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ABSTRAK 

 

 Sistem kontrol PID masih memanfaatkan strategi pemeriksaan trial dan 

blunder dengan perhitungan manual. Di skripsi ini saya akan memperbaiki 

overshoot kurva loop tertutup pada tangki cairan di lonjakan awal. Metode pembe

lajaran Strategi ini memiliki kendala yaitu membutuhkan waktu yang lama dan 

memiliki tingkat kesulitan yang tinggi. tujuan saya memperbaiki overshoot untuk 

membantu memajukan pemahaman siswa tentang kontrol kendali, media 

pembelajaran dapat dimanfaatkan berbasis aplikasi MATLAB metode 

pelaksanaan analisa ini dilakukan dengan 4 tahapan yaitu,1). Survei analisa, 2). 

Aplikasi dan software, 3). Pengkodingan dan pemograman, 4). Hasil dari 

pemograman. Hasil yang di harapkan dengan sistem kendali ini, pengendali PI 

bisa mengoptimalkan lonjakan awal pada kurva yang tidak stabil menjadi normal 

dan tidak mengalami overshoot lagi. Setelah di perbaiki overshoot nya maka dari 

kontrol yang lain paling efektif menggunakan kotrol PI. 

 

Kata Kunci: overshoot pada tangki cairan, Sistem Kendali PID   
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ABSTRACT 

 

 The PID control system still utilizes a trial and error checking strategy 

with manual calculations. In this thesis I will fix the closed loop curve overshoot 

on the liquid tank in the initial surge. Learning method This strategy has 

obstacles, namely it takes a long time and has a high level of difficulty. My goal is 

to improve overshoot to help advance students' understanding of control controls, 

learning media can be used based on the MATLAB application. This analysis 

method is carried out in 4 stages, namely, 1). Analytical survey, 2). Applications 

and software, 3). Coding and programming, 4). Results of programming. The 

expected results with this control system, the PI controller can optimize the initial 

spike on the unstable curve to normal and no longer overshoot. After fixing the 

overshoot, from the other controls it is most effective to use the PI control. 

 

Keywords: overshoot on the liquid tank, PID Control System 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang Masalah 

 Kontroler PID (Proporsional, Integral, Derivatif) dapat menjadi kontroler 

untuk menentukan akurasi suatu kerangka berinstrumen dengan karakteristik 

kedekatan kritis dengan kerangka kerja. Komponen kontrol PID terdiri dari tiga 

macam yaitu proportional, integral dan derivatif. 

 Hasil pengontrol PID adalah keseluruhan dari hasil pengontrol yang 

sesuai, pada dasarnya pengontrol dan pengontrol diferensial. Karakteristik 

kontroler PID sangat dipengaruhi oleh komitmen ekspansif dari tiga parameter P, 

I dan D. Perubahan konstanta Kp, Ti, dan Td akan menghasilkan kenaikan dalam 

properti masing-masing komponen. Satu atau dua dari tiga konstanta dapat diatur 

untuk menonjol dari yang lain. (Setyawan, Setiawan, & Kurniawan, 2015) 

 Parameter kontrol Tinjauan terhadap karakteristik tanaman yang diatur 

adalah dasar untuk PID. Tingkat kerumitan suatu plant harus diketahui terlebih 

dahulu sebelum melakukan tuning PID. Sebuah metode eksperimen 

dikembangkan karena penyusunan model tanaman matematika sulit. Metode ini 

didasarkan pada reaksi tanaman. Dengan menggunakan metode ini, model 

matematis perilaku plant tidak diperlukan lagi, karena data berupa kurva keluaran 

dapat digunakan untuk menyetel pengontrol. Sesuai dengan spesifikasi desain, 

tuning bertujuan untuk mendapatkan performa sistem. Sebuah sistem kontrol 

membutuhkan proses tuning atau pengaturan alat untuk mendapatkan hasil respon 

yang stabil. Berbagai metode penyetelan telah ditemukan.. (Muhammad, 

Maharani, & Leni, 2018) 

 Pada era sekarang globalisasi saat ini telah banyak kemajuan dan 

perkembangan di dunia teknologi kendali yang digunakan pada suatu proses 

industri. Pada industri, pengiriman data antar suatu sitem sangat dibutuhkan 
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sistem kontrol yang baik dan penyampaian informasi yang cepat dan tepat dalam 

rangka untuk meningkatkan dan meningkatkan kemampuan dalam manajemen 

generasi. 

 PID ialah kontroler yang digunakan untuk menentukan sistem kerja suatu 

perangkat atau instrumen dengan karakteristik adanya feedback. PID terdiri dari 

Proporsional, Integral dan Derivatif. Dalam proses penerapannya dibagi menjadi 

beberapa bagian yaitu P(Proporsional), PI(ProporsionalIntegral), PD(Proporsional 

Derivatif), dan PID (Proporsional Integral Derivatif). 

 Kontroler Proporsional ialah kontroler yang menggunakan 

penguatanmurni. Karakter kontroler ini ialah mempercepat proses, tidak merubah 

nilain (orde) proses, meningkatkan overshoot dan tidak menghilangkan offset. 

(Rusdian, Rifa'i, & Tarmukan, 2015) 

 Kerangka kontrol lingkaran tertutup mungkin merupakan kerangka 

kontrol, di mana kondisi hasil diukur secara terus menerus dan didukung kembali 

ke input. Kerangka kritik ini mungkin merupakan kerangka kerja kontrol yang 

memeriksa nilai hasil asli dan membandingkannya dengan setpoint supaya pada 

nilai yang ditentukan, dan setelah itu ubah set aktuator agar blunder yang terjadi 

lebih mantap. Bendera kesalahan adalah kontras antara jumlah input (setpoint) 

dan jumlah asli. Kontras ini akan mempengaruhi. Secara umum, sistem kontrol 

loop tertutup aman dari pengaruh luar yang mengganggu sehingga mereka dapat 

mengkompensasi kesalahan dalam demonstrasi pegangan, kesalahan estimasi, dan 

pengaruh gangguan yang tidak terukur.. 

Keuntungan dari kerangka kerja loop tertutup adalah bahwa ada kerangka 

kritik yang dapat membuat reaksi kerangka kurang cepat terhadap pengaruh luar 

yang mengganggu dan perubahan masukan ke parameter kerangka kerja. 

Sedangkan kelemahannya adalah tidak dapat dilakukan tindakan perbaikan 

terhadap pengaruh yang meresahkan beberapa waktu belakangan ini pengaruh 

yang mengganggu tersebut mempengaruhi nilai dari metode tersebut. (Jadmiko, 

Yahya, Wijayanto, & Agung, 2015) 
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1.2. Tujuan Pembahasan  

 Alasan wacana dalam proposisi ini adalah untuk menghilangkan overshoot 

yang terjadi pada kurva loop tertutup di tangki penukar panas. Overshoot yang 

dihilangkan di sini adalah menggunakan tipe pengendali dengan PI. 

1.3. Batasan Masalah 

 Batas masalah dalam penulisan skripsi ini adalah dibatasi pada simulasi 

untuk pengendalian pada proses tangki penukar panas lup tertutup khususnya 

dengan tipe pengendali PI. 

1.4. Sistematika Penulisan 

 Sistematika penulisan skripsi ini terdiri dari : 

BAB 1 PENDAHULUAN  

Bab ini Berisi Tentang Latar belakang, Tujuan pembahasan, Batasan 

Masalah, Sistematika penulisan. 

BAB 2 TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini menjelaskan Sistem Pengendali Lup Terbuka dan Tertutup, 

Karakteristik Tanggapan Peralihan, Istilah-istilah pada Sistem Pengendali 

Otomatis, Tangki penukar panas, Analisa Kurva Peralihan Untuk Menentukan 

Model Proses, Gambaran Tempat Kedudukan Sistem Dinamika, Penyelesaian 

Persamaan Difrensial dengan Metode Runge – Kutta. 

BAB 3 SISTEM PENGENDALIAN PID PADA PROSES 

Pada ini menjelaskan pengendali PID, Penalaan Untuk Pengendali PID, 

Simulas Pengendalian Suatu Proses dengan Pengendali PID. 

BAB 4  DATA, PERHITUNGAN, SIMULASI DAN ANALISA 

Pada bab ini menjelaskan data, perhitungan, simulasi dan analisa. 

BAB 5 KESIMPULAN DAN SARAN 

     Pada bab ini berisi tentang kesimpulan dari perhitungan dan saran. 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 
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