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RINGKASAN 

 

Dalam sistem tenaga listrik  terdapat 3 macam pengendali kestabilan untuk 

mendapatkan suatu kondisi sistem yang optimal, yaitu pengendalian pada sisi 

pembangkitan, pengendalian pada sisi jaringan dan pengendalian pada sisi distribusi 

(beban). Pengendalian pada sisi pembangkitan terutama yang menyangkut kestabilan 

suatu pembangkit dalam menyuplai daya sedangkan pada sisi jaringan terutama 

adalah bagaimana jaringan transmisi tersebut mampu mencapai beban dengan kondisi 

gangguan yang beragam dan pengendalian pada sisi distribusi atau beban adalah 

terutama mengenai kestabilan daya yang terpakai. 

Pada sistem pengaturan modern, eksitasi memiliki peranan penting dalam 

mengendalikan  kestabilan suatu pembangkit. Apabila terjadi fluktuasi beban,  maka 

sistem eksitasi sebagai pengendali akan berfungsi sebagai pengontrol keluaran 

generator terutama tegangan. Pengatur teganan otomatis atau AVRbekerja untuk 

mempertahankan tegangan keluaran pagda generator agar tetap stabilmeskipun beban 

berubah. Penambahan kontrol PID pada sistem eksitasi bertujuan untuk memperkecil 

nilai overshoot yang terjadi pada generator. Simulasi sistem dengan menggunakan 

MATLAB SIMULINK yang dilakukan dengan  mengatur nilai PID, menunjukan 

respon waktu yang bervariasi  antara 4-10ms bagi generator untuk mencapai kondisi 

steady state sebelum akhirnya normal. 
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ABSTRACT 

 

Power system stability, there are 3 kinds of controllers to obtain an 

optimal system conditions, the control on the generation side, control on the 

network side and control on the distribution side (load). Control on the generation 

side, especially concerning the stability of a generator for supplying power while 

on the network side in  particular is how the transmission network is able to 

achieve the load with a variety of fault conditions and controls on the distribution 

or the load is mainly about power stability in use. 

Modern control systems, the excitation has an important role in controlling 

the stability of a generator. In the event of load fluctuations, the excitation system 

as the controller will function as a controller output voltage generator particularly. 

Automatic or AVRworks maximum tension regulator to maintain output voltage 

to remain stabilmeskipun pagda generator load changes. Addition of PID control 

on the excitation system aims to minimize the value of overshoot that occurs in 

the generator. System simulation using MATLAB SIMULINK is done by 

adjusting the value of the PID, showed a response time that varies between 4-

10ms for the generator to achieve steady state conditions before finally normal. 

 
 
 
 


