpulkan bahwa hasil putaran motor lebih mendekati set point yang di 

inginkan. 
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B. SARAN 

1. Untuk mendapatkan daya keluaran yang besar pada Trainer kendali 

kecepatan motor ini, maka diperlukan pemilihan komponen yang lebih besar 

juga. 

2. Untuk sistem kendali yang lebih baik, gunakan komponen-komponen daya 

yang bernilai tinggi, supaya tidak terjadi kebobolan atau komponen yang 

hangus, karena kita menguji motor berdaya tinggi. 

Keterangan gambar : 

Pembuatan trainer ini dirancang berbentuk kubus atau box dengan 

menggunakan bahan aklirik. Bentuk box yang dibuat adalah berbentuk persegi 

panjang dengan ukuran sebagai berikut: 

Panjang box   = 45 cm 

Lebar box    = 25 cm 

Tinggi box   = 10 cm 
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