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Abstrak 
Dengan meningkatnya jumlah penduduk maka semakin meningkat pula jumlah 

penggunanaan bahan bakar minyak (BBM). Salah satu jenis kendaraan yang menggunakan 
BBM adalah sepeda motor, penelitian ini merancang sepeda motor listrik dengan menggunkan 
motor dc. Permasalahan yang muncul dalam penelitian ini adalah mengendalikan hentakan 
pada saat menambah kecepatan sepeda motor sehinngga pengendara aman serta nyaman 
dalam menggunakan kendaraannya. Dengan menggunakan metode PID diharapkan hentakan 
yang diakibatkan dari penambahan kecepatan dapat dihilangkan. 

  
Kata Kunci: Motor DC, Metode PID 
  
 
1. Pendahuluan 

Kendaraan roda dua merupakan kendaraan yang mepunyai gas buang yang 
menyebabkan polusi udara. Berkembangnya otomotif membuat penggunaan bahan bakar 
minyak semakin dicari[1], jika harga bahan bakar minyak bumi terus meningkat banyak dari 
para pengelola industri otomotif beralih dengan mengembangkan kendaran seperti sepeda 
motor dengan memanfaatkan listrik. 

Penelitian dari [2] Kontrol PID merupkan controller yang sampai hari ini banyak 
digunakan di dunia industry. Banyak hal yang bisa dilakukan dengan kontrol PID salah satunya 
adalah menentukan parameter atau tuning. 

Penelitian dari (Vinventius N.F, 2014) menjelaskan sama seperti paragraph diatas, 
dimana keunggulan dari kontrol Proporsional Integral Deferensial (PID) adalah stabilitas yang 
baik dengan tingkat error dan overshoot yang kecil. Implmentasi kontrol ini diaplikasikan  pada 
alat screw conveyot yang dirancang dengan menggunakan motor direct current (DC) yang 
dikontrol dengan mikrokontroller ATMega8535[3][4]. Keluaran dari mikrokontroller berupa PWM 
menjadi yang diubah menjadi masukan untuk penggerak driver motor yang mana kecepatan 
keluaran dari motor akan dideteksi oleh sensor rotary encoder. 

Dari penelitian diatas maka dalam penelitian ini adalah membuat dan 
mengimplementasikan motor DC sebagai sepeda motor listrik yang mempunyai kecepatan 
setara dengan seperda motor bahan bakar minyak dengan menggunakan kontrol PID[5]. 
 
 
2. Metode penelitian 

Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah dengan kontrol PID, metede ini di 
implementasikan guna menyelesaikan pengontrolan PWM dengan masukan dari beberapa 
sensor. Adapun variable yang digunakan dalam penelitian ini antara lain: 
1. Motor DC 

2. Sensor Hall 

3. Potensio (Gas) 

Metode perancangan keseluruhan alat digambarkan dalam bentuk diagram alir 
perancangan dan pembuatan algoritma pemrogaman system kontrol pada kendaraan seperti 
pada berikut ini[6][7][8]. 
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Gambar 2.1 Blog diagram sistem 

 

 
 

Gambar 2.2 Flow chart sistem 

 
 
3. Hasil dan Analisis 

Pengujian dilakukan untuk mengetahuihasil rancangan dari sistem yang dibuat. 
Pengujian yang dilakukan ada dua tahapan penting antara lain pengujian perangkat keras dan 
perangkat lunak. 
 
3.1. Pengujian Perangkat Keras 

1. Pengujian sumber tegangan 

Bertujuan untuk mengetahui apakah catu daya dari sumber sudah sesuai dengan 

kriteria motor listrik yang dipakai. 

 

 

Gambar 3.1 Pengujian tegangan sumber 
minimum 

 

 

Gambar 3.2 Pengujian tegangan sumber motor 
BLDC 

2. Pengujian Arduino Uno 

Bertujuan untuk mengetahui performa dari mikrokontroller yang digunakan dalam hal 

ini adalah tipe Arduino uno[9]. 
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Gambar 3.2. Hasil pengiriman data dari minimum ke 
sistem laptop 

3. Pengujian Driver Motor 

Hal ini dilakukan untuk mengetahui mengukur PWM dan tegangan yang akan 

digunakan oleh motor DC sehingga tidak menimbulkan error[10][11][12]. 

Tabel 3.1. Hasil Pengukuran PWM dan 
Tegangan 

No. 
PWM 

(m𝑠−1) 
TEGANGAN 

(V) 

11 0 0 

2 10 12.8 

3 20 12.8 

4 30 12.9 

5 40 12.9 

6 50 12.9 

7 60 15.1 

8 70 15.1 

9 80 15.1 

10 90 15.1 

11 100 15.2 

12 110 15.3 

13 120 15.4 

14 130 16.1 

15 140 16.2 

   
 

 

Gambar 3.3. Grafik Hubungan PWM dan Vout Driver 
Motor Listrik 
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Tabel 3.2. Hasil pengukuran 
hubungan PWM dan RPM driver 

motor listrik 

No. 
PWM 

(m𝑠−1) 
RPM 
(m/s) 

1 0 0 

2 10 900 

3 20 960 

4 30 1500 

5 40 2040 

6 50 2160 

7 60 2820 

8 70 3840 

9 80 5760 

10 90 6360 

11 100 7380 

12 110 8880 

13 120 9420 

14 130 1030 

15 140 11020 

   
 

 

Gambar 3.4. Grafik Hubungan RPM dan PWM 

 

 

3.2. Pengujian Perangkat Lunak 

Pada bagian ini menunjukkan hasil simulasi RPM dan tegangan tanpa menggunakan PID 

dan yang menggunakan kontrol PID, seperti terlihat pada Gambar 7 dan Gambar 8. 

 

Gambar 3.5. Simulasi RPM dan Tegangan 
tanpa PID 

 

Gambar 3.6. Simulasi RPM dan Tegangan 
menggunakan PID 

 
4. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil perancangan sistem, analisis dan pengujian didapatkan kesimpulan, 
antara lain: 
1. Penggunaan pengontrolan PID pada motor listrik akan menjaga kestabilan kecepatan motor 

listrik, dibandingkan tanpa menggunakan PID, yang akan mengakibatkan putaran motor 

listrik tidak stabil. 
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2. Proses kendali dengan sistem penelaan parameter kendali PID yang berfungsi untuk 

mengatur putaran motor BLDC. 

3. Pengujian perubahan set point pada motor BLDC dilakukan dengan mensimulasi 

menggunakan matlab Simulink. 

4. Kapasitas beban pada sepeda motor listrik  mempengaruhi laju dari sepeda motor tersebut. 

5. Pada saat start awal jumlah ampere yang dibutuhkan motor untuk menggerakkan roda 18A 

– 20A. 
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