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BAB V  

KESIMPULAN 

Bab ini membahas kesimpulan dari bab-bab sebelumnya dan hasil 

dari analisis tipe dan pengaturan PID pada DCS Centum VP Yokogawa 

pada sistem kontrol laju aliran spinbath evaporator line 1 yang telah 

dianalisis. 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pembahasan yang telah diuraikan dari ANALISIS 

TIPE DAN PENGATURAN PARAMETER PID DCS CENTUM VP 

YOKOGAWA PADA SISTEM LAJU ALIRAN SPINBATH FILTER 

LINE 1, dapat disimpulkan beberapa hal sebagai berikut. 

1 Kinerja sistem kontrol laju aliran pada spinbath departemen Asia Pacific 

Rayon sebelum dilakukan penalaan terlihat tidak stabil. 

2 Setelah dilakukan penalaan dengan menggunakan metode Ziegler-

Nichols, diketahui bahwa respon sistem menjadi sangat cepat dan agresif 

dengan menghasilkan nilai rise time 3-4 detik untuk pengontrol PID dan 

PI-D. Namun pada pengontrol I-PD, diperoleh respon sistem yang ideal 

berkisar 11-20 detik awal. 

3 Bila sistem mengalami perubahan setpoint, maka yang terjadi bila 

menggunakan pengendali PID tipe dasar  melakukan aksi proposional, 

integral, dan derivative. Sedangkan pada pengendali PI-D, melakukan 

aksi proporsional dan integral, tetapi tidak melakukan aksi derivatif. Hal 

yang lain terjadi pada pengendali I-PD hanya melakukan aksi integral, 

tetapi tidak melakukan aksi proporsional dan derivatif. 
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4 Pemilihan tipe pengontrol ini, harus disesuaikan dengan kebutuhan dari 

sistem itu sendiri. Apabila sistem memerlukan respon yang bekerja dalam 

rentang waktu cepat yaitu anatara 3.27 detik – 19.6 detik namun terjadi 

sedikit osilasi pada 31.5 detik pertama dan overshoot sebesar 27%-38.5%, 

maka tipe pengontrol yang sesuai digunakan adalah tipe pengontrol PID 

dan Pl-D. Tetapi, apabila sistem tersebut sangat menghindari adanya 

overshoot (dibawah 15%) namun dengan respon yang sedikit lebih lambat 

(lebih dari 20 detik pertama), maka tipe pengontrol yang sesuai digunakan 

adalah tipe pengontrol I-PD. 

4.1 Saran 

Beberapa satan yang dapat diperhatikan jika analisa yang sama 

hendak dilakukan di masa depan agar diperoleh hasil yang lebih baik: 

1. Analisa ini hanya menggunakan simulasi dengan menggunakan 

perangakat lunak MATLAB SIMULINK pada komputer berdasarkan 

hasil pemodelan matematis. Namun, parameter tuning hasil simulasi ini 

tidak dapat digunakan langsung diterapkan langsung di lapangan karena 

berbagai faktor yang perlu ditinjau di lapangan tetapi tidak dapat 

diakomodasi oleh perangakat lunak serta faktor pemodelan sistem yang 

mungkin tidak akurat. 

2. Seiring berjalannya waktu, alat-alat yang digunakan dalam proses ini 

mengalami degradasi kinerja sehingga memungkinkan adanya perbedaan 

kinerja saat ini dan yang ada pada data sheet. 

3. Penelitian ini dilakukan secara eksklusif di aplikasi MATLAB R2020a. 

Oleh karena itu, diperlukan validasi lebih lanjut dengan menggunakan 

penelitian ini di aplikasi simulasi lainnya. 

4. Penggunakan tipe PID pada DCS yang ada di APR mungkin bisa ditinjau 

ulang agar tipe PID yang digunakan sesuai dengan kebutuhan sistem. 
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Dengan penggunaan tipe PID yang sesuai, harapannya dapat membantu 

meningkatkan kinerja sistem di PT. Asia Pacific Rayon. 
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