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 ABSTRAK 

 

Motor DC merupakan motor yang saai ini banyak digunakan untuk proses produksi 

dalam industri, karena mudah untuk diaplikasikan. Motor DC sering digunakan pada 

pemakaian yang memerlukan rentang kecepatan yang lebar. Selain itu, motor DC juga 

mempunyai kekurangan yaitu dalam hal pengaturan kecepatan dan besarnya saat putaran 

awal. Oleh karena itu untuk menekan tingginya overshot pada putaran awal motor perlu 

dilakukan pengaturan sehingga kecepatan motor sesuai dengan set poin yang diinginkan 

dengan risetime yang tinggi dan overshot yang lebih kecil. 

PID (Proportional Integral Derivative) merupakan salah satu  kontroler untuk 

mengatur kecepatan motor. Kontrol PID mempunyai kelebihan – kelebihan tertentu untuk 

mengatur putaran motor yaitu kontrol proporsional mempunyai kelebihan risetime yang 

cepat, kontrol integral mempunyai kelebihan untuk memperkecil error , dan kontrol 

derivative mempunyai kelebihan untuk  meredam overshot / undershot. Untuk itu agar 

dapat menghasilkan output dengan risetime yang tinggi dan error yang kecil kita dapat 

menggabungkan ketiga  kontrol tersebut. 

 

Kata kunci : motor DC, Proporsional, Integral, Derivative
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 ABSTRACT 

 

DC motor is a motor that currently used for industrial processes, because 

it’s easy to apply. DC motor are often used on applications that requires a wide 

range of speeds.  In the other side, DC motor also has deficiency in terms of speed 

setting and amount of the round at the beginning. Therefore, to supress the high 

overshoot in the beginning, it need to make arrangements, so that  motor speed 

appropriate with set point that desired with higher risetime and smaller overshoot.  

PID (Propotional Integral Derivative) it’s one of controller to control 

speeds. PID control have something function to set the motor of control proposional 

has the advantage fast risetime, control plan has the advantage to minimize error 

and control derivative has the advantage to keeps the overshoot nor undershoot. 

So, in order to produce output with risetime and smaller error we can combine the 

third control. 
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BAB 1 PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Motor DC merupakan motor yang mudah untuk diaplikasikan. Karena 

kemudahanya, pada saat ini motor DC sering digunakan untuk macam – macam 

keperluan, seperti peralatan industri maupun rumah tangga. Namun dalam 

pengaplikasianya kecepatan motor DC sering terjadi penurunan akibat dari beban 

yang ada, sehingga kecepatanya menjadi tidak konstan.  

Dalam pemakaian motor, kadang – kadang diinginkan putaran yang dapat 

diubah – ubah sesuai dengan putaran beban dengan pengaturan perpindahan putaran 

yang halus. Hal tersebut diperlukan dengan tujuan antara lain untuk mengurangi 

besarnya arus start, meredam getaran dan hentakan mekanis saat starting. Oleh 

karena itu banyak dilakukan usaha bagaimana cara mengatur putaran motor 

tersebut. Salah satunya adalah dengan kontrol PID. Kontrol PID merupakan teknik 

kontrol yang sering digunakan dalam rekayasa kontrol. Kendali PID merupakan 

kombinasi dari tiga macam kendali yaitu Proportional, Integral, dan Derivative.. 

Banyak aplikasi yang membutuhkan jangkauan kecepatan yang lebar, dan 

kestabilan putaran terhadap nilai acuan (set point) yang diinginkan, sehingga 

diperlukan sebuah data tentang perbandingan nilai respon sistem kecepatan motor 

yang menggunakan  kontrol PID dan tanpa menggunakan kontrol PID atau open 

loop sehingga penggunaan motor bisa lebih efisien. 
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1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan uraian latar belakang, maka dapat dirumuskan suatu 

permasalahan yaitu: 

1. Bagaimana menentukan respon keluaran dengan kendali PID? 

2. Bagaimana mendapatkan kestabilan motor DC dengan pengendali PID? 

1.3. Tujuan 

Tujuan dari penelitian ini yaitu: 

1. Menentukan nilai respon keluaran kontrol PID 

2. Menentukan kestabilan sistem. 

1.4. Batasan Masalah 

Batasan masalahnya dalam penelitian ini adalah sebagai berikut: 

 pengujian Pengaturan kecepatan menggunakan program matlab 2009a. 

 Pengujian hanya dilakukan dengan menggunakan kontrol PI dan kontrol 

PID. 

 Pengujian kestabilan digunakan metode Root locus 
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1.5. Metodologi penelitian 

Metodologi yang digunakan dalam penulisan penelitian ini adalah : 

1. Studi literature yaitu mencari referensi teori yang berkaitan dengan 

permasalahan dari sumber pustaka yang dapat dipertanggung jawabkan. 

2. Studi lapangan yaitu pengambilan data dari hasil pengukuran langsung 

terhadap objek penelitian. 

1.6. Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan tugas akhir ini terbagi menjadi lima bab penyajian 

tulisan yang masing – masing bab meliputi : 

Bab I Pendahuluan; Pada bab ini akan dibahas mengenai latar belakang 

penelitian, perumusan masalah, batasan masalah, tujuan penulisan, 

manfaat penelitian dan sistematika penulisan tugas akhir. 

Bab II  Landasan Teori; Pada bab ini akan dipaparkan berbagai dasar teori yang 

mendukung dan mendasari penulisan tugas akhir ini. 

Bab III  Metodologi Penelitian; Pada bab ini akan dijelaskan mengenai 

metodologi yang digunakan oleh penulis. 

Bab IV  Hasil Analisa; pada bab ini akan dijelaskan mengenai analisa terhadap 

system 

Bab VI  Kesimpulan dan saran; Pada bab ini akan diberikan kesimpulan dan 

saran mengenai permasalahan yang dibahas berdasarkan serangkaian 

penelitian yang telah dilakukan. 
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