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RINGKASAN

Penelitian ini bertujuan untuk merancang sebuah pengendali PI yang bersifat
adaptif menggunakan logika fuzzy sehingga menghasilkan sebuah pengendali Fuzzy-
PL Sifat adaptif diperoleh dengan melakukan penalaan parameter PI (Kp dan Ti)
menggunakan logika fuzzy.

Proses penalaan dengan logika fuzzy dilakukan dengan melakukan pemilihan
range masukan yang tepat bagi logika fuzzy yaitu %error dan %derror. Disamping
itu, penentuan parameter-parameter A,B,C, dan D juga mempengaruhi kinerja logika
tuzzy dalam melakukan penalaan parameter Kp dan Ti. A dan B merupakan faktor
pengali yang menentukan nilai Kpmin dan Kpmax dari rentang fungsi keanggotaan
Kp. Sedangkan parameter C dan D menentukan nilai Timin dan Timax dari rentang
fungsi keanggotaan Ti. Oleh karena itulah Kp dan Ti bertindak sebagai output dari
logika fuzzy. Sebelum adapatasi dilakukan, nilai Kp dan Ti diinisialisasi
menggunakan metode Ziegler Nichios.

Secara ekperimental, penelitian ini menghasilkan paremeter-parameter yang
diperlukan untuk pengendalian menggunakan pengendali Fuzzy-Pi yaitu masukan
Yeeror £ %50 dan %Deror +%25, nilai A = 0,35, B= 10,55, C = 0,089 dan D=0,14
,parameter Ziegler Nizhlos Ku=6 dan Tu=0.75. Dengan menggunakan parameter-
parameter ini dihasilkan sistem pengendalian kecepatan motor DC yang baik dengan
waktu settling ts 1,25 detik, waktu naik tr = 0.75 detik, Error steady state = 0 dan
Maximum Overshoot = 0. Jika dibandingkan dengan pengendali PI, pengendali
Fuzzy-Pl memberikan respon transien yang lebih baik. Namun, penelitian ini
menghasilkan pengedali Fuzzy-PI yang tidak mampu meredam osiliasi akibat adanya
variasi masukan.

Kata Kunci : Logika fuzzy, PI, DC motor




SUMMARY

This research aim to design a PI controller which have the character of
daptif use the logic fuzzy so that yield a controlier Fuzzy-PI. Nature of adaptif
obtained by doing the parameter adaptation of PI ( Kp and Ti) use the fuzzy logic.
The parameter adaptation with logic fuzzy done by doing the election range
correct mnput for logic fuzzy that 1s % error and % derror. Beside that, determination
of parameters of A,B,C, and D also influence the logic performance fuzzy in doing
the parameter adaptation Kp and '11. A and B 1s the coefficient factor determine the
value Kpmin and Kpmax from spanning the membership function of Kp. While
parameters of C and D determine the value Timin and Timax from spanning the
membership function of Ti. Therefore, Kp and Ti act as output from logic fuzzy.
Before adaptation will be done, value of Kp and Ti are initialized using Ziegler
Nichios method.

Experimentaily, this research yield parameters which is needed to the
operation use the controller Fuzzy-Pi that are input % error + % 50 and + % Deror
+%25, A =035, B = 0,55, C = 0,089 and D=0,14 , Ziegler Nizhlos parameters,
Ku=6 and Tu=0.75. By using this parameters, is yielded a speed control system of
motor DC that is good enough with time settling ts 1,25 second, time rise tr = 0.75
second, Error steady state = 0 and Maximum Overshoot = 0. In comparison with PI
controller, Fuzzy-PI controller gives better transient response. But, this research yield
Fuzzy-PI Controller that unable to overcome oscillation caused by effect of existence
i input vanation.
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