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RINGKASAN 

 

Randy Muhammad, Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas Brawijaya, Januari 

2016, Sistem Pengendalian Kecepatan Aliran Udara Pada Wind Tunnel dengan Umpan Balik 

Kecepatan Aliran Udara Menggunakan Kontroler PID, Dosen Pembimbing: Bambang 

Siswojo dan Purwanto 

 

Wind tunnel atau terowongan angin adalah alat riset dikembangkan untuk membantu 

dalam menganalisis efek angin yang bergerak atau di sekitar objek padat. Untuk 

membangkitkan aliran udara pada wind tunnel yaitu dengan cara mengatur putaran propeller 

pada fan yang digerakkan menggunakan motor penggerak yang kemudian perubahan aliran 

udara tersebut dapat dikontrol dengan mengatur putaran propeller dengan kecepatan tertentu. 

Aliran udara tersebut dialirkan menggunakan propeller yang terpasang pada sebuah saluran 

tertutup berbentuk silinder. 

Dalam sebuah plant wind tunnel kecepatan aliran udara yang dihasilkan tidak selalu sesuai 

dengan nilai kecepatan yang diinginkan karena adanya gangguan yang menghalangi putaran 

propeller. Sehingga kecepatan aliran udara yang dihasilkan perlu dikendalikan secara elektrik 

dengan mengatur putaran propeller dengan memasang sebuah sensor air flow pada wind 

tunnel. 

Solusi dari hal ini yaitu dengan mengendalikan kecepatan putaran propeller melalui 

aktuator motor induksi 3 fasa secara otomatis menggunakan kontroler PID. Diharapkan 

dengan adanya sistem pengendalian ini, error kecepatan aliran udara yang dihasilkan pada 

wind tunnel dapat dikurangi, sehingga kecepatan aliran udara yang dihasilkan dapat sesuai 

pada nilai yang diinginkan. Dari hasil perancangan dan pengujian alat yang telah dilakukan, 

didapatkan parameter PID dengan metode Ziegler-Nichols 1 yang paling baik yaitu Kp=4,67; 

Ki=7,78; dan Kd=0,7005 dengan settling time 6,1 detik. 

 

Kata kunci: wind tunnel, PID, propeller, air flow, Arduino Mega, motor induksi 3 fasa 
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SUMMARY 

 

Randy Muhammad, Department of Electrical Engineering, Faculty of Engineering 

University of Brawijaya, January 2016, Air Flow Speed Control System On Wind Tunnel with 

Feedback Air Flow Speed Using PID Controller, Academic Supervisor: Bambang Siswojo 

and Purwanto. 

 

Wind tunnel is a research tool developed to assist in analyzing the effect of wind that 

moves or around solid objects. To generate airflow in the wind tunnel that is by regulating the 

rotation on the fan propeller driven using the motor which then changes the air flow can be 

controlled by adjusting the propeller rotation with a certain speed. The air stream flows using a 

propeller mounted on a cylindrical closed channels.  

Airflow velocity that generated by wind tunnel are not always correspond to the value of 

the desired speed because of the disruption that prevents rotation propeller. So the speed of air 

flow being generated electrically controlled by adjusting the propeller rotation by installing a 

air flow sensor in the wind tunnel. 

The solution of this is that by controlling the engine speed using 3 phase induction motor 

actuator automatically using a PID controller. Expected by this control system, air flow rate 

error produced at the wind tunnel can be reduced, so that the speed of the airflow generated 

can match the desired value. From the results of the design and testing tools that have been 

done, obtained by the PID parameter from Ziegler-Nichols 1 method is Kp = 4.67; Ki = 7.78; 

and Kd = 0.7005 with a settling time of 6.1 seconds. 
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