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ABSTRAK 

 

Nama : Muhammad Yudha Nindar 

Program Studi : Teknik Fisika 
Judul : Sistem Kendali Kecepatan Motor DC Berbasis Arduino Sebagai 
   Alat Bantu Kalibrasi Tachometer 

 
PT. Sigma Global Med menggunakan tachometer tester sebagai standar (kalibrator) 

dalam kalibrasi tachometer. Namun saat ini standar tersebut mengalami kerusakan 
dan tidak dapat berfungsi lagi. Produk seperti alat tersebut yang ada di pasaran 
masih memiliki harga yang tinggi. Oleh karena itu penelitian ini bertujuan untuk 

membuat suatu sistem kendali kecepatan pada motor DC berbasis mikrokontroler 
Arduino Uno sebagai alat bantu kalibrasi tachometer yang bersifat low cost dan 

diharapkan dapat menjadi alternatif lain selain mengadakan tachometer tester yang 
baru. Rancang bangun terdiri dari kendali PID, Arduino Uno, motor DC, sensor 
kecepatan LM393, driver motor BTS7960, keypad, dan LCD 16x2. Aplikasi Matlab 

digunakan untuk memperoleh model matematis motor DC dan melakukan simulasi 
kendali PID. Pada pengujian, respon sistem kendali yang dihasilkan pada kecepatan 

putar 2000 rpm yaitu settling time = 1,37 detik, overshoot = 14,13%, rise time = 
0,28 detik, dan memiliki %error pengukuran sebesar 0,03%. Pada kecepatan putar 
2500 rpm menghasilkan respon sistem kendali settling time =1,42 detik, overshoot 

= 18,26%, dan rise time = 0,42 detik, dan memiliki %error pengukuran sebesar 
8,62%. Rancang bangung yang dibuat pada penelitian ini belum dapat dijadikan 

sebagai alat bantu kalibrasi tachometer di PT. Sigma Global Med karena 
kemampuan dalam menghasilkan kecepatan putar yang stabil hanya tercapai di 
beberapa titik ukur saja dan memiliki %error pengukuran yang cukup tinggi. 

 
Kata kunci: Tachometer, motor DC, kendali PID. 

  



Universitas Nasional | viii 
 

ABSTRACT 

 
Name : Muhammad Yudha Nindar 

Study Program : Engineering Physics 
Title : Arduino Based DC Motor Speed Control System As Tachometer 
   Calibration Tool 

 
PT. Sigma Global Med uses a tachometer tester as a standard (calibrator) in 

tachometer calibration. But now the standard is damaged and can no longer 
function. Products like these tools on the market still have high prices. Therefore 
this study aims to create a speed control system for DC motors based on the Arduino 

Uno microcontroller as a tachometer calibration tool that is low cost and is expected 
to be an alternative to holding a new tachometer tester. The design consists of PID 

control, Arduino Uno, DC motor, LM393 speed sensor, BTS7960 motor driver, 
keypad, and 16x2 LCD. The Matlab application is used to obtain a mathematical 
model of a DC motor and perform a PID control simulation. In testing, the response 

of the control system generated at speed of 2000 rpm is settling time = 1.37 seconds, 
overshoot = 14.13%, rise time = 0.28 seconds, and has a % measurement error of 

0.03%. At  speed of 2500 rpm, the control system response is settling time = 1.42 
seconds, overshoot = 18.26%, and rise time = 0.42 seconds, and has a % 
measurement error of 8.62%. The design made in this study cannot be used as a 

tachometer calibration tool at PT. Sigma Global Med due to its ability to generate 
stable speed is only achieved at a few measuring points and has a fairly high % 

measurement error. 
 
Keywords: Tachometer; DC Motor; PID control. 
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