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Pe.sadali PID adaldh p€.sendali yss $mpd sekmns msih bdnytk digmke

duir indusFi. De.e$ memmfaalkm nihokontrolq ATMECA 8535 ,€n8 bis

sldrpt!.i penrcgmm daldn brhM dsmbl€t. De dengs mdggunsle

kontrol.r ATMEGA 8535 sebrgai pengdd,lid ?]D u.tuk nehggadaliokm

ard pur.rM notor DC sebacli pldt dapal dn€apke. Ddi hail p€t€ob@, t€rbuki

w. pdgguhm pds€ndali ?ID de netod. osilsi pada sot sttiBe kp = 6, ki = 0,5

kd = 0,12 dcnso poe@ mikrctontrola ,{TMECA 8535 utut D.ngatum

ABSTRAK

r@ pul.fu hotor D. mmbsil4 p.maikd knr.nd p€nomdci p8dt plet ydc

ie.inku iik dib&di4ktr ddss pldt tdpa pngendali.



BAA I

Meneatur kecepatan notot aatr keluarsnnya sesuai dengan yang diinginkd

nara dibutuhkM lebuan p€nscndali, dimana nensguiakd pcnsendlli PID

Pcn8aun&n pengendali PID dikaenakan seritp kekurmStr ds kelebih3n dai

msing-masing p€ngcndali P,I dan D dapat saling menulupi dengan menssabun8lan

keliaanya sdda pamlel menjtdi pengcndali proposiooal dengd inlceral d

dife.ensial (F.ngendali PID). Elenen{lcmcn pensendali P- I dm D dasing_n6ins

sctra keseluruhM bcrlujuo untuk dehpercepal rsksi sebu.n sistcm,

menghilangkan oflsetdan nensisiltd Pe htid awal lang bcer'

Untuk ncnbual pengendali PID dibutuhkan sebuah Fogam, dimana

menEguald aplik6i prc8ram nikrokontoler. Kdsna pcnbuats pog@ dengd

mikrckontoler lebih mudah untuk petubrnenya dan lebih mur.h haqanya

Dd nenginaar peBnr sisren kendali y.n8 domins di laplngu du duni.

inddsti, maka dituntur adanya pemahaman ysne menddM bagi mahashwa

Polncknik Ncseri Padang tenlus shtem kenlisli. Kemudim untuk mcnunjens

perkuliahan praktikrn di laboBtorium kendali Politeknik Ncgcri Pad 3, penulis

memilih Trgas Akhn dengm judul MODUL Pf,NGENDAI-IAI{ KtC{PATAN

PUTAR I',I MOTOR DC I4ENCCUNAIIAN PDNCDNDALIAN PID BERAASIS

MIXRoKONTROLER Dihd.pk nsntinla Tues Akh; ini dapal membetiko



penobmo du kejelasd dalam pemsfaa&n

releva di lapogd bagi mahsisw! Politeknik

1.2 Pertrmnsn Msald

Bcrdaskan lart belak s

t. Basaimana Mikrokontiolcr dapal menjadi nedia pengendali

dens@ pe.ggunmn pen$ddali PlD.

2. Basaimma Mikokonnoler daFar nenampilke h.sil puE6n kedepah notor dc

3. Baslim&a Mikokontroler drPl henanpilkd masukm PID dengan mcdia

sistem kendrli de pada biddg yang

khususnya prcEFn studi lislnk.

1,3 Tujuan P€nulis,n

Tuju.n dass ddi rugs aknt i.i ad.lah menselahui blgaimda heneendalikan

kecetarM noror dc dqgtn pengondali PID menagunakan proglm aplikdi

Mikokomsler AlR ATMega seri 8535 Adapun tujuo dti rugas skhit ini adalah

l. Pembuato nddul pmkek perdskal lunavsorvars untuk moror dc yans

dapar dim&fulks sebdgti se, pdkulian& pnk:tilxn di laboBtoriuh

2. Memperdalm penaebhuan di bidrng sisrem kendali dtu nikrcprcesor.



KESIMPTJLAN DAN SARAN

Berd,gte nsil D€ngljie pad! keseluruhe !.6lah mak dapai didbil

sutu *6inpuld dtan jtn sdalrl ebagai benkut :

l. Penssun@ nikoko.t oler ATMEGA 8535 Pad! Fngendali PID dapat

oe.sutusi p€nggDen konpond ekstmal $perti ADC. dd DAC taMd

Atbesa 8535 nmiliki slruldur to ysg qkup lensl€p.

2. PengBuM mikrckontroler ATMEGA ebtS! medio pengendalai PID untlk

mengsEndalik kecepat n putdFn noto. dc de ebasEi bals penmslm&

Jnruk mengatur pms.< yr8 Rrjodi dalam toikrokmmls

3. Pada sistem l@p t.6ukt, kdlmn lide,k dimpsbalikl@ ke mduto

sedegl@ pada sislen l@p tertutuP, kelu@ diudp& btlik ke n6uld

untuk me.gutrsi terjadinya kslalm p&ia si$em

4. Psda tuning metode 
'solsi 

pens€.dali popo6ioml Frubthd hilai Kp

nenpe.gNhi nilai k€Epatsn notot dc Semakin tinCgi nilai Kp nala

senakin linsgi pula keepat!. dolor dc



Ahf,a4' r. 12001). 
'te^rnnika 

DML Jatfr. Ilmu elelftnika.

Bishop, O- Q004). D6a'dM Ele*lmnika. Jaltu. EAtneEA.

Og'r4 lC I I aa3 r , /ebl ro@/ A ulomhL lrltu. r'l^nl}n.

\NTdhe4 L. e0nq. Belajn Sendin Mitmtontuter 7vR Sen 'ltwsa at3 t

YoglalcrlaPenerbitA i.

widodd. (2006)- Aelaje lci.din 12 ,torEk Mjrnt'torcl?t UduL PduL..


