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RINGKASAN 

 

Bayu Prabarianto, Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik Universitas Brawijaya, 

Januari 2016, Metode Root Locus Untuk mencari Parameter PID pada Pengendalian 
Kecepatan Motor DC D-6759 Menggunakan Mikrokontroller Arduino Mega 2560, Dosen 

Pembimbing : Erni Yudaningtyas dan Purwanto. 

 

Motor DC merupakan aktuator yang banyak digunakan dalam industri pada bidang 

kontrol. Motor DC  dapat menyediakan sebuah torsi awal yang tinggi dan juga 

memungkinkan untuk mendapatkan berbagai kontrol kecepatan. Motor DC memiliki 

respon yang cepat, namun masih memiliki error steady state. Oleh karena itu dibutuhkan 

suatu kontroler yang tepat dan sesuai dengan plant sistem. Kontroler Proporsional Integral 

Diferensial (PID) adalah kontrol aksi yang memiliki respon cepat, sehingga sesuai untuk 

mengontrol kecepatan motor DC. Diantara metode yang biasa digunakan untuk mencari 

parameter PID metode root locus dianggap lebih akurat untuk mencari parameter PID pada 

plant motor DC D-6759. Oleh karena itu pada skripsi ini digunakan metode root locus 

untuk mendapatkan nilai parameternya dan didapat nilai parameter  = 2.3286,  = 8, 

dan  = 0.0345. Dari parameter tersebut diimplementasikan pada motor DC untuk 

dibandingkan antara hasil respon sistem menggunakan aplikasi simulink Matlab dengan 

hasil respon sistem implementasi pada motor DC. 

 Respon motor DC hasil implementasi dengan setpoint 150, 250 dan 350 rpm memilik 

settling time adalah 8 detik, 9 detik dan 9.5 detik. Namun, hasil simulasi matlab tidak sama 

dengan hasil respon motor DC pada hasil implementasi. Implementasi pada motor DC 

terdapat gangguan yang berupa piringan besi sehingga menimbulkan kelembaman pada 

putaran motor DC. Namun, hasil implementasi tidak memiliki nilai error steady state dan 

sangat responsif ketika diberi gangguan. 

 

Kata Kunci—Motor DC, Kontrol kecepatan, Kontroler PID, root locus.  
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SUMMARY 

 

Bayu Prabarianto, Department of Electrical Engineering, Faculty of Engineering, 

University of Brawijaya, in January 2016, Root Locus method To find the PID parameters 

in DC Motor D-6759 Speed Control Using Arduino Mega 2560 Microcontroller, Academic 

Supervisor: Erni Yudaningtyas and Purwanto. 

 

A DC motor actuators are widely used in industry in the field of control. DC motor can 

provide a high starting torque and also makes it possible to obtain a wide range of speed 

control. DC motor has a fast response, but still have a steady state error. Therefore we need 

a controller that is appropriate to the plant system. Controller Proportional Integral 

Differential (PID) is a control action has a quick response, so it is suitable for DC motor 

speed control. Among the methods used to find PID parameter root locus method is 

considered more appropriate to look for PID parameters on the DC motor plant D-6759. 

Therefore, in this paper the root locus method is used to get the value of the parameters and 

parameter values obtained  = 2.3286,  = 8, dan  = 0.0345. From these parameters 

are implemented on a DC motor for a comparison between the results of the system 

response using Matlab Simulink application with the results of implementation of the 

system response to a DC motor. 

 

 DC motor response to the results of the implementation of setpoint 150, 250 and 350 rpm 

pick the settling time is 8 seconds, 9 seconds and 9.5 seconds. However, the results are not 

the same as matlab simulation results DC motor response to the results of implementation. 

Implementation of a DC motor there is interference in the form of iron disc, causing inertia 

in rotation DC motor. However, the results of implementation has no steady state error 

value and highly responsive when given disorder. 

 

Keyword-DC motor, speed control, PID controller, root locus. 
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