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ABSTRAK

Nama Mahasiswa / NPM : Moch Hawin Hamami / 18081010038.

Judul Skripsi :  Kendali Kecepatan Pada Motor DC Conveyor Menggunakan
Metode PID Ziegler-Nichols Berbasis IoT.

Dosen Pembimbing : 1. Dr. Basuki Rahmat, S.Si., M.T.

2. Henni Endah Wahanani, S.T., M.Kom.

Motor DC pada sistem Conveyor industri kerap mengalami penurunan kecepatan (RPM)
akibat beban berlebih, yang berdampak pada ketidakstabilan proses produksi. Untuk mengatasi
permasalahan tersebut, penelitian ini mengembangkan sistem kendali kecepatan Conveyor
berbasis Internet of Things (IoT) dengan menerapkan metode kendali PID yang di funing
menggunakan pendekatan Ziegler-Nichols Tipe 2. Mikrokontroler ESP32 digunakan sebagai unit
kendali utama untuk membaca data dari Encoder dan mengatur kecepatan motor DC melalui
Motor Driver L298N. Sistem ini terintegrasi dengan platform Ubidots menggunakan protokol
komunikasi MQTT, sehingga memungkinkan pemantauan kecepatan (RPM) serta kendali On / Off
dan arah rotasi motor (maju / mundur) secara real-time melalui koneksi internet. Selain itu, sistem
ini juga dapat dioperasikan secara offline. Meskipun pemanfaatan loT memberikan kemudahan
yang signifikan, sistem masih memiliki keterbatasan, salah satunya adalah penggunaan
potensiometer fisik untuk mengatur kecepatan (RPM), yang masih memerlukan intervensi
langsung dari operator di lokasi. Penelitian ini menggunakan rasio gear yang tidak terlalu besar
untuk memastikan daya angkut Conveyor tetap tercapai, sekaligus menjaga kecepatan (RPM) agar
tidak terlalu rendah. Sistem ini dikembangkan menggunakan metodologi Rapid Application
Development (RAD) dan diuji melalui pendekatan eksperimental. Hasil pengujian menunjukkan
bahwa sistem berhasil mengimplementasikan fungsi kendali On / Off dan juga kendali arah rotasi
pada motor DC, baik dalam jarak dekat maupun jarak jauh. Metode PID Ziegler-Nichols Tipe 2
dengan parameter funing akhir K,=7.2, K;=48, dan K4q=0,27 mampu menjaga kecepatan motor DC
tetap stabil mendekati nilai Setpoint meskipun terjadi perubahan beban. Kedepannya, sistem ini
diharapkan dapat dikembangkan lebih lanjut melalui integrasi multi-platform serta fitur loT yang

lebih canggih, responsif, dan adaptif terhadap kebutuhan industri modern.

Kata kunci : ESP32, PID, Ziegler-Nichols, RPM, Ubidots, MQTT.
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ABSTRACT

Student Name / NPM : Moch Hawin Hamami / 18081010038.

Thesis Title o Speed Control on DC Conveyor Motor Using loT-Based PID
Ziegler-Nichols Method.

Advisors . 1. Dr. Basuki Rahmat, S.Si., M.T.

2. Henni Endah Wahanani, S.T., M.Kom.

DC motors in industrial conveyor systems often experience a decrease in speed (RPM)
due to overload, which has an impact on the instability of the production process. To overcome
these problems, this research develops an Internet of Things (loT)-based Conveyor speed control
system by applying a PID control method tuned using the Ziegler-Nichols Type 2 approach. The
ESP32 microcontroller is used as the main control unit to read data from the Encoder and regulate
the speed of the DC motor through the L298N Motor Driver. The system is integrated with Ubidots
platform using MQTT communication protocol, thus enabling speed monitoring (RPM) as well as
On / Off control and motor rotation direction (forward / backward) in real-time via internet
connection. In addition, the system can also be operated offline. Although the utilization of loT
provides significant convenience, the system still has limitations, one of which is the use of a
physical potentiometer to adjust the speed (RPM), which still requires direct intervention from the
operator on site. This research uses a gear ratio that is not too large to ensure the conveyor's
carrying capacity is still achieved, while keeping the speed (RPM) from being too low. The system
was developed using Rapid Application Development (RAD) methodology and tested through an
experimental approach. The test results show that the system successfully implements the On / Off
control function and also controls the direction of rotation on the DC motor, both at close range

and at long range. The Ziegler-Nichols Type 2 PID method with final tuning parameters K,=7.2,
K;=48, dan K;=0,27 can keep the DC motor speed stable near the Setpoint value despite load

changes. In the future, this system is expected to be further developed through multi-platform
integration and the addition of more sophisticated, responsive, and adaptive loT features that

cater to the needs of modern industry.

Keywords : ESP32, PID, Ziegler-Nichols, RPM, Ubidots, MQTT.
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