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ABSTRAK 

 

Motor induksi merupakan motor penggerak yang  paling banyak digunakan dalam 

bidang industri.  Keunggulan motor induksi diantaranya adalah konstruksinya 

yang sederhana, harganya yang lebih murah, serta perawatannya yang  mudah. 

Sedangkan kekurangan dari motor induksi adalah  teknik pengaturan 

kecepatannya yang relatif sulit. Salah satu metode yang dikembangkan  dalam 

pengaturan kecepatan motor induksi adalah  Direct  Torque Control  (DTC). 

Metode ini bertujuan mengatur secara langsung fluks dan torsi motor yang pada 

umumnya menggunakan kontrol PI, namun  kontrol ini memiliki kelemahan 

dalam penentuan konstantanya. Oleh karena itu pada penelitian ini dicoba  untuk  

melakukan perancangan dan implementasi  Direct Torque  Control  (DTC) untuk 

mengatur kecepatan motor induksi 3  fasa dengan menggunakan kontroler fuzzy 

self tuning PI yang artinya kontrol fuzzy disini sebagai penala parameter PI. 

Penelitian ini menghasilkan sebuah sistem kontrol motor induksi tiga fasa 

menggunakan fuzzy self tuning PI, dimana kontrol dapat mengatur kecepatan 

motor induksi tetap konstan pada nilai 400 rpm meskipun pada kondisi beban 

fluktuatif. 

 

Kata Kunci : Direct Torque Control (DTC), kontrol fuzzy self tuning PI, motor 

induksi tiga fasa 
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CONTROL OF THREE-PHASE INDUCTION MOTOR USING DIRECT 

TORQUE CONTROL (DTC) WITH FUZZY SELF-TUNING PI ON 

FLUCTUATING LOAD 

 

 

Reo Ricky Sambora 

Electrical Engineering Department, Engineering Departement, Jember University 

 

ABSTRACT 

 

Induction motor is motor that mostly used in industrial department.  The 

advantages of this induction motor are such a simple construction, it is more 

cheaper, and also easy maintenance. Meanwhile the disadvantage from induction 

motor is having difficulty on motor speed regulation. One of methods that 

developed in induction motor speed control is Direct Torque Control (DTC). This 

method purpose to directly regulate flux and torque of motors that generate using 

PI control, however this control has a weakness in determination of constants. 

Therefore, this research attemped to design and implementations of Direct Torque 

Control (DTC) to control the speed of three phase induction motor using fuzzy 

self-tuning PI controller which fuzzy control means as a tuning parameter PI. The 

result of this system is a system of three-phase induction motor control using fuzzy 

self-tuning PI, which can adjust the speed control of induction motor remains 

constant at a value of 400 rpm despite in the fluctuating load conditions . 

 

Keywords : Direct Torque Control (DTC), fuzzy self-tuning PI control, three-

phase induction motor 
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RINGKASAN 

 

PENGENDALIAN MOTOR INDUKSI TIGA FASA MENGGUNAKAN 

DIRECT TORQUE CONTROL (DTC) DENGAN FUZZY SELF TUNING PI 

PADA BEBAN FLUKTUATIF; Reo Ricky Sambora; 101910201041; 2014; 78 

halaman; Program Studi Strata Satu Teknik, Jurusan Teknik Elektro, Fakultas 

Teknik, Universitas Jember.  

 

Motor induksi merupakan motor penggerak yang  paling banyak 

digunakan dalam bidang industri. Keunggulan motor induksi  diantaranya adalah 

konstruksinya yang sederhana,  harganya yang lebih murah dibandingkan motor 

jenis lain,  serta perawatannya yang mudah. Kekurangan dari motor  induksi 

adalah teknik pengaturan kecepatannya yang  relatif sulit dan membutuhkan arus  

starting  yang tinggi  sekitar enam kali arus nominal motor. Pengaturan kecepatan 

motor induksi dapat dilakukan dengan berbagai cara seperti kontrol  

tegangan/frekuensi (V/f) atau dikenal dengan kontrol skalar, serta kontrol vektor 

yang mengatur secara  langsung arus stator motor. Metode kontrol vektor yang  

sekarang ini terus dikembangkan adalah metode  Direct  Torque Control  (DTC). 

Yaitu suatu teknik kontrol yang  mengarah pada pengaturan dengan nilai torsi 

yang  berubah sesuai kebutuhan beban. Keunggulan dari  penggunaan metode 

DTC adalah performansi motor yang  baik, dan bisa dilakukan tanpa 

menggunakan sensor  kecepatan.   

Pada penelitian ini metode  Direct Torque  Control  (DTC) 

diimplementasikan secara nyata pada  motor induksi 3 fasa. Selain itu 

ditambahkan juga  kontroler  fuzzy self tuning PI  untuk  mengatur kecepatan 

motor induksi agar sesuai dengan  kecepatan yang diinginkan, karena pada 

penelitian sebelumnya penggunaan kontrol PI saja dirasa belum optimal. Kontrol 

PI konvensional hanya  tepat pada plant yang linier dan tidak terjadi  perubahan 

beban, sedangkan untuk beban  berubah perlu merubah parameter Kp dan Ki 

sehingga diperlukan kontrol tambahan sebagai penala untuk parameter PI yaitu 

dengan menggunakan kontrol logika fuzzy. 
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Pada penelitian ini pengujian dilakukan pada kedua jenis kontrol yaitu 

kontrol fuzzy self tuning PI dan kontrol PI berdasarkan pemberian variasi skenario 

pembebanan yang telah direncanakan, yaitu kondisi beban nol, beban tetap, beban 

fluktuatif dan beban fluktuatif acak. Respon kecepatan kontrol fuzzy self tuning PI 

lebih handal dibandingkan kontrol PI dalam mengurangi overshoot dan lebih 

responsif untuk mencapai kecepatan referensinya yaitu 400 rpm terutama saat 

terjadi fluktuasi beban.  
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