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Pffiiitian ini bertujuan untuk merancang setruah pengendali PI.vang bet'gifat
adaptif menggunakan logika fuzzy sehingea menghasilkan sebuah pengendali Frnzry-
PI. Sifat riilaptif diperoleh dengan melakiikan penalaan parameter pI (Kp dan Ti)
menggurakan iogika fri2ry.

Frcses penaiaan dengan logika ftizry <iilakukan dengan melai<ukan pemiiiha:r
range masukan yang tepat bagr ioglka frrz4v yaitu Toelror dan oz'*ierror. Disamprng
itu, penenhian parameter-parameter A'B,L1, dan DSuga memoengamiri icineqa logrka
fuzzy dalam meiakukan penalaan pararnete.r Kp dan Ti. A dan B merupakan faklor
pengaii yang menentukan nilai Kpmin dan Kpmax dari rentang fungsi keanggotaan
Kp. Sedangkan parameter C dan D menenhrkan nilai Timin dan Timax dari rentang
fungsi keanggotaan Ti. Oleh karena itulah Kp dan Ti trenindak sebagai outl-;ut dari
logika fi:zzy. Sebelum adapata,ri dilakukan. nilai Kp dan Ti diinisialisasi
menggu:rakan metode Ziegler FJicirios "

Secara ekperimental, penelitian iai menghasilkan pare.meter-paramster yang
<iiperlukan unfiLk pengenclaiian mengguna.{ran pengenCali I'uzav-Pi yaitu masukan
u/6eror + %50 dan u/oDeror +o/#.5- nilai A: 0,35, B:0,55, Lt: 0.089 dan D:0,i4
,pai:ainster Ziegier Nizhlos Ku:6 dan Trr0.75. Dengan menggunakan parameter-
parameter ini dihasilkan sistern pengendaiian kecepatan motor DC yang baik dengan
wakfu :;ettling ts 1,25 detik, wa't<tu naik tr : C.75 detik, Errer steady 5tate : 0 dan
Iv{aximum overshoot : 0. .Iika dibandingkan dengan pengendali pI, pengenilali
Ftszry-PI memberikan respon transien yang iebih baik. Namun, peneiitian rni
menghasilkan penge<iali Fuzz-r,-PI -vang trdak mampu meredam osiiiasi airibat a(ian,.a
variasi masi:.kan.

Kata Kunci : Logika fi:zry. PI, DC rnctor
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This researcl airn to desi-qn a PI conffoller which have the chai'acter of
adapiif use the h:gic flizz1z si: that yieid a ec;nti'oiier Fuzzy-PI. i.{ature of adaptif
ot-rtained by tioirrg the pammete-r adaptation of FI ( Kp anrl Ti)i rise the fuzzlv logic.

The parameter adaptaticn'+cith iogic iozry done by <icing the eiection range
coffect inpui for iogic ftizry that is % errlr and 9.1 derrcr. 

-Beside 
that. tietenninaain

of parameters of A,B.C. afld. D aiso inflrience the lcgic performafice fvzry rn dcr:rg
ihe pararneter aciaptaticn Kp and 'l'i. A and ts is the coefEcient factor determine the
vaiue Kpmin ans Kpmax trom spanning the membersirip functlon ot- Kp. Whiie
pararneters of C and D detemrine the value Timin and Timax ["om spa*nirig *ic
membersiriF f;mctior af Ti. Tiierefore, Kp and Ti act as outpritfi'orniagic fil:4t.
Befitre adaptation will be done, r,alue of Kp and Ti are initializeel using Ziegler'
lJiehiris method.

E:'perimentaiiy. this researcir ,viei<i parameters 'rvilicrr is nee<ied tc the
cperation use the ccntrolier Fruz-v-Pi that are rnput 9/o srror * % 50 anii I 9.,o Dercr
t:b25,,^r : 0,_i5, ts : U,55. C : (_l,U8y and D:U,14 . Liegier Nizhtcs pararneters,
Ku:6 and Tu:$.75. By using this parameters, is yielded a speed conffoi system cf
mctor DC that is good enough '*tth time settkng ts i,25 second, tirne rise rr : 0.75
second, Error steady state - 0 and Maxirn'.un Oversiroot: 0. In comparison r.lrth PI
e i;ntrclier, Fuzry-Pi eontrolier gives bettei" trarisient resilorisc. But, tiris research 3,ieid
Fuzzy-Pi Contloller that unable to overec-)me osciliation cansed try effect of existenee
ciinput .,,anation.

Kqword : fuzz.r.'- logic, Pi. DC motor


