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Tegangan (V)

0 50 100 150 200 250
DAC (pulsa)

1. Menyusun rangkaian pengujian seperti dalam Gambar 5.3.
2. Mengaktifkan catu daya.

3. Mengubah data masukan pada DAC dari 0 sampai 200.

4. Mencatat besarnya pulsa/18ms yang terlihat pada monitor.
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Kecepatan (RPM)

0 50 100 150 200 250
DAC (pulsa)

1. PC
2. Rangkaian driver motor dc
3. Catu daya +5 volt, +24 volt
4. Mikrokontroler AT89S52
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5. Motor dc
6. Sensor kecepatan (optocoupler dan encoder 32 pulsa)

repository

c. Langkah pengujian:

1. Menyiapkan seluruh perangkat keras

e s=39x 18 ms= 702 ms
2. Offset . error (kesalahan) yang terjadi pada saat sistem
telah mencapai steady state.
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e Offset = 100 RPM

repository

Dari grafik dalam Gambar 5.5 dapat dicari nilai Kp, Ti dan Td dengan
metode pertama Ziegler-Nichols:
L=4x18ms =72ms
T=8x18ms =144 ms
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Gambar 5.6. Grafik hasil pengujian dengan kontrol PID.

58

§

UNIVERSITAS




.ub.ac

repository

Ket : Garismerah = nilai output kontroler (nilai data kontrol)
Garisbiru = nilai output motor

Dari Gambar 5.6 didapatk heri
. Waktu penetapan »
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Gambar 5.7. Grafi ontrol I-PD

Dari Gambar 5.7 didapatkan data sebagai berikut:
1. Waktu penetapan (ts) : waktu yang diperlukan mencapal steady
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state.
e ts=48x54ms=864 ms
2. Offset : error (kesalahan) yang terjadi pada saat sistem
telah mencapal steady state.
o Offsat = (+/-) 35 RPM (1% dari. harga set point 3500 RPM)

Nilai Offset yang naik turun tersebut disebabkan oleh keterbatasan proses
komunikasi data antara PC dan mikrokontroler via port DB25, baik proses
pembacaan (sensing) kecepatan mator, dari encoder. maupun pengiriman/eksekusi

perintah data digital ke DAC.

5.3.3 Pengujian Loop Tertutup Dengan Perubahan Set Point

Perubahan ini dilakukan dengan tujuan mengamati karakteristik output
kontroler pada saat terjadi perubahan set point pada sistem. Dengan set point awal
3500 RPM, lalu diubah ke 6000 RPM.

Gambar 5.8. Grafik hasil pengujian dengan kontrol PID dengan perubahan set
point
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Dari Gambar 5.8 dapat diketahui bahwa terjadi lonjakan nilai (set point
kick) pada output kontroler PID, akibat sifat reaktif kontroler Diferensial apabila
pada masukannya diberikan input unit step (koreks terhadap sinyal kesalahan) ,
baik input berupa set point 3500 RPM, maupun 6000 RPM. Fenomena tersebut
terjadi karena input unit step tersebut akan menghasilkan output berupa sinyal
impuls yang dihasilkan oleh kontroler diferensial. Nilai dari sinya impuls ini
seharusnya terlihat pada grafik sebagal nilai tegangan yang melonjak tinggi hanya
pada saat t = terjadi perubahan set point. Namun karena impuls tersebut terjadi
pada saat keadaan transien (kemungkinan pada saat t < 10 ms), sedangkan proses
sensing oleh encoder~ dan” proses eksekus data/perintah ke DAC memiliki
sampling rate 54 ms serta tampilan grafik pada Visual Basic memiliki sampling
rate 18 ms maka lonjakan impuls tersebut hanya mampu ditampilkan pada grafik
sebagai lonjakan nilai tegangan yang tidak signifikan.

Pengujian kontrol [-PD dengan perubahan set point :

Gambar 5.9. Grafik hasil pengujian dengan kontrol 1-PD dengan perubahan set

point
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Dari Gambar 5.9 dapat diketahui bahwa karakteristik output kontroler |-
PD bersifat smooth (halus), karena koreksi terhadap sinya kesalahan hanya
dilakukan oleh kontroler Integral, sedangkan kontroler Proporsional dan
Diferensial hanya bereaks terhadap output sistem, sehingga tidak terjadi lonjakan
nilai pada output kontroler 1-PD.

534 Pengujian Loop Tertutup Dengan Beban

Pada pengujian ini dilakukan dengan melakukan pembebanan terhadap
kecepatan motor. Beban yang diberikan berupa beban gesekan acak dengan media
kayu (stokastik).

Pengujian kontrol PID dengan beban :

Awal pemberian beban

DN

o Zo 3o 50 &0 ioo  izo 140 480 dis0  Zoo =320 D40 2e0 =0

Gambar 5.10. Pengujian kontrol PID dengan beban
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