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ABSTRAK 
 

Penguasaan teknologi kendali motor menjadi penting di era 

digital dan industri modern. Penelitian ini bertujuan mengembangkan 

media pembelajaran interaktif yang menggabungkan Arduino Uno, 

sensor rotary encoder, driver motor BTS7960, dan antarmuka Human 

Machine Interface (HMI) Nextion. Sistem ini dirancang untuk 

mengatur kecepatan motor Direct current (DC) secara otomatis 

menggunakan algoritma Proportional,Integral,Derivative (PID) dalam 

sistem kontrol loop tertutup. 

Perancangan dilakukan dengan membangun perangkat keras 

dan lunak yang saling terintegrasi. Arduino menerima nilai setpoint 

dari HMI, membaca kecepatan aktual melalui sensor, dan menghitung 

error untuk menghasilkan sinyal Pulse Width Modulation (PWM) 

sebagai kendali motor. Nilai Revolutions per Minute (RPM) 

divisualisasikan dalam bentuk grafik pada layar HMI secara real-time. 

Pengujian dilakukan dengan variasi beban untuk melihat kemampuan 

adaptasi dan kestabilan sistem. 

Hasil pengujian menunjukkan sistem mampu menjaga 

kecepatan motor tetap stabil terhadap perubahan beban. Penggunaan 

HMI memudahkan pengguna dalam memantau dan mengontrol sistem. 

Kesimpulannya, media pembelajaran ini efektif digunakan dalam 

pendidikan teknik elektronika dan memiliki potensi untuk diterapkan 

pada sistem otomasi skala kecil. 
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Arduino Uno, Motor DC, PID, Human Machine Interface (HMI), sensor 
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ABSTRACT 

 

 

In the digital and modern industrial era, mastering motor control 

technology is important. The goal of this study is to develop interactive learning 

media that combines Arduino Uno, rotary encoder sensors, BTS7960 motor 

drivers, and Nextion human-machine interface (HMI) technology. The system is 

designed to automatically regulate the speed of a direct current (DC) motor using 

a proportional, integral, derivative (PID) algorithm in a closed-loop control 

system. 

The design involved building integrated hardware and software. The 

Arduino receives setpoint values from the Human-Machine Interface (HMI), reads 

the actual speed through sensors, and calculates errors in order to generate Pulse 

Width Modulation (PWM) signals that control the motor. The RPM value is 

visualized in graph form on the HMI screen in real time. Testing with varying 

loads was conducted to assess the system's adaptability and stability. 

The test results demonstrate that the system can maintain a stable motor 

speed despite changes in the load. The HMI makes it easy for users to monitor and 

control the system. In conclusion, this learning media is effective in electronics 

engineering education and can be applied to small-scale automation systems. 
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Arduino Uno, DC motor, PID controller, human-machine interface (HMI), and 

speed sensor. 
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