
SKRIPSI

IMPLEMENTASIMETODEPIDUNTUKKONTROLKECEPATAN

PADAMOTORBLDC

Disusunoleh:

JOKOSUTRISNO

12.632.034

FAKULTASTEKNIK

PROGRAM STUDITEKNIKELEKTRO

UNIVERSITASMUHAMMDAIYAHGRESIK

2019



vii

KATAPENGANTAR

Assalamu’alaikum warohmatullohiwabarokatuh

Alhamdulillahirabbilalamin,PujiSyukur kehadirat ALLAH SWT,

karenaatasperkenan-NYAsehinggapenulisdapatmenyelesaiaknskripsi,

denganjudul:

“IMPLEMENTASIMETODEPIDUNTUKKONTROLKECEPATANPADA

MOTORBLDC”.

Skripsiinimerupakansalahsatumatakuliahyangwajibditempuh

olehsetiapmahasiswaFakultasTeknikProgram StudiElektroUniversitas

MuhammadiyahGresik.Skripsiinidisusunsebagaipersyaratanakademis

diprogram studiTeknikElektroUniversitasMuhammadiyahGresikuntuk

menyelesaikanprogram pendidikanSarjanaSrata-1TeknikElektro.

Denganselesainyaskripsiinitidakterlepasdaribantuanbanyak

pihakyangtelahmemberikanmasukan-masukankepadapenulis.Untuk

itupenulismengucapkanbanyakterimakasihkepada:

1. KeduaorangtuasayaBpk.BintorodanAlmh.IbuEndang

Juaheriyangselalumemberikando’adanridho.

2. BapakMisbah,ST.,MT.selakuDosenPembimbingI,teima

kasih atas keilmuan dan dukungannya terhadap semua

prosespenyelesaiantugasakhirini

3. Bapak Yoedo Ageng Surya,SST.,MT.selaku Dosen

PembimbingII,teimakasihataskeilmuandandukungannya



viii



ix

ABSTRAK

Dalam pembuatan kendaraan satu roda elektrik kombinasisensor

gyroscopedanaccelerometeryangtercakuppadamodulGY521MPU6050.

Modulinimenghasilkan outputberupa informasikemiringan sudut

kendaraan dengan tolak ukurgaris normalgravitasiterhadap bumi.

KontrolPID merupakan sebuah kontrolyang terdiridarikombinasi

beberapa kontroler yaitu propotional,integraldan derivative.Ketiga

kontrolertersebutbekerjabersama-samasehinggadapatmenghasilkan

suatukeluaransistem kontrolyangbaikdikarenakanjikaberdirisendiri

maka hasilyang dicapaikurang baik.Kontrolproportionalumumnya

dinyatakandengansebuahgaintanpamemberikanefekdinamikkepada

kinerja kontroler.Kontrolintegraldigunakan untuk menghilangkan nilai

offset yang biasanya dihasilkan oleh kontrol proportional.Kontrol

derivative yaitu dapatmerespon perubahan erroraktuatordan dapat

menghasilkan koreksiyang signifikan sebelum magnitude darierror

aktuatornyamenjadisangatbesar.sistem pengendalianmotorBLDCini

menggunakansensorMPU6050dankontrolPID.TujuandarikontrolerPID

adalahkestabilan.PIDterdiridaritigabagianyangmempengaruhirespon

keluarandarisistem. dapatmemperbaikirisetimedarisuatusistem.

dapatmemperbaikierrorsaatsteadystate. dapatmemperbaiki

overshootdankestabilansistem.

KataKunci;PID,kontrolkecepatan.
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