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Desain Kontroller PID untuk Mengatur Kecepatan Motor
Berbasis Mikrokontroler ATMega 8535; Muhammad Agus
Susanto; 071903102052; 2011: 38 halaman; Program Studi Diploma

3, Jurusan Teknik Elektro Universitas Jember

ABSTRAK

Dalam pengaturan kecepatan motor yang mempunyai tegangan masukan
konstan sebesar 12 volt. Sistem loop tertutup ini menggunakan PID sebagai
kontrolernya karena PID merupakan kontroler yang sederhana, efektif dan sangat
mudah dioperasikan. Dengan digunakannya PID sebagai kontroler maka jika ada
perubahan kecepatan motor yang disebabkan karena adanya beban maka kontroler
akan aktif dan dengan cepat mengembalikan sistem pada keadaan setting poin
yaitu pada Fes sebesar 20. Hal ini dikarenakan pengaruh dari nilai Kp, Ki dan Kd.
Dimana nilai Kp disini berguna untuk memperbaiki rise time, nilai Ki untuk
mengurangi steady state error dan nilai Kd untuk mengurangi overshoot. Nilai Kp,
Ki dan Kd ini diperoleh melalui metode pencarian secara manual. Dari metode
tersebut diperoleh nilai Kp sebesar 11,8, nilai Ki sebesar 7,0 dan nilai Kd sebesar
3,0.

Kata kunci : PID kontroler, Op-Amp,ATMega 8535



PID Controller Design To Regulate The Speed Of Microcontroller-Based
Motor ATMega 8535; Muhammad Agus Susanto; 071903102052;

2011: 38 page; 3 Diploma Studies Program, Department of Elektrical

Enginering, Jember University

ABSTRACT

In setting motor’s speed which has 12 volt constant input voltage. This
close loop system use PID as the controller because PID is simple, effective and
very easy to operate. With PID as the controller if there is a change with motor’s
speed that caused there is burden, so the controller will be active and return the
system quickly to the setting point condition into Fes value about 20. It caused by
influence of Kp,Ki and Kd values. Kp is used for fix the rise time, Ki for decrease
steady state error and Kd for decrease overshoot point. The values of Kp, Ki and
Kd are produced from the manual method. From this method we will get Kp value
about 11,8, Ki value about 7,0 and the Kd value about 3,0.

Key word : PID controller, Op-Amp,ATMega 8535
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