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ABSTRAK 

 

Ilham Maha Putra   : Trainer Kendali Kecepatan Motor DC 

Berbasis Mikrokontroller ATMega328 

14064001/2014  

 

Dosen Pembimbing : Dr. Muldi Yuhendri, S.Pd, MT 

 

Perancangan ini dibuat guna mengembangkan proyek akhir yang telah 

dibuat oleh Andi Kurniawan (2013) dengan judul “ Trainer PID Analog Untuk 

Mengatur Kecepatan Motor DC”. Karena menggunakan prinsip analog, kecepatan 

motor hanya mengacu kepada nilai yang diiputkan potensiometer saja, sedangkan 

untuk mengetahui nilai real dari kecepatan motor pada trainer harus dilakukan 

pengukuran lagi menggunakan alat ukur kecepatan motor digital. Oleh karena itu 

perlu adanya pengembangan model trainer sistem kendali yang lebih praktis 

dalam pengunaannya. Ada beberapa tujuan yang ingin dicapai pada perancangan 

ini yaitu, menerapkan teori mengenai PWM, Motor DC, dan Mikrokontroller 

dalam mengembangkan bentuk kendali kecepatan motor dari prinsip analog 

menjadi prinsip digital. 

 
Pada perancangan ini, input kecepatan motor menggunakan keypad  yang 

berfungsi untuk memberikan perintah ke mikrokontroller ATMega328 untuk 

menaikkan atau menurunkan kecepatan putaran motor dengan cara mengatur 

sinyal PWM (Pulse Width Modulation) yang nantinya akan dikirim ke driver 

motor (MOSFET). Sinyal PWM menggerakkan motor sesuai dengan besar atau 

kecilnya nilai PWM yang diberikan. Nilai kecepatan motor akan dibaca oleh 

sensor rotary encoder dalam satuan rpm dan ditampilkan oleh LCD, sehingga 

kecepatan motor dapat dimonitoring nilainya.  

Pada tahap pengujian, dilakukan sebanyak 5 kali percobaan pada setiap 

setpoint yang diinputkan. Ada 3 macam nilai inputan yang dilakukan percobaan 

yaitu 100 rpm, 200 rpm dan 300 rpm. Pada input 100 rpm, motor berputar pada 

kecepatan antara 97-103 rpm dengan tegangan sumber terukur antara 1,58 – 1,6V. 

Pada input 200 rpm, motor berputar pada kecepatan antara 194 – 205 rpm dengan 

tegangan sumber terukur antara 2,2 – 2,6V. Pada input 300 rpm, motor berputar 

pada kecepatan antara 298 - 307 rpm dengan tegangan sumber terukur antara 2,9 -

3,2V. Dari hasil pengujian tersebut dapat disimpulkan bahwa kendali kecepatan 

motor pada trainer telah mendekati setpoint yang diinputkan, dan hubungan antara 

nilai kecepatan motor berbanding lurus dengan tegangan sumber. 

Kata kunci: Motor DC, Keypad, Mikrokontroller ATMega328, PWM, MOSFET, 

Sensor Rotary Encoder, LCD. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar  Belakang 

Latar belakang proyek akhir ini bersumber dari jurnal proyek akhir yang di 

buat oleh Andi Kurniawan (2013) dengan judul “Perancangan Trainer PID 

Analog  untuk mengatur kecepatan putaran motor DC”. Trainer tersebut 

menggunakan potensiometer untuk mengatur kecepatan putaran motor. Karena 

menggunakan prinsip analog, nilai kecepatan motor hanya mengacu kepada nilai 

yang telah diinputkan pada potensiometer saja. Sedangkan untuk mengetahui 

nilai real dari kecepatan motor pada trainer harus dilakukan pengukuran lagi 

menggunakan alat ukur kecepatan motor digital.  

Oleh karena itu dalam proyek akhir ini penulis memiliki ide untuk 

mengembangkan model trainer sistem kendali motor DC dengan prinsip digital 

yang dapat mempermudah pengguna nantinya. Dengan prinsip digital ini, kita 

hanya tinggal menginputkan kecepatan motor sesuai dengan yang kita inginkan 

melalui keypad. Lalu sensor rotary encoder akan membaca nilai kecepatan 

putaran motor. Setelah itu nilai kecepatan motor akan ditampilkan melalui LCD, 

sehingga kecepatan motor lebih mudah di monitoring . Sistem kendali kecepatan 

motor pada trainer ini dirancang menggunakan metode pengaturan nilai PWM 

(Pulse Width Modulation).    

Dari latar belakang diatas, maka penulis ingin membuat suatu rancangan 
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proyek akhir dengan judul : “ Trainer Kendali Kecepatan Motor DC Berbasis 

Mikrokontroller ATMega328 ”. 

B. Batasan Masalah 

Dalam pembuatan proyek akhir ini perlu diberi suatu batasan, yaitu : 

1. Motor DC yang digunakan adalah motor DC 12 Volt, 24 Watt dengan 

kecepatan maksimum 300 rpm. 

2. Sistem kendali kecepatan motor menggunakan metode pengaturan nilai 

PWM (Pulse Width Modulation). 

3. Sistem perangkat menggunakan keypad sebagai input kecepatan referensi, 

LCD untuk monitoring kecepatan dan Mikrokontroller ATMega328 sebagai 

kontrol. 

C. Tujuan 

Tujuan dari proyek akhir ini adalah menerapkan teori mengenai PWM, 

motor DC dan Mikrokontoller dan mengaplikasikannya melalui pembuatan 

trainer kendali kecepatan motor ini. 

D. Manfaat 

Manfaat dari pembuatan proyek akhir ini adalah meningkatkan pengetahuan 

mengenai karakteristik motor DC, sensor kecepatan putaran dan aplikasi 

mikrokontroller dalam mengendalikan motor DC. 

 


