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ABSTRAK

Analisis ini dilakukan untuk mengoptimalkan kendali laju aliran pada
Spinbath departemen line 1 PT. Asia Pacific Rayon. Sistem pengendalian
diperlukan agar tidak terjadi laju aliran berlebih dan untuk meminimalisir
kekurangan yang terjadi. Nilai set point sebagai batas pengendali diperlukan
dalam sistem pengendalian laju aliran. Pengendalian PID, PI-D, dan I-PD
umumnya digunakan dalam sektor industri. Namun, saat ini, pengendalian
masih dilakukan secara manual dengan metode trial and error sehingga
belum tentu benar dan memerlukan berbagai percobaan untuk mendapatkan
hasil yang baik. Metode Ziegler-Nichols digunakan untuk menemukan
pengendali yang sesuai dan parameter pengendali yang sesuai untuk
menjaga kestabilan sistem laju aliran. Dari hasil simulasi dan analisis,
diketahui bahwa pengontrol PID dan PI-D sesuai digunakan jika sistem
memerlukan respon cepat dengan rise time selama 3.27 detik — 19.6 detik
dan settling time selama 41.6 detik - 592 detik, tetapi terjadi osilasi selama
31.5 detik pertama dan overshoot sebesar 27 % - 38.5%. Sementara itu,
pengontrol 1-PD sesuai digunakan jika sistem menghindari adanya
overshoot yang terlalu tinggi (diatas 15%) namun dengan respon yang
lambat (lebih dari 20 detik pertama).

*Kata Kunci: Control valve, flow transmitter, Spinbath Filter, Ziegler-
Nichols
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ABSTRACT

This analysis was conducted to optimize flow rate control in the Spinbath
department of line 1 of PT Asia Pacific Rayon. A control system is needed
to avoid excessive flow rates and to minimize deficiencies that occur. The
set point value as the controlling limit is required in the flow rate control
system. PID, PI-D, and I-PD controls are commonly used in the industrial
sector. However, at present, the control is still done manually by trial and
error method so it is not necessarily correct and requires various
experiments to get good results. The Ziegler-Nichols method is used to find
the appropriate controller and the appropriate controller parameters to
maintain the stability of the flow rate system. From the simulation and
analysis results, it is known that the PID and PI-D controllers are suitable
for use if the system requires a fast response with a rise time of 3.27 seconds
- 19.6 seconds and a settling time of 41.6 seconds - 592 seconds, but there
is oscillation during the first 31.5 seconds and an overshoot of 27% - 38.5%.
Meanwhile, the I-PD controller is suitable if the system avoids too high
overshoot (above 15%) but with a slow response (more than the first 20

seconds).

*Keywords: Control valve, flow transmitter, Spinbath Filter, Ziegler-
Nichols
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