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ABSTRAK 

PENGENDALIAN KECEPATAN PRIME MOVER GENERATOR 

BERBASIS INVERTER SCHNEIDER ATV312 DENGAN METODE 

PROPOTIONAL INTEGRAL (PI) 

Zulfan Nur Ramadhan 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

 

Kestabilan tegangan keluaran generator merupakan salah satu parameter 

penting dalam menjaga kualitas daya listrik pada sistem pembangkit. Salah satu 

pendekatan yang dapat digunakan untuk menjaga kestabilan tegangan adalah 

dengan mengatur kecepatan prime mover. Penelitian ini bertujuan untuk merancang 

dan mengimplementasikan sistem pengendali kecepatan prime mover berbasis 

mikrokontroler ESP32 menggunakan inverter Schneider ATV312 sebagai pengatur 

frekuensi. Sinyal kendali berupa Pulse Width Modulation (PWM) dikonversi 

menjadi tegangan analog 0–10 V sebagai referensi inverter. Metode kontrol 

Proportional–Integral (PI) diterapkan untuk menyesuaikan frekuensi inverter 

berdasarkan selisih antara tegangan keluaran generator dan nilai setpoint sebesar 

110 V. Berdasarkan hasil pengujian sistem, penerapan kontrol PI mampu menjaga 

tegangan keluaran generator tetap mendekati nilai referensi dengan deviasi rata-rata 

yang kecil. Respon sistem menunjukkan kestabil dengan waktu tunak (settling time) 

sebesar ±8 detik untuk kembali berada dalam rentang ±5% dari setpoint setelah 

terjadi perubahan beban. Selain itu, error keadaan tunak yang dihasilkan relatif kecil 

dan tidak terjadi osilasi berkelanjutan pada kondisi steady-state. Pengaturan 

frekuensi inverter berlangsung secara proporsional terhadap sinyal kendali yang 

dihasilkan, sehingga sistem mampu meredam fluktuasi tegangan dan mencapai 

kondisi tunak secara konsisten.Secara keseluruhan, metode PI terbukti efektif 

dalam meningkatkan kestabilan tegangan keluaran generator pada sistem prime 

mover berbasis inverter serta memberikan performa kendali yang stabil dan 

responsive. 

Kata Kunci : prime mover, inverter, PWM to voltage converter, Kontrol PI, 

ESP32, stabilitas tegangan generator 
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ABSTRACT 

SPEED CONTROL OF A PRIME MOVER GENERATOR USING A 

SCHNEIDER ATV312 INVERTER WITH PROPORTIONAL–INTEGRAL (PI) 

CONTROL 

Zulfan Nur Ramadhan 

Automation Engineering Technology, Vocational School, Diponegoro University 

 

Generator output voltage stability is an important parameter in maintaining 

power quality in generation systems. One approach to maintaining voltage stability 

is by controlling the speed of the prime mover. This research aims to design and 

implement a prime mover speed control system based on the ESP32 microcontroller 

using a Schneider ATV312 inverter to regulate motor frequency. The control signal 

in the form of Pulse Width Modulation (PWM) is converted into an analog voltage 

of 0–10 V as the inverter reference input. A Proportional–Integral (PI) control 

method is applied to adjust the inverter frequency based on the difference between 

the generator output voltage and the 110 V setpoint. Based on the system testing 

results, the implementation of PI control is able to maintain the generator output 

voltage close to the reference value with a small average deviation. The system 

response demonstrates stable behavior with a settling time of approximately ±8 

seconds to return within ±5% of the setpoint after a load change. In addition, the 

steady-state error is relatively small and no sustained oscillation occurs under 

steady-state conditions. The inverter frequency is adjusted proportionally according 

to the generated control signal, enabling the system to suppress voltage fluctuations 

and consistently achieve steady-state operation. Overall, the PI method is proven 

effective in improving generator voltage stability in an inverter-based prime mover 

system while providing stable and responsive control performance. 

 

Keywords: prime mover, inverter, PWM to voltage converter, PI control, ESP32, 

generator voltage stability 


