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ABSTRAK 
 

Tangki penukar panas merupakan unit proses sekunder yang banyak 

dibutuhkan dalam industri proses kimia. Sekalipun tangki penukar panas hanyalah 

salah satu dari proses keseluruhannya, dan juga sangat menentukan mutu hasil 

produk akhir pada industri tersebut. Selama ini, jenis pengendali yang banyak 

dipakai dalam bidang kontrol industri adalah pengendali PID (Proporsional, 

Integral, dan Diferensial). Pengendali PID merupakan satu-satunya jenis 

pengontrol yang paling banyak diaplikasikan pada sistem pengontrolan variabel 

proses di industri, pengendali PID secara luas telah banyak dibidang industri. 

Pada pengendali tipe P dimana process variable tidak mencapai set point yang 

telah ditentukan sebesar 60
0
C. Sedangkan pada proses pengendali tipe PI process 

variable telah mencapai pada set point, namun terjadi overshoot yang cukup 

besar. Dan dalam hal ini harus diperbaiki untuk menghilangkan overshoot nya 

yang menggunakan tipe pengendali tipe PID, namun pada tipe pengendali PID 

pada awal kurva terjadi fluktuasi yang cukup besar. 

 

Kata Kunci : Tangki Penukar Panas, Sistem Pengendali PID 
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ABSTRACT 

 

The heat exchanger tank is a secondary process unit that is widely needed in 

the chemical process industry. Even though the tank heat exchanger is only one 

part of the whole process, it also greatly determines the quality of the final product 

in the industry. So far, the type of controller that is widely used in the field of 

industrial control is the PID controller (Proportional, Integral, and Differential). 

PID controller is the only type of controller that is most widely applied to process 

variable control systems in industry, PID controllers are widely used in industrial 

fields. In the P type controller where the process variable does not reach a 

predetermined set point of 60
0
C. While in the process control type PI the process 

variable has reached the set point, but there is quite a large overshoot. And in this 

case, it must be corrected to eliminate the overshoot using the PID type controller, 

but the PID controller type at the beginning of the curve occurs quite large 

fluctuations. 

 

Keywords : Heat Exchange Tank, PID Control System 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1. Latar Balakang 

Pemanas memiliki peran yang penting dalam proses industri terutama di 

dalam sebuah industri kimia, pada proses pemanasan proses ini dapat 

menggunakan sebuah tangki penukar panas agar dapat meningkatkan efisiensi dari 

sebuah proses. Tangki penukar panas adalah sebuah unit proses sekunder yang 

sangat dibutuhkan disebuah industri proses kimia. Sekalipun tangki penukar panas 

hanyalah salah satu dari proses keseluruhannya, serta banyak membuktikan mutu 

reaksi hasil puncak di industri tersebut. 

Peralatan tersebut dimanfaatkan sebagai pergantian panas pada dua jenis 

fluida yang mempuyai beda temperatur dan diharapkan dapat memberikan 

temperatur fluida dari keluaran menjadi konstan. Adanya sebagian kejadian wujud 

yang mengganti ciri dari proses mengakibatkan kesetabilan akan terhambat, 

sehingga diperlukan pengendalian terhadap perubahan pada parameter-parameter 

proses tersebut. (Febiawan, Lilansa, & Salam, 2020) 

Selama ini, jenis pengendali yang banyak dipakai dalam bidang kontrol 

industri adalah pengendali PID (Proporsional, Integral, dan Diferensial). 

Pengendali PID adalah salah satu model pengendali yang sering digunakan di 

sistem pengendalian di industri. 

Pengendali PID ini terdapat tiga macam jenis cara kendali yaitu : 

Proporsional (P), Integral (I), Diferensial (D). Pada prosesnya ketiga jenis 

pengendali itu membutuhkan penyalinan yang baik, supaya dapat menghasilkan 

respon hasil yang baik dan cepat. (Bahri, Muchtar, & Dermawan, 2014) 
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Tujuan dari tiga macam jenis mode pengendalian ini merupakan untuk 

mencakup kekurangan dan mengutamakan kelebihan dari masing-masing mode 

pengendali tersebut. Pada umumnya pengendali PID dilaksanakan secara bersama 

atau terpisah karena disetiap pengendalian terdapat keunggulan masing-masing, 

diantaranya pengendali P (Proporsional) dapat mempercepat rise time, pengendali 

I (Integral) dapat memperkecil kesalahan dari sebuah proses (error), dan 

pengendali D (derivatif) berfungsi sebagai pengurangan pada overshoot atau 

undershoot. (Irhas, Iftitah, & Ilham, 2020) 

1.2. Tujuan Pembahasan  

Tujuan pembahasan pada skripsi ini yaitu untuk memilih tipe pengendali 

yang baik dari ke-3 tipe pengendali yaitu pengendali P, PI, dan PID pada kasus 

tangki penukar panas.  

1.3. Batasan Masalah 

Batas masalah dalam penulisan skripsi ini adalah dibatasi pada simulasi 

pengendalian dengan tipe pengendali PID saja mengunakan bahasa pemograman 

MATLAB pada tangki penukar panas.  

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 Loop Terbuka dan Tertutup, 

Karakteristik Tanggapan Peralihan, Istilah-istilah pada Sistem Pengendali 

Otomatis, Tangki penukar panas, Analisa Kurva Peralihan Untuk Menentukan 

Model Proses. 

BAB 3 METODE PENELITIAN 

Pada bab ini membahas mengenai metode pengerjaan tugas akhir ini tentang 

tempat penelitian, jadwal penelitian, diagram fishbone, alat dan bahan. 
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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. 
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