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ABSTRACT

Wilh roode~ (J/ lee/1r>okJgy in 1110 jnduSlfiai matker loday, m"ny f,,,,tories _ factories require DeS
(Distribuled CorrIroI System) 10 control 100 process eqvipmenr all/>o p/ifflI, DeS f"'MOO ro read 100 resp(Jn$C
is rapid in plant cqujpmcnt f>as been r~led wirh 5eIlS<A<S". In llis pap<)f wiD 00 analyzed I!l"! use of DeS jn rl>c
polymerization process at rile faet<;xy PT lr>tkYama SyntlleOCs are located jn JaNluh",- • P!xwa1<at1a, WeSl
Java. Ai PT lr><kYama SyfllOOlics poIymerizalk>t1 process using CENTUM DeS 3000 Ihar C3n control:>n<J
moniIor CVCIJ machine connected 10 Ille DeS . Wlrh rhe usc (J/ DCS , la<:!.ory PT . IndonJm<I Syfllhclics can
mengootoillow from tile t,mk PTA m>J EG lank lhal produces an outpullJow (J/ 10423 kg f h .

Keywords, DeS, poIyme,iwlk>t1, process ooro-ol systems

ABSTRAK

Dengan s=kjn WI<"",bangnya Iclmologi pada paS& indus/ri sa,,1 i",: banya/< palxfk _ pabnl< membu/uhl«>n
DeS (Dismb<Jred ConIroi System) un/uk meng<>ftrol pemlalan proce. ~a paMk I"'SeW. DeS bcrlungSl
un/uk membiK;a respon s=-.m oopal ~a peralalan palJrik yang Icl<>h dipasangi sensor. Pada Wlisan ini
akan dianalisa P<Jnggunaan DeS pada proses p(>imerj""si pOOa pabriJi PT INDORAMA SYNTHEncs yang
Wada di Jaoluhur - Purwakarla, Jt1W" 8,,,,,,1. Pada PT INDORAI,fA SYNTHEnCS proses pclimorisasi
menggunakan DCS CENTUM 3000 yang dapal mengonlroi dan memeniloring ",nap mesin yang I",k~ks;

dengan DCS. Dcngan ~unakallllyaDeS, pa/xi' PT INDORAMA SYNTHEnCS dapal rtlengooJoi ;>!/tM darl
lanki PTA dan ranki EG yang mengh.'siJi<"n OU:PUI aliran scbes&' 10423 I<gih.

I. Pendahuluan

Seinng d<lngan mcnir>gka1f1ya permintaan ak'lfl
produk yang bertLJOlilas I>nggi, cfi,;cn, dala'n
p<oduksi "",SSaJ narru'1 tclap ramal> ling~ung""

d"" aman bag; pekClja. maka leknologi dak1m
induslri pun i~ul berkembang mendukung
ke!lutuh-an torscb<Jl. Ocwasa ini banyak industri
yang mcmilil<i ,;stem Olomatisasi modcm yang
mcnggantikan para pck,*, dalam ,;slcm
manufal<lu' dan preses indusln~nduslri di
Indonc,;a, Hat illi dapat disebabkan ka.ena
manU,," mcngalami kejenuhan dan 1<cidlhan ~ang

dapat ,""nimbulkan hum,,,, Cfl'c>". 0Ic-h karena ilu
Industri sangal mcmbuluhkan p<c>ses yang ot"",atis
dan dapat dikootrol secam 1"'PU$3I.

tt. Lan-dasan Teo.1

2.1. Konsep PoIlmcr
PQllmc. mCflJpakan suatu roolelwl rak.<asa

(mak,<>moIekul) yang lerbenWk dari SU$llfl;)fl uIang
moIekul kec~ yang tcrikal mclalui ikalan kimia.
Sualu poIimcr akan terocntuk bila ,,,'''''US "tau
seribu ""it moIckul kocit disebul monome, yang
""ti-lg berka'tan <!engan ""tu rant";.
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2.2. PoIlme.lsasl
Polimcrisasi adalal> p<oses P"fl9gabun9an dua

jenis atau lebill monome. d,;n ~m jum1atl yang
sa.-.gat besa, unluk menja<ji pcIimcr, Secara ..."..."
poIlmcrisasi dibagi rncnjadi dua golongan yang
terdili dan poI;mcrisasi konden..-.si dan polimcrisasi
adl';. PoIimcrisasi adi,; mcIibatkan rantai panjang.
PoIimcrisa,; dipMdang mempooyai kesalfla""
dengan realls< k<:o'lden"",; yang tcrj.-..;li pa<la zat
bermassa molel<ul rendah. Pada poIImcrisasi
kon<Jcnsasi ICljad; feaksi antaf moIekul yang
mcngandung anla.a dua g<XJUS !u>g,; atau Icbill
yang dopat bernkaksl dan mcngllasilkan saW
moIclui be..,r yang diikuU

2.3. Klasifikasl Pol,,,.,.,.
Polimcr biasanya dildasifikasikan rncnjado

bebcrapa kelompo~ atas dasa' asat !srnlbcr),
reaks; pcmOOn\ul<amya, struktur, "lao: tennal. dan
knstalinitas

2.4. Kont.ot aliran, le~an3n dan tempe.atu.e
2.4.1. Sistem Konlfol

Sislcm I<cntrol adalao r;roses pengenda'an
tert>adap satu atau bebcrapa be,.m"" (va,jaI>GI,
pa.-amel"r) sehingga 1><,..."do pa<la su"'" ha")" "tau
daiam suatu rangkum.n oa'9. (range) tMenlu.
Dalam IstilM lain dis<)buI juga tcknilo: pcngahxan



Gamba. 2, 1. Sistem Kendali Tert>uka

••

G~mb", 2.2. Sistem Kendali TOOUlUP

2.4.2. Ka,akte,iotik 5iotern Kont'ot
Beberapa karaKteri_~k penling dan sistem

kootrol "'omatik ooalah ",,1>;'9" t>erikul :
1. S;stern konlrol .,U;rnaliK ffiCfUpakan siSlom

dinamis (berubah terhadap waklU) yang dapat
befbentul< ffooar maupun """ h'oo,v. Scc<,r~

matomatis kondis< in; dinyalakan cH""
persamaan-pC<s,.-na,Vl yang bcrubah teffia<lap
waklu. misalnya persama"" dilfe<ensiat linea,
maupun tidak linear.

2. Elc'sHat meoofima inlormasi. memproseS<1ya,
mengolahnya dan kemudian mengembangkan.
nya.

3. K<>mponen ynng mombentuk sislem kootrol in;
akan saling mempengaruhi (befi"te"'ksi)

4. Bers<W """'9""'tlalik'm sinyal ke bagi~n

masukan (roodb,>dr) <!ali in; digunakan lJfltuk
memperbail:j sifal ';;stem. Kaf""" adanyn
pengmnboli"" siny""1 ini (si_tem ump.an bali~)

maka pndn .,.1"", kontrol oI<>maUk selalu
le.-jadi masalah stabil;saS<.

2.4.3. Pcmakaian Sislcm Kontrot
Pemakaian s<slem kontrcH Ol<>matik banyak

dllcmui dnlam kch>dup.an ""hari-nari baik datam
pemakaian tangsung ma"""n lidnk I"ngsung.

Pernakaian ,;;Slcm kontrol >n' dapat
dikf,.>lompo!<J<Jn scOOg8i berikut:
1. Pengontrola" proses lemPOfUluf. nlimn,

lekn""n, tinggi pcrmukaan cairan. viskos<las
Misalnya pada industfi llimia, makanan. tekSlit,
penglangan. dan lain-l1>in

Hutlungnn anlara lungsi masukan, tung,;; alih
sistem, lungs; umpan tlalik d~n fungs; keluaf3f'l:

Z a HY. mempunyai be"",an negalif dan han's
dikllfangkan dan l"g,"'g"" rnao""',n oohingga
mcnghasik"" masuknn pada penguat itu sebesar:

EaX-Z

Sistmn konlrol dcng~n jaringan lenutup adatah
_i_lem pengontrolan dimana beS3fan kcluamn
r'fI<>mberiknn del< temad8p besaran masukan
""hingga besa.-an yang dikontrol dapnt
dibandingkan t..-hadap hary., Y"'lg diin<)inl«,n
rrWalu; a1at pen<:alal (indica/or atau rooordef)
""pert; pa<la Gamba, 2.1. Selanjutnya~n
hnrga ynng tc<jadi anwra besaran yang d,,-ootrco
dan penuojuk;>n ~lnt pen<:atnl digunakan s.ebaogai
!<oreksi yang pada gili'''''''ya ~kan merupJl«,n
""saran pengonlrolan. Sis/em kontrol tertulUl>
mempunyai banyak keunggulan d;b3nding sistcm
konlrol terbuka, yailu mmnpuoyai tingkat ke1epatan
yang Icbih tingg; rl8n tidak peka lemadap (I3i199Uan
dan perubahan pada ingKungar>.

- -'-,I """~'.j-'----':<'1

sislem peogendalan alau siSiem peog<>rUOIM.
0iIinja<l <!ali segi peralalat1, sistem k""lrol lc<din
dad b<'rbagai susuoan I<.o<rlpooen fisis yang
digl>Mkan unnJl; meng;>rahk:ln al~,," cncrgi ~e

sualu rnesin al.:lu prOWS (>gar dapal mc~asi1kan
presla'; I"Y'!l diinginkan,

Tujuan ulama dan sualu siSlem pengo.-,~an

ada~ umu~ mcndapal1<.an oplin1isasi dimana ""I
... da>"'l diperoleh be«lasarkoo lungsi daripada
sistern kontrol itu sendin yailu penguk"","
(rr>e3'SUro<ncnl). """"bandingl"',," (comparison).
pencalatan <!ali pemitungan (computation). dan
perbaikan (COfroclion).

Secara umum sislern konlrol dap.11
dikelompold<an sebagai berikul
1. Dengan ope<alOC (manual) d"" o(om~1ik.

2. Jaringan lerMup (ciostxI /001» dan priogan
leJbuka ("""" loop).
Pengonlrolan S<JC(tra clekmk dan pneumatik

alau kombinasinya IetNh tlanyak dilcmukan dalam
induSlli maupun .plikasi leknis lainny"~. Hal ini
diwbabkan _apa keletWhan yang diberikannya
yaitu pemakaian daya yang Icbih ked. k~"mampuan
umuk pcngontrol.., ~,,,,k iauh, IOOih mudah
dipe«)leh dan 'CSllO"nya lcl>ih ccpal. o;sa/l1P;n<) i1u
di""",si peralatan dapat dibu<>t l<>bill keen

2.4.1.1. Manual dan Otornatis
Pe<1<)onlrOOn secara manual arlalah

pcngontrolaa yang dilakukan oIe/1 manusia ya"!!
t>c<tindok scbagai operolot. sedang pengontrol;Y1
"""'''' otomatis arlalah pengontrolan yong
dilakul<an oIeh m"",n-mes<n al.:lu peralal.:ln yang
bel<e.-ja <ceara elom~lls dan ep<>ras<nya dibawah
pengawasan rna""""'. Pengontrolan secara n1;,.,ua1
tlanyak ditemukan dal"'" kehKJup.,n SChan·""n
sepe<ti P."ld.1 penyet"an ""am 'adio, lclevisi,
peng<lturan cahaya tel""isi, pcn<)aturan airan air
melalui "an. pengaluran kecepaun konda"'an. d~n
lainnya.

Pcngontrolan seca,a OIomaUs banyak dilernui
datam proses induSlri. pengendalian pesawal.
pembangkil lenaga lislri1<. Sebagni contoh adatah
pengatufan aUran, tempe,at'" dan lekanan doogan
menggunakan katup pengatlJf. pengontrcHan s......
N""'J3fI oIeh Il>errno-stat. pcngonlrolan daya ~slrik

oIeh relay, circ<Jd·1Jr""ker (pernutus ~N_~

2.4.1.2. Ja'ingan Te'buka dan Te"utup
S;Slcm tert>Jka ada~,h sislcm kontrol dima""

k~uaran tidal< membe<ikan elek terMdap besaran
masukan. 5cllinwa vnrinbel Y"""!l diKontrol tidak
dapnt d;bandingkan t~'fhoo~p Iwga yang diinginkan
wf'C'li G,.-nba, 2.4.

--:::-,

Dimona:
X a Sinyal Mawkan
Y = Sinyal Keluaran
G(s) a Fungsi AI;h datam dcmain_

• Hubungan 3fIl"'~ lungs; kellla,,,,, l",harlap
lungs' masukan.:
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III. Metodologl Peneli~an

3.1 PID dan ~Iikasl Pengontrolan Proses
Polimeri.asj "'

.-.-

~3.1.b KonIroIPIO

,.. ---;::-­, '-

-­.,
"oS' • "t' .. "I

--
,.---•

,

---

Gambar 3.I.a Kon1rol PID

--~

3.1.2 KonItOI~ IntfV'JJI o...,~

IP1D)

Unluk l<eIja I<onInIl PI[). qs) rnetupllkan
hasl ............... '*'<I -.g m3Sing klIwja
I<DnInIl P • I, dan D. Dapat dluio q.) • C9(s) •
Cit.l' Cd(s~ DItam,' . IJII, ....9"'e...... PI[)
~ ,ft.... denp'I __ P. PI. PO~
PI[).~ I<DnInIl PIO dapaI .-.al l*la
~ dWoo;ah ft.

-----.--

2. Pel._y;.: Ien;1IgIl btri< (pe""'......... '-- .3. Peo ......e ' ............c(,.,...;e"r""""'. M'C):p"''''''"III....... operaIi yang~
kdeIlIIn lo'lggi dabm JlIOIS l"""!iI~
.-any.~ : po"",eba_~ pembua\a'1
~. tokstI. pengeIa&an.

4. TransporTa$i cicv;Jtor. oscalallX. posaw~t

to<bar1g. ke"'ta api.~ (ban botj.alanj,
~ 1<aj>aI iaIJt don .............

5. 8etYomek3nis
6. Bidaog non _.~ , eI<onomi. $O*iOOgi--.

Ganm. 2.3.~ BIoI< ~P"'9""b""'"

~~23.~""''''''''~
~dongon_, )' eli .......
~~ "" cJongan"""'!l'oQI'I t _,.... pon der"ogan tony;lII
__"""'ltd. .......,.. _ WI)'3l 'P"II--
3.1.1. Sis1em Konlfol PIO

l.lnb.* ......~ " • sebua/'I ......
korUd. ............u.a perbaikan n:spons ( " ' IJ*
dIlngan mongo.nngi -. ,,,,,,ogIi1owy;an
peo'JOI"'P1 -.. ~ """"Cl -.
lie"..' • kecepat... teSPlf'ISJ maka ~
<lilalll"''' dengan~ lisIIem konlIoI <mi
jenis P~ I (irllegral), ...... 0
(diff~ """liS I"'''' alai I<onIrdrilerditi~
a. Kontrol bpe P~
b. KOIlIf<H tipc I (intcg"llf)
c Kontroi~ D (dilfentnlial)

KonltOIor PropofIional, !nteg3. dan Diffonti,,;
daIiJm pralIleknya <lapaI digOOung menjaOi aow
konln;Jlot }'81'19 disebuI I<oo..,*" p,,,,,,,,I>Oo_pIus
Int~pla~(P"'O~sec-~ iIJIIk-' _ PIO

~ uniI. }'81'19 -. ..~ b9i
""'''oIi'~~ seper'Ii plI<Sa pillar bcdoA

Garrbat 3.2 I«Wn;II~ ItWe<pIDr... '
3.1.3 ApIbsi Kor*<lI PlO (bIan SrRom Kor*<lI

Ptosos PoIi,. _
_ PongontroI;w>~ P(Ili-neris,W

Proses PoI;",,,,i ..i n ~""~ (loa
jenis b8t1an. yailu PTA don EO atau b1asa dis.clJut
Erhylere 0."1<<>. B"""" perta.ma PTA <limasul<kan
ke<l."IIam """tu wa<lal'l bO<u~ bc)anll lOIl....up
I>erul<lr.ltl kapasibs 125.8 m', Iinggi maksimum
__ 10 no. Bahan i<lldu;r dim...."""

!<e" II__ betupa lMiIana1eltlAUP-,~;;;~..
Model Pw9"'e....' proses ..... ,.. asi

_ MpoI"Ii sUma M .. ini.

1I1 ........ UOliI.__ 'oU.INO.l.~ "'l'II"



Gamba, 3.4 (a) SiS/em Kontrol PID dM Konlrol
Proses Polimerisasi

kootrol PID. rna"" dapat dinyatakan dalarn ",erna
benkut ,

I
If-l--'=7if=~ Q +

Q+qI
~="9-,

H+

Gamba'3.3 Skern" SiSlem 1(001"" Proses
Poimeri"".. G,bj- '1>1 . PI.) ,,'

P;>do ",,~tu ""~( tc<tcnlu, wa<lah yang
digu,",k.,n doiam ";slem konlrol ali",n l..all terisi
l>ahan dalam k<><>dis< tunak I sfaady stare t>erupa:
1. Kebnggianpermukaaneairan Him),
2. Laj" alimn Ii...,,,k (stead¥ slate) Q.
3. Wooah tsl> mempooyai bpasitas elm'!,
4. Res<Sl3ns< k31up t>OO1n R [dotiklm'l
5. ApalJ<1a di"'kul<an peoamballao, is< wooah

o.'",M
a. lsju aliran sebesarq,
b. Man fflOOyOOal>l<ar1 perubahoo l<e\jnggian

permukaM sebesar h.
C. o"n menyct>abl,,:m pctUroh"n Iaju ali,,"

output q".

Sistem pengootrolan pacta wadah tsb aka"
memp<Jrtyai lungsi sIll>:

Qa (.) 1
P(s)~ QI{s) - RCs+l

Dati gamba' 3.3 apabila rno<leI ..<tern k""lm!
proses poIi'neris.'si ini digaoong"'ln dengan sislem

G,.."bar 3.4 (b) Re<luksi Diagram Bioi< Kontrol PiD
eM KonltOl Proses P(Mimcm"si

G<1mM' 3.4 (e) Fungsi AJjh Kor,lr<;M PID <hn Kontroj
Proses PoIO"nerisasi

3.2 Aplikasi DeS dan PID pad" J><oses
poHmeris3si di PT INDORAMA SYNTHETICS
Pada proses poIimerisasi <Ii PT IN[X)RAMA

SYNTHETICS menggunal<an DeS YOKOGAWA
CENTUM 3000. Pada proses ini OCS mcngatu'
aliran PTA clan EG untuk proses pencan,Il'J"'" I
eSlerifil<asi

r:1 il- '" .'~ ~ :If-'.::~~S~"~;-~;~'!!;;~~~~~~i~ro ...·_ .....-n ........ _
-- - ---

Gaml:>a' 3.5 Tamp""" Proses PoIOmefisasi POO3 HMI



4.1.1. Pengontrolan Ianki PTA

PTA ","upun EG <litaklll<an oengan peogootrolan
l..-pisan.

".~ /J_do<lkJI-Laju aliran Q. d'- •
' ......1'"

t.22 lit<,/dotik
,e",sl",,", aliran R. !!. '0" ~ 8 186

Q 1~20''''1''''' .
m deti""~e,

Kapasitansi tank C· 2TJ r' ~ 12,57142857 m'

Gamba, 4.1, Pengonlt<Nan lanl<i PTA

AJ~an output PTA scbesa' 73921<ifjam, ke~"99"'"
permukaan el<iIIaIef> 10 m akan memoofik.an:

,

Gamba' 3.6, TarnpiJan PID cairnn PTA

Pada gamb'" diatas <fa!",l dilihal jurnlah "lira->
PTA d,'", EG yang dil<cIuaf1«Jn ootuk pro""s
poocampuran I eSle<ifil<asi. Jumlah cairan tcrscl:oJl
<lajxlt dil«>nlml <!cngan konlrol PID. PID se<'<lili pun
!;Mas didapal melalui teoti P"'!lituogoo namun palla
PT INDORAMA SYNTHETICS PID didapatkai1 dan
proses coba-ccba atau Trial and Enor.

.. . ···i .+-.

R=8.186 _•.

..: c ~ 12.571

,
pes) - ;""'-';'."1 ·---1··

,-,-:=-C- _
-'t

..

..

.....,..

..

4.1.1.a. Al<:si I\ootrol tan.' PTA sebelum
"""'\l9unaka<1 pengonlioon PID

Dengan ~~nya m<.mpert'lilungk.an lungs< a~h

dan sistem kootr<N fosik aliran poIimerisasi Mja.

pro) ~ .. :" dan <!eng"n memosl.lkkan besaran
figik oistcm !<ontrol ..,pen; diata. ma'" didapal
lungs< a1'h OOngan 9'af,. /unfJ'" step ""perti
dibaWah "". Tidak tIl,jadi csilas<
oversl>oollundcrsi><x'J. lidak ICfj:>di SlcOOy stalc
CfT(Y. !'lam"". dipe~ukan wa~tu yang cu~up lama
unllJk moocapai koridis, stabil. l'"ilu selelah 600
detilc

Gamba, 3.7. Tampilan PIDca~an EG

Set"ah ~s peng"""kan. ouIpul nya hanya
<Ii pasang selpoinl <100 tidak <ligunakan kootrol PIO.
Jumlah PTA ya"9 di'",luar1<.M 3d;>bh 7392.40 KgIh
sedangkan solpoint yang ditcntukon untuk cairan
PTA 3dalah 7428 KgIh, Terjadi pelbedaan jumlat1
caifan PTA dikafeMk.an adanya nita; efT(Y y"ng
t<>rj,Wi, Semak., kedl error yang te~adi maka
prosesp<Jn ak.an berjaiar1 t:lncar.

IV. Has'l dan P"mbahasan

Gamba.- 4.2 Fungsi 51,,!> l'"ng 1e.1<..'lit oong"n fungSi
a~h PIS) saja, Belum dilakUka<1 a''''!<onl''' dengan

PID.

4.1. oala dan Pengukuran
BcriI<ul ini ak.an d,bandingkan secara ana"~s

uniu' kerja sistem !<ont,ol daIi plant Pj.) yang
berupa mod<'! pengo'u,,,,, secora fosilo: saja !anI'"
dipengarum pengonlrol Plo, dibandingkan dengan
sislem kMtrol PjS) berilwt S1slcm Kootro! PIO.

oalam pro""" poIimcrisasi ini me~batkan bnl<i
suplai PTA dan lank EG yang ak3n dicampwkan
kedalam ""tu ~1nki pencam....,.-an. SUp-lai dan t3rW

4.1, 1.b. Aksi Koolt<N P(s) dan Pto PT. INOORAMA
SYNTHETtCS

40 I JURNAl [N[~(;j & K1lJST~~ \lOC 8 NO.1. tAllIJA/ll _M!llD 16



..
'.

•
RC,.+I

--

p(s)-

R ~ 'loU5..
.~ .~-,-,.---=-~-;:::::;-;::::.;-;::;._;;:::;-~,.--.

--

AIi'an OUlj>ol EG sebes.1r 2957,74Ii1errJl'm,
I<etinooiao pemU:.aan 10 m al<M mernbc<i<an:
1. lajualiratlQ_ u,821Iill:r/det!k
, Rc' '........ H , ...,...lei'" _~" R .. Q" /4«....

12,175 m_
3. K.a~oi lank C x 2",z .. 12.571. m'

~ •.6lquk Mja ..... alflIt<II p(s), beUll........."'"4.12-1>. Ak:si ""'*<lI p(sj_ PlD PT. ltC)()RAUA.

"""flCS
Dengan~ p"'.' i'l R 00n C

Y""!I -. ......... <lonp> piIihan Kp-IOO.
1(d...--200, dan KPO abn ii..._i:an ......~
seperti pEa grafiIc _ inI.

•.12.'"- Aksi Komol Pl.) ""*'
Gfafi< dibawatl ini I, .. ,lbetil<an lung$! SIW

seb3gai ha:siI <Sari I\a'lgsi ...... P(t' saja. Deng8tI
bc$;)r.wl Iisi< R dan C sep<ri diata. Bdum
"""'~ pengaruh PIO. lJnjI.& kOIje__ pt., nUai st<'biI _ 1000 deIli<. TilNI<
teojadi~ $I>otX, _ lerjadi .....---

-~. ,..;.., .., ,
Em>r ....~k_ ........

,~., ;., .,
.... ~•• K .......

.--
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~ 4.3 F..,p Ilep~ leIbit '*"<JlIn aI<si
«Il'IIrOl PI:t) c.. PI)

Da1gan meng. e ) ZI -.. oonItCII PID
pada .... ~ pt-). dcflgan pgo••­
Kpol000. Ki .. 100. "'" !((MI. OW> oleI'Igan
pow.,: 6sII< R "'" C~ __ I*b -..
IlD'IItOI pt_) ....... lidII* W8il fwogsi ... -"
~ 4.3 ~ T1dooIl W!'d ~ I
~. ..,.. _ hei CIIfI IicSIIIl liIIj;odi
__ Moad\' __. IConciIi sutIf dcapaI

...... 0,7 del*.. IWrO'~
keacl;Nn 1unlII< Mcil

.ll.c.Abi__ p(.)dIongan~PlO

modi? ",;
Oengan " $ sedikil a mae pacb

...... !'I PIli boN Oiclal* .......~ rang
IeW'I~ Wal<lu QbilleCap pada 0,1 <Jeti<. Em7
_. 1 " ..... dllpil dl_ogkao, DeIaiI
modftr..,; <lapiIC~ lladIl gqa.~ ft.

GDmbar •.• Grnfolc Furl{IIi S1.~ <Sari Fung5i Alihnp
teloIl>/l \!rno<lIliku$l

4.1.2. F'ongonll'\llilt1l;1nll) EO
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Gamba< 4.7 Ak$i conIml Pls} dan PlO pad,,11UII<
""plat EG

Palla !I",fil< dialas, tcrjadi~ ..:IcngaI>
gck>m1Xlng, tid"k ada 3da kesaI.+.an pada koo<laan
t....1<. Sislem mwi SI3biI setelah 18 dctik,

..

4.\.2.c.Modifikasi ..51em konlr<> PID <longan
memilih Kp '" 000, Ki_700, (Ian Kd-O.
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V. Kuimpulan

Gamb3r 4.8 GrafiIc ya'lg (!iha!libn dari PID-

Slslcm kontrol <.Ii INOClRAMA dap;Il <ianOO11<3rI
dan t>efjaIan~ b<>iIt

2 Design sislem mel<anik ""tuk pen<;aJnpvr""
PTA d,m EG """""1l ana~ti. lelah membe<i",n

petfarnanoe yang baik. ini dapat dilihat dari
-..yang IcWl dibuat. AlUra ..,

WakIlJ Sl;)biI ..- 1I.o'Ig1i" ~
~ _....... bagi PTA
.rpeo_, pacb 600 dld<. -.gIean"'-
iIungSI "'" EG 1000 __
o.i _ OCS dengan PI) yang
~ PI KlOfW.IA., dI:tgan
~ seIeIatI KP a 1000. I(j ..

100. ""'" KdooO,~ waboIlIlabiI unll&
rungs; aih PTA Dada 0.1 _ ........,
..- Iefjadi enor IIeOOy stile yang
1IeciI. sediJngkan unll& Mlgsi lIlih EG
""'''lMukan wall1IJ 1B de!iIl unluk ..,leIan
KP .. 100. K/_ 200. KO" 0,
M~~ diIa'<' "'1lon petb.;ik<wl unjuI<
kerja PIO. Waktu alabil ""lui< 1""9'" aIih
PTA <left9an n'6<WJnal<l>n (;()fltroi/er PID
<Ic<>gan S<ltclan laU1 dpet<l!eh pada 0,7
0Cti1<. dan Iid3k te.jadi peruba/Ian pada
lI<UKiy stale, ~kan .....t"" lungsi 3Ijh
EG rnemcrtll<an 5 de~
Unt.... P'> ...... 'b\bn Iung1; aIih EG dan
PTA Iidok~ niai KD, hanya
KP ""'" KI. l<3ron;I aI<an """"llCIt>e ....
ana """'* "........ kelodaaoI SId.

DAFTNf. PUSTAKA

1 8oIIon. --. 2009. SiIfem __
_ SistumKDrwoL~~

2. Oil_a ""'.,.,....., ~, XVII. 2m7.
lla:sw~ PI.-. ~.E\lIIoo_" PT.~

3. Ogata, KaIsYI'Iiko. 1996,TIlMi\" KaIroI
~ JiIid 1. Ed l8bono, Jal<a13:,_.

• Pvlranlo, Agus. dkl<. woe r".l:tIiIr OfOl'll3Si
l"IJuwi. JaI<aJto>: Pusal ~kvao0epdiI0.n3s.

5. Set~an, """'n. 2006. /(onrol PlD UrW~

ProM. Indwuri Jo ...."a: Elo. Media
Komp<Jtindo.
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label ini menlWljul<kan pclfbao<ling:>n 3n~"'"
wllklu yang <!i<lapat d3ri 3liran PTA <:\an EG
~ PID yang bort>eda,

label 4 1~ waktu lleady lId1e dari

"'" ,,.
'G~,~

~- ,-
"""',_.

~~~ -- ,--
~~~

~~ 0,1_ ..-~

-~ ..- .-..~

•

42 I _ [NEIIGI&lIumtIIl.AI<I'OLINQ1. _ -MUM'.


	FormatFactoryScan
	Scan0036
	Scan0037
	Scan0038
	Scan0039
	Scan0040
	Scan0041
	Scan0042

