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Abstract - Sistem kontrol merupakan suatu sistem yang digunakan untuk mempermudah dan mempercepat suatu proses yang 

diharapkan dan bisa menghasilkan output yang bagus, stabil dan akurat. Salah satu sistem kontrol yang banyak digunakan adalah sistem kontrol 

PID yaitu Proportional, Integral, dan Derivative, Kontroller PID merupakan kontroller berumpan balik dimana kontrol PID membutuhkan 

penyesuaian parameter penguatan gain proporsional (Kp), gain integral (Ki), gain Derivatif (Kd). kontroller PID sering digunakan untuk aplikasi 

kontrol motor karena algoritma kontrol mudah dipahami dan bentuk yang sederhana,penelitian ini membahas tentang bagaimana cara sistem 

pengontrolan kecepatan motor dc pada elevator dengan beban berubah-ubah, untuk bisa mengontrol kecepatan motor dc tersebut maka 

dibutuhkan suatu pengendali yaitu menggunakan algoritma PID,supaya kecepatan motor dc dengan beban yang berubah-ubah bisa  mencapai 

nilai setpoint. Pada penelitian ini untuk mendapatkan parameter PID menggunkaan metode Ziegler Nichols 1 dengan cara melakukan simulasi 

dengan software matlab,sehingga mendapatkan parameter PID  yang sesuai, parameter PID yang didapatkan menggunakan metode Ziegler 

Nichols 1 yaitu Kp=18 Ki=169 dan Kd=0,4. 

Kata Kunci : Sistem kontrol, PID,Motor DC, Metode Ziegler  Nichols  

 

1. Pendahuluan 

Metode kontrol Proporsional Integral Derivative (PID) 

banyak diterapkan di bidang industri. Kontroller ini memiliki parameter-
parameter pengontrol, yaitu Kp, Ki, dan Kd. Ketiga parameter tersebut 

diturunkan dari perhitungan matematis pada metode PID konvensional. 

Untuk menentukan nilai Kp,Ki,dan Kd tersebut menggunakan metode 
Ziegler Nichols 1, Penelitian ini melakukan simulasi pada software 

matlab untuk mendapatkan parameter PID, dimana sebelum melakukan 

simulasi harus didapatkan fungsi transfer dari motor DC terlebih dahulu 
dan nilai Kp,Ki,Kd yang hasil respon dinamisnya stabil. 

2. Metodologi 

perancangan ini dimulai dari Perancangan kontruksi,Perancangan 

perangkat keras (hardwere) dan perancangan perangkat lunak (softwere). 

 
3. Sistem Keseluruhan Alat 
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Gambar 3.1 Sistem Keseluruhan Alat 

4. Hasil dan Analisa 

Penelitian  ini dimulai dari mencari fungsi transfer dari motor 

DC, dengan cara membuat model matematis dari motor DC, kemudian 
simulasikan fungsi transfer tersebut kedalam software Matlab dengan 

memberi masukan fungsi step yang menghasilkan respon sistem 

berbentuk huruf S,sehingga bisa didapatkan nilai L dan T untuk 
mendapatkan nilai Kp,Ki dan Kd yang akan disimulasikan.Fungsi 

transfer yang didapatkan sebagai berikut : 

 
𝜔 (𝑠)

𝑉(𝑠)
=  

0,01

0,005𝑠2 + 0,06𝑠 + 0,1
 

 

 
Gambar 4.1 Kurva S Fungsi Transfer 

setelah didapatkan nilai L dan T pada   kurva S maka 

dilakukan  pencarian nilai PID menggunakan metode Ziegler Nichols 1 

sehingga didapatkan didapatkan nilai Kp=18 Ki=169 dan Kd=0,4. 
 

Hasil pengujian menggunakan setpoint 20rpm dengan Kp=18 Ki=169 

dan Kd=0,4. 

 
Gambar 4.2 Respon Sistem dengan Kp=18 Ki=169 dan Kd=0,4. 

 

Hasil pengujian menggunakan setpoint 20rpm  dengan  Kp=3,0 

Ki=0,5 dan Kd=0,4. 

 

 
Gambar 4.3 Respon Sistem Optimal dengan Kp=3,0 Ki=0,5 dan Kd=0,4. 

 
5. Kesimpulan 

Dari kedua respon sistem diatas dapat disimpulkan bahwa hasil respon 

sistem setelah dioptimalkan lebih baik daripada respon sistem 
menggunakan metode Ziegler Nichols 1,jadi Penentuan nilai Kp,Ki dan 

Kd sangan berpengaruh terhadap hasil respon sistem dan kecepatan motor 

DC.  
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