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ABSTRAK

ANALISIS PID KONTROLER SEBAGAI KENDALI LEVEL AIR
PADA INTEGRATED PROCESS CONTROL FPCS 4ALL

Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 25 Juli 2019

Dinda Nayuni; dibimbing oleh Dr. RD. Kusumanto, S.T.,M.M. dan Dr. Eng. Tresna Dewi,
S.T.M.Eng

Analysis of PID Controller as a Water Level Control on Integrated Process Control
FPCS 4ALL

xvi + 58 halaman, 7 tabel, 43 gambar, 3 lampiran

Kendali level air biasa ditemui di dunia industri, salah satunya digunakan pada
penentuan level air pengisian tangki pada alat Integrated Process Control FPCS 4ALL
ini. Dengan adanya kontrol level air, pengisian air yang berlebih bisa diatasi. Salah
satu cara merancang kontrol level air bisa dengan menggunakan PID kontroler
(Proportional Integral Derivative). Kontroler PID banyak digunakan di dunia Industri
Karena responnya yang cepat, overshootnya kecil dan errornya kecil. Pengontrolan
sistem ketinggian air dilakukan melalui LabVIEW 2012 dengan menggunakan sensor
ultasonik sebagai sensor ketinggian. Sensor ultrasonik digunakan untuk mengatur
masukan dan keluaran tangki air pada alat ini sesuai dengan ketinggian yang
diinginkan. Untuk mencari nilai parameter PID perlu dilakukan metode Osilasi
Nichols-Ziegler untuk mendapatkan nilai Ku (gain ultimate) dan Tu (ultimate periode)
dan didapatkan nilai parameter Kp = 0,74, Ki = 0.019, Kd = 18,9.

Kata Kunci : Kendali Level Air, LabVIEW, PID Kontroler, Ziegler-Nichols
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ABSTRACT

ANALYSIS OF PID CONTROLLER AS AWATER LEVEL
CONTROL ON INTEGRATED PROCESS CONTROL FPCS 4ALL

Scientific Paper in the form of Final Project, 25" of July, 2019

Dinda Nayuni; dibimbing oleh Dr. RD. Kusumanto, S.T.,M.M. dan Dr. Eng. Tresna Dewi,
S.T..M.Eng

Analisis PID Kontroler Sebagai Kendali Level Air Pada Integrated Process Control
FPCS 4ALL

Xvi + 58 pages, 7 tables, 43 pictures, 3 Attachments

Water level control is usually found in the industrial world, one of them is used in
determining the water level filling the tank on Integrated Process Control FPCS 4ALL.
With the water level control, filling excessive water can be solved. One of the way to
design water level control can use PID (Proportional Integral Derivative) controller. PID
controllers are used in the industrial world because of their fast response and there is no
overshoot and errors. Controlling the height levels of the system is done through
LabVIEW 2012 by using an ultasonic sensor as a height sensor. Ultrasonic sensor is
used to set the input and output water tank so that the water level in accordance with the
desired height. To find the PID parameter value, the Nichols-Ziegler oscillation method
is needed to obtain the value of Ku (gain ultimate) and Tu (ultimate periode) and get
the parameter value Kp = 0,74, Ki =0.019, Kd = 18,9.

Key Words :  Water level control, LabVIEW, PID controller, Ziegler-Nichols
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