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ABSTRAK

Puada perencanaan dan operasi sistem tenaga listrik, kestabilan sistem adalah hal
vang sangat penting terutama kestabilan dinamik. Kestabilan dinamik adalah kestabilan
sistem lerhadap gangguan kecil. Gangguan kecil ini berupa perubahan heban pada sisi
pembangkit secara acak, pelan, dan bertingkar. Gangguan ini mengakibatkan perubahan
frekuensi vang menvebabkan kestabilan sistem berubah sehingea tidak mampu bekerja
secara normal. Tujuan tugas akhir ini mendapatkan informasi perancangan pengendali
melalui simulasi wuntuk memperhaiki kestahilan sistem akibat perubahan beban kecil.
Simulasi dilakukan pada sistem tenaga listrik Sumbar-Riau dengan menerapkan meiode
komtrol optimal yaitu Linear Ouadratic Regulator (LOR). Metode ini digunakan
mendapatkan nilai pengendali agar dapat memenuhi kriteria rancangan vang diinginkan,
vaitu lewatan maksimum tidak lebih dari 5 % dan wakin menuju keadaan mantap keeil
dari 4 detik. Hasil simulasi menunfukkan rancangan pengendali memenuhi kriteria pada
kondisi (0,63 kali beban dasar sampai dengan 1 35 kali beban dasar,
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BABI

PENDAHULUAN

~1 Latar Belakang
Sistem tenaga listrik umumnya terdiri dari beberapa pembangkit (sistem multi-

me=m) vang diinterkoneksi melalui saluran transmisi, Tujuan dar interkoneksi adalah
s menjamin kontinuitas ketersediaan terhadap kebutuhan tenaga listrik yang terus
me=nokat Semakin berkembangnya sistem tenaga listrik semakin lemahnya unjuk kena
“=== terhadap gangguan-gangguan. Salah satu efek gangguan adalah osilasi daya akan
memebabkan sistem keluar dani area kestabilannya yang mengakibatkan dampak vang
=== buruk dari seperti pemadaman total.

znzguan dapat dibagi menjadi 2 kategori, yaitu gangguan kecil dan gangguan besar.
~mmzeuan kecil merupakan satu dari elemen sistem dinamik yang dapat dianalisis
me=oounakan persamaan linear (analisis sinval kecil). Gangguan kecil dapat berupa
serumznan beban pada sis1 beban atau pembangkit secara acak. pelan, dan bertingkat.
S=s==ilan sistem terhadap gangguan kecil disebut kestabilan sinyal kecil (small signal
e atau kestabilan sready-state (pada awal-awal Iiteratur sering disebut kestabilan
Smamow ) Kestabilan sistem tenaga sendiri adalah kemampuan sistem untuk kembali pada
“omcs xerja normalnya setelah terjadinya gangguan.

Serubahan beban yang kecil pada sistem tenaga listrik adalah suatu hal yvang tidak

‘S Zhindan dan selalu terjadi. Oleh karena itu perlu didesain suatu pengendali yang

S memraga sistem tenaga listrik tetap stabil.




I2 Tujuan

Penelitian ini bertujuan untuk perancangan pengendali untuk mengendalikan sistem

s=nzga listrik menggunakan metode LOR.

* 2 Manfaat Penelitian
Tugas akhir ini diharapkan dapat memberikan informasi rancangan pengendali
ik mengendalikan kestabilan frekuensi dalam rangka memperbaiki kinerja sistem

=e=oz listrik multimesin.

~+ DBatasan masalah
Untuk membatasi pembahasan vang meluas dalam tugas akhir im dilakukan
semoatasan sebagai berikut
Setiap pembangkit diwakili satu unit generator, Sistem eksitasi dan governor
dianggap mempunyai pemodelan yang sama.

2 Perhitungan aliran daya menggunakan metoda Newton-Rhapson.

Lai

Pengendali dirancang dengan metode Linear Quadratic Regulator(LOR).

®eluaran yang dianalisis berupa frekuensi sistem .

Ly

Nilal fungsi pembobot ditentukan dengan menggunakan metode Bryson.

~= Metodologi Penelitian

_angkah-langkah yang akan dilakukan dalam penyusunan tugas akhir ini sebagai

e
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PENUTUP

Kesimpulan

Dan hasil simulasi dapat diambil beberapa kesimpulan vaitu

Metode Kontrol Optimal LOR dapat mengendalikan kestabilan frekuensi akibat
perubahan beban.

Sebelum diberi pengendali frekuensi berosilasi terus schingea dapat dikatakan
sistem tidak stabil,

Bobot matrik  dengan metode Bryson memiliki nilai terbesar vakni 100 dan
nilai terkecil 0.001 dan bobot matrik R dengan nilai terbesar | dan nilai terkecil
0,227,

Hasil rancangan pengendali dengan metode LOR dengan kriteria vang

ditentukan berada pada daerah kerja beban 0.65 sampai 1.25,

Saran

Saran yang dapat diberikan untuk pengembangan penelitian ini adalah :

Model sistem cksitasi dapat diganti dengan model eksitasi lainnya seperti sistem
eksitasi AC maupun sistem eksitasi ST sehingga dapat  diketahui pengaruhnya
terhadap kestabilan sistem tenaga 1tu sendiri.

Dalam pencarian matrik pembobot () dan R dapat digunakan metode lain seperti
metode  eksak, algontma genetika, logika fuzzy dan lain-lain sehingga

keunggulan masing-masing metode dapat diketahui.
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