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KENDALI KECEPATAN MOTOR DC BERBASIS LABVIEW 

MENGGUANAKAN METODE PID LOGIC 

 

 

Fauzi Sri Agung, Hari Putranto 

 

 
Abstrak: Pada trainer ini dibuat sebuah rancang bangun sistem PID Logic dengan 

menerapkan fungsinya, yaitu sebagai pengendali keceptan Motor DC. Dalam trainer ini 

digunakan NI-DAQ USB 6008 sebagai pembentuk komponen Master dan Slave. 

Komunikasi antara Master dan Slave menggunakan komunikasi serial RS485. Sistem 

trainer menggunakan sistem kontrol close loop. Pengujian alat dilakukan dengan cara 

menguji tiap blok komponen dan pengujian sistem keseluruhan. Hasil pengujian 

memperlihatkan bahwa rangkaian non inverting op-amp, PWM Analog, Driver Motor DC 

Half Bridge, dan Rotary Encoder dapat berjalan dengan baik, serta power supply yang 

dapat mengeluarkan ±12 VDC dan 5 VDC. Plan yang dibuat dapat bekerja sesuai dengan 

prinsip kerja yang dirancang. Dengan demikian Trainer Kendali Kecepatan Motor DC 

Berbasis LabView Menggunakan Metode PID Logic yang dibuat dapat berfungsi dengan 

baik dan sesuai dengan perancangan. 

 

Kata kunci:  Trainer, PID Logic, LabView, NI-DAQ USB 6008, Motor DC 

 

 

NI-DAQ USB 6008 adalah salah satu pe-

rangkat pengolah data digital to analog 

dan analog to digital yang diproduksi oleh 

Nasional Instrument. Cara penggunaan-

nya dan pemograman terbilang cukup mu-

dah dikarenakan berbasis grafis. Software 

yang digunakan adalah LabView yang 

juga dikeluarkan oleh National Instru-

ment. Alat ini juga bisa digunakan  untuk 

mengkontrol PLC, Mikrokontroler dan 

Arduinu. 

Sistem kontrol telah memegang pe-

ranan sangat penting dalam perkembang-

an ilmu dan teknologi. Pesawat ruang 

angkasa, peluru kendali, sistem pengemu-

dian pesawat memerlukan sistem kontrol 

yang handal. Sebagai contoh, sistem con-

trol sangat diperlukan dalam operasi-

operasi industri untuk mengatur tekanan, 

temperature, kelembaman dan aliran da-

lam proses. (Ermaul Azizul Hakim 

1:2012) 

Kebutuhan alat pengendali kecepatan 

motor listrik yang efektif dan efisien pada 

saat ini dan pada masa mendatang akan 

terus meningkat. Maka dari itu diperlukan 

sistem kendali yang dapat dikendalikan 

melalui perangkat komputer, sehingga da-

pat dimonitoring secara real time dengan 

penampilan data yang lebih akurat dan 

presisi.  

Kendali kecepatan digunakan untuk 

menentukan seberapa cepat dan lambat 

putaran mesin listrik. Saat melakukan 

kendali kecepatan putar pasti akan meng-

alami masalah pada keluaran sinyal perin-

tah keluaran. Kesalahan sinyal saat dalam 

pengendalian kecepatan motor listrik bia-

sanya dalam putaran yang melebihi atau 

kurang dari set poin yang diinginkan. 

Oleh karena itu sistem control close 

loop merupakan suatu sistem kontrol yang 

mempunyai pengaruh dalam hasil keluar-

an dan memiliki umpan balik (feedback) 

bila terjadi tidak kesesuaian dari nilai set 

point dengan hasil keluaran. Inti dari con-

trol close loop adalah memperkecil kesa-

lahan hasil keluaran sistem, dari memban-

dingkan suatu nilai set point dengan hasil 

keluaran sistem sebagai sistem umpan ba-

lik (feedback).  

Salah satu jenis sistem kendali close 

loop yang banyak digunakan saat ini ada-

lah kendali PID (Proposional Integral 
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Derivative) karena kendali ini sederhana 

dan relatif mudah dalam pengaplikasiaan-

nya. Beberapa contoh kendali yang u-

mumnya diwujudkan untuk kendali motor 

listrik, temperature, dan level ketinggian 

tanki penampungan. 

Tujuan umum dari rancang bangun 

pembuatan Kendali Kecepatan Motor DC 

Berbasis LabView Menggunakan Metode 

PID Logic adalah: 

1. Merancang rangkaian kendali Kece-

patan Motor DC menggunakan meto-

de PID Logic 

2. Merancang program kendali Kece-

patan Motor DC menggunakan meto-

de PID Logic 

3. Mengaplikasikan LabView terhadap 

kendali Motor DC 

 

 

METODE 
Diagram Blok 

 

 

Gambar 1. Diagram Blok 

 

Prinsip kerja rangkaian ini adalah se-

bagai berikut: tegangan PLN 220 volt AC 

terhubung pada input variable speed drive 

dan outputya terhubung pada input over-

load relay. Output overload relay terhu-

bung pada motor tiga fasa. Motor tersebut 

tercouple  dengan generator sinkron tiga 

fasa. Untuk memberi penguatan tegangan 

pada generator diberi eksitasi yang bera-

sal dari regulator yang bersumber arus 

PLN 220 volt AC. Keluaran regulator ini 

masih bersifat AC sedangkan tegangan 

eksitasi adalah tegangan DC, sehingga 

disearahkan dengan kiprok. Tegangan 

output generator sinkron tiga fasa dihu-

bungkan dengan sensor tegangan  lalu 

dihubungkan dengan analog input NI-

USB 6008 sehingga dapat dimonitoring 

pada laptop dengan perangkat lunak ber-

nama LabVIEW. Analog output dari NI-

USB 6008 diberi penguatan dua kali 

untuk disambungkan pada analog input 

variable speed drive, sehingga dapat 

dikontrol pada laptop dengan perangkat 

lunak bernama LabView. 

Keluaran generator berupa GGL tiga 

fasa dihubungkan pada masukan sensor 

tegangan lalu keluaran sensor tegangan 

dihubungkan pada analog input NI-USB 

6008 yang kemudian akan dimonitoring 

pada program Labview. 

 

NI-DAQ USB 6008 

Dibutuhkan 1 buah NI-DAQ USB 

6008 sebagai hardware sistem pengontrol 

dan monitoring dengan sepesifikasi seba-

gai berikut : 

a. Merek : National Instrument 

b. Tipe : 6008 

c. Analog Input : 8 SE/4 DI 

d. Input Range (V) : ±1 to ±10 

e. Input Resolutions (bits) : 12 

f. Max Sampling Rate (kS/s) : 10 

g. Analog Outputs : 2 

h. Output Resolutions (bits) : 12 

i. Output Rate (Hz) : 150 

j. Output Range (V) : 0 to 5 

k. Digital I/O Lines : 12 

l. 32-Bit Counter : 1 

m. Trigger : Digital 

n. Bus : USB 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

Gambar 2. NI-DAQ USB 6008 
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OP-AMP Non Inverting 

Power amplifier berfungsi menguat-

kan tegangan keluaran dari NI-USB 6008 

0-5 Volt DC menjadi 0-10 Volt DC untuk 

mengontrol lebar pulsa PWM Ana-log. 

Spesifikasi rangkaian: (a) Tegangan input  

: 0 – 5Vdc,  (b) Tegangan output  : 0 – 

10Vdc, (c) Penguatan Tegangan : 2 x 

Berdasarkan persamaan 𝐴 = 1 + 
𝑅1

𝑅2
  un-

tuk penguatan dua kali sehingga 2 = 1 +

 
𝑅1

𝑅2 
  , maka diperoleh 𝑅1 = 𝑅2 nilai resis-

tor yang sama. Dipilih R1=R2=10kΩ± 

5%-0,5W Carbon-film resistor. IC Op-

Amp dipilih yang dapat dicatu tunggal 

yaitu tipe LM741. Tegangan catu 

Vcc=±12 Vdc. 
 

73

2

4

6

R 1
1 0 K

R 1
1 0 K

LM741

INPUT

OUTPUT

VCC +12

VCC -12

 

Gambar 3. Rangkaian Op-Amp 

 

PWM Analog 

PWM Analog digunakan untuk men-

triger Driver Motor DC Half Bridge, de-

ngan sepesifikasi : 

Pengaturan tegangan DC untuk Sch-

mitt Trigger dan Integrator 

𝑉𝐷𝐶 =
𝑅2

𝑅1
+ 𝑅2(𝑉𝑐𝑐)

=
10𝐾

10𝐾
+ 10𝐾(12𝑉)

= 0,5𝑥12𝑉 = 6𝑉 

a. Besarnya tegangan jatuh diantara ka-

pasitor masing-masing didapatkan: 

𝑉𝐶,𝑚𝑎𝑥 = 𝑉𝐷𝐶 (
𝑅3

𝑅4
) = 6 (

10𝐾

10𝐾
) = 6𝑉 

𝑉𝐶,𝑚𝑖𝑛 = (𝑉𝐷𝐶 − 𝑉𝐶𝐶) (
𝑅3

𝑅4
)

= (6 − 12) (
10𝐾

10𝐾
) = −6𝑉 

b. Tegangan keluaran maksimum dan 

minimum pada keluaran penguat ope-

rasional blok integrator adalah: 

𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥 = 𝑉𝐷𝐶 + 𝑉𝑐 𝑚𝑎𝑥 = 6 + 6 = 12𝑉 

𝑉𝑂 𝑚𝑖𝑛 = 𝑉𝐷𝐶 − 𝑉𝑐 𝑚𝑖𝑛

= 6 − 6 = 0𝑉 
c. Waktu pengisian dan pengosongan 

adalah: 

𝑇𝐶 = (
𝑉𝑐 𝑚𝑎𝑥 − 𝑉𝑐 𝑚𝑖𝑛

𝑉𝐷𝐶
) 𝑅𝐶

= (
6 − (−6)

6
) (10𝑥103)(10𝑥10−9)

= 200𝜇𝑆 

𝑇𝐷 = (
𝑉𝑐 𝑚𝑎𝑥 − 𝑉𝑐 𝑚𝑖𝑛

𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥 − 𝑉𝐷𝐶
) 𝑅𝐶

= (
6 − (−6)

12 − 6
) (10𝑥109)(10𝑥10−9)

= 200𝜇𝑆 
d. Perioda waktu dan frekuensi adalah: 

𝑇 = 𝑇𝐶 + 𝑇𝐷 = 200𝜇𝑆 + 200𝜇𝑆
= 400𝜇𝑆 

𝐹 =
1

400𝜇𝑆
=

1000000

400
= 2500𝐻𝑧

= 2,5𝐻𝑧 

Bila t t1, VOB(t1)  VREF = 6V, dan 

tegangan keluaran hasil komparatif men-

jadi mendekati sama dengan VB. Dengan 

demikian didapatkan nilai untuk t1 sebagai 

berikut: 

𝑇1 = (
𝑉𝑟𝑒𝑓 − 𝑉𝑂 𝑚𝑖𝑛

𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥 − 𝑉𝑂 𝑚𝑖𝑛
) 𝑇𝐶

= (
6 − 0

12 − 0
) 200𝜇𝑆

= 0,5𝑥200𝜇𝑆 = 100𝜇𝑆 
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Persamaan untuk menentukan waktu 

perioda pengosongan adalah: 

𝑉𝑂(𝑡) = 𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥  −  
𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥 − 𝑉𝑂 𝑚𝑖𝑛

𝑇𝐷
(𝑡) 

Tegangan acuan telah dipindahkan ke 

titik pada saat awal kapasitor mulai peri-

oda pengosongan. Bila t t2, VO(t2) 

VREF = 6V, dan tegangan keluaran ha-

sil komparatif menjadi mendekati nol. 

Persamaan selama waktu untuk t2 adalah 

𝑇2 = (
𝑉𝑟𝑒𝑓 − 𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥

𝑉𝑂 𝑚𝑖𝑛 − 𝑉𝑂 𝑚𝑎𝑥
) 𝑇𝐷

= (
6 − 12

0 − 12
) 200𝜇𝑆

= 0,5𝑥200𝜇𝑆 = 100𝜇𝑆 

e. Waktu hidup dan mati tegangan 

keluaran penguat operasional C 

adalah: 

𝑇𝑂𝑁 = 𝑇𝐶 − 𝑇1 + 𝑇2

= 200𝜇𝑆 − 100𝜇𝑆
+ 100𝜇𝑆 = 200𝜇𝑆 

𝑇𝑂𝑁 = 𝑇 − 𝑇𝑂𝑁 = 400𝜇𝑆 − 200𝜇𝑆
= 200𝜇𝑆 

f. Duty cycle (ratio) adalah: 

𝐷 =
𝑇𝑂𝑁

𝑇
=

200𝜇𝑆

400𝜇𝑆
= 0,5 𝑎𝑡𝑎𝑢 50% 

43
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11 45

6
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INPUT

OUTPUT
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Gambar 4. Rangkaian PWM Analog 

Driver Motor DC Half Bridge 

Driver Motor DC Half Bridge diguna-

kan untuk mengatur suplai tegangan ke 

motor DC. 

 

Gambar 5. Rangkaian Driver Motor DC Half 

Bridge 

 

Rotary Encoder 

Rotary Encoder diguanakn untuk 

membaca kecepatan Motor DC, dengan 

spesifikasi : Logika 1 = 5V dan Logika 0 

= 0V. 

 

Gambar 6. Rangkaian Driver Motor DC Half 

Bridge 

 

Perancangan Software  

Pembuatan sofwtare untuk Trainer 

Kendali Kecepatan Motor DC Berbasis 

LabView Mengguanakan Metode PID 

Logic. Untuk bagian tampilan luarnya 

dinamakan front panel sedangkan untuk 

logika programnya dinamakan block dia-

gram. Berikut ini adalah block diagram 

dan front panelnya. 
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Gambar 7. Front Panel 

 

 

 

Gambar 8. Block Diagram 

Pengawatan 

 

 
 

Gambar 9. Rangkaian Pengawatan                     

Keseluruhan Alat 

Langkah-langkah Membuat Trainer 

Kendali Kecepatan Motor DC Berbasis 

LabView Menggunakan Metode PID 

Logic 

Untuk membuat Trainer Kendali Ke-

cepatan Motor DC Berbasis LabView 

Menggunakan Metode PID Logic  adalah 

sebagai berikut: 

1. Membuat rangkaian OP-AMP non in-

verting  dengan penguatan dua kali se-

perti pada Gambar 3. 

2. Membuat rangkaian PWM Analog se-

perti Gambar 4. 

3. Membuat rangkaian Driver Motor DC 

seperti Gambar 5. 

4. Membuat rangkaian Rotary Encoder 

seperti Gambar 6. 

5. Menyiapkan Motor DC 

6. Menyiapkan NI-DAQ USB 6008 

7. Menyiapkan personal computer (PC) 

atau laptop yang sudah tersedia soft-

ware  LabView. 

8. Membuat block diagram  dan front 

panel pada LabView seperti Gambar 7 

dan Gambar 8. 

9. Menyambung seluruh komponen se-

perti Gambar 9. 

 

 

HASIL 

Pengujian Generator Sinkron Tiga Fa-

sa Beban Nol 

1. Tujuan Pengujian 

Untuk menguji kinerja hardware dan 

Software bekerja dengan baik. 

2. Langkah Pengujian 

Langkah yang dilakukan dalam peng-
ujian adalah sebagai berikut:  

a. Mempersiapkan alat dan bahan 

b. Membuat hardware dan software 

c. Rangkai hardware seperti Gambar 8 

dan Software seperti Gambar 6 dan 

Gambar 7. 

d. Set nilai set point dan ambil data 
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3. Hasil Pengujian Open Loop Tanpa 

Beban 

 

Gambar 10. Data 1000 RPM 

 

Gambar 11. Data 2000 RPM 

 

Gambar 12. Data 3000 RPM 

4. Hasil Pengujian Open Loop Ber-

beban 
 

 

Gambar 13. Data 1000 RPM 

 

Gambar 14. Data 2000 RPM 

 

Gambar 15. Data 3000 RPM 

5. Hasil Pengujian Close Loop Tanpa 

Beban 
 

 

Gambar 16. Data 1000 RPM 

 

Gambar 17. Data 2000 RPM 
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Gambar 18. Data 3000 RPM 

6. Hasil Pengujian Close Loop Berbe-

ban 

 

Gambar 19. Data 1000 RPM 

 

Gambar 20. Data 2000 RPM 

 

Gambar 21. Data 3000 RPM 

 

 

PEMBAHASAN  

Salah satu metode dalam kendali ke-

cepatan motor DC yang paling mudah un-

tuk digunakan adalah dengan mengenda-

likan tegangan input untuk menggerakkan 

Motor DC. Dalam pengendalian kecepat-

an motor DC sering kali terjadi error pada 

kecepatan Motor DC yang tidak sesuai 

dengan nilai Set Point kecepatan dikare-

nakan menggunakan metode open loop. 

Maka dari itu penggunaan metode close 

loop akan mengurangi error yang terjadi, 

salah satu jenis metode dalam close loop 

adalah PID Logic. Metode PID Logic 

akan memberikan error seminimal mung-

kin agar nilai Set Point kontrol kecepatan 

dengan hasil kecepatan motor DC mende-

kati presisi. 

Keseluruhan hardware dan software 

pada pengujian dapat dikatakan bekerja 

dengan baik dimana PC dapat mengkon-

trol kecepatan motor DC melalui NI-USB 

6008 dengan penguatan dua kali dari OP-

AMP non inverting yang mengatur lebar 

pulsa PWM Analog dan memberi trigger 

pada Driver Motor DC Half Bridge untuk 

mengatur kecepatan motor DC. Dengan 

Rotary Encoder untuk memonitoring ke-

cepatan motor DC berupa tampilan grafik. 

Grafik akan menunjukkan perbandingan 

antara Set Point dengan aktual RPM. 

Hasil dari pengujian diperoleh perban-

dingan open loop dengan close loop. Pada 

metode open loop dapat diketahui aktual 

RPM mempunyai error besar dengan nilai 

Set Poin sedangkan close loop actual 

RPM mempunyai error kecil dengan nilai 

Set Point. Dengan demikian metode close 

loop lebih baik dibandingkan metode 

open loop. 

 

 

KESIMPULAN 

Berdasarkan hasil pengujian dan pem-

bahasan, disimpulkan sebagai berikut: 

1. Trainer Kendali Kecepatan Motor DC 

Berbasis LabView Menggunakan Me-

tode PID Logic dirancang dengan cara 

menentukan spesifikasi komponen-

komponen yang sesuai dengan alat 

yang akan dikendalikan serta fitur mo-



44 TEKNO, Vol : 24, September 2015, ISSN : 1693-8739 
 

nitoring kecepatan ini dapat dijadikan 

media pembelajaran bagi mahasiswa 

teknik elektro. 

2. Untuk proses perakitan alat, hal yang 

perlu diperhatikan diantaranya sebagai 

berikut: (a) Pembuatan komponen 

hardware; (b) Pembuatan program; 

(c) pembuatan sensor kecepatan; (d) 

pengkabelan pada plant untuk Trainer 

Kendali Kecepatan Motor DC Ber-

basis LabView Menggunakan Metode 

PID Logic.  

3. Pengujian dilakukan pada tiap titik 

yang telah ditentukan. Hasil pengujian 

prototipe ini meliputi: (a) Pengujian 

rangkaian op-amp non inverting; (b) 

pengujian rangkaian PWM Analog; 

(c) Pengujian driver kedali kecepatan 

motor DC; (d) Pengujian rangkaian 

rotary encoder; (e) Pengujian program 

Labview pada Trainer Kendali Kece-

patan Motor DC Berbasis LabView 

Menggunakan Metode PID Logic 

open loop dan close loop 

4. Dari hasil uji coba dapat diketahui 

pengujian open loop aktual RPM tidak 

sama dengan nilai Set Point sedang-

kan menggunakan close loop actual 

RPM hampir senilai dengan nilai Set 

Point. 
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