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INTISARI

MODUL PERAGA PERBANDINGAN KARAKTERISTIK KONTROL P, PI
DAN PID PADA SISTEM KENDALI KECEPATAN MOTOR INDUKSI
TIGA FASA MENGGUNAKAN VFD BERBASIS ARDUINO UNO DAN

MONITORING KECEPATAN DENGAN LABVIEW

Alfayteh Zalva Chikal

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Pengendalian kecepatan motor induksi tiga fasa sangat penting dalam sistem
industri untuk menjaga kestabilan dan efisiensi operasional. Tugas Akhir ini
bertujuan untuk merancang dan membandingkan sistem kendali P, PI, dan PID
berbasis Arduino UNO yang terhubung dengan Variable Frequency Drive (VFD),
dengan sistem monitoring real-time melalui LabVIEW. Modul ini dikembangkan
sebagai alat peraga edukatif untuk memperlihatkan perbedaan karakteristik respons
dari masing-masing jenis kontrol.Penalaan parameter kontrol dilakukan
menggunakan metode Ziegler-Nichols open loop dan dilanjutkan dengan metode
trial and error, dengan pengujian difokuskan pada target kecepatan 1200 RPM dan
dua interval sampling, yaitu 0,25 detik dan 0,1 detik. Untuk interval 0,1 detik,
sistem memiliki target waktu tunda 0,4 detik dan waktu naik 5,7 detik. Hasil awal
dengan tuning Ziegler-Nichols menghasilkan waktu tunda 0,7 detik, waktu naik 6,5
detik, dan waktu tunak yang belum optimal karena terjadi overshoot. Setelah tuning
ulang dengan metode trial and error, sistem menunjukkan peningkatan performa,
yaitu waktu tunda 0,5 detik, waktu naik 6,4 detik, dan waktu tunak 6,8 detik, tanpa
overshoot. Interval 0,1 detik menghasilkan respons yang lebih cepat dan stabil
dibandingkan 0,25 detik, yang memiliki waktu stabilisasi lebih panjang dan error
steady-state yang lebih besar.Secara keseluruhan, kontrol PID terbukti memberikan
performa terbaik dibandingkan kontrol P dan PI, terutama pada interval sampling
yang lebih cepat. Sistem monitoring dengan LabVIEW juga memberikan
kemudahan dalam pengamatan dan pengaturan sistem secara real-time. Modul ini
diharapkan dapat menjadi sarana pembelajaran dan eksperimen dalam
implementasi sistem kontrol motor industri berbasis mikrokontroler.

Kata Kunci: Motor induksi tiga fasa, PID, Mikrokontroler, VFD, LabVIEW.
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ABSTRACT

DEMONSTRATION MODULE FOR COMPARATIVE OF P, P AND PID
CONTROL CHARACTERISTICS IN A THREE-PHASE INDUCTION
MOTOR SPEED CONTROL SYSTEM USING VFD BASED ON ARDUINO
UNO AND SPEED MONITORING WITH LABVIEW

Alfayeth Zalva Chikal
Automation Engineering Technology, Vocational School, Diponegoro University

Speed control of three-phase induction motors is crucial in industrial systems to
ensure operational stability and efficiency. This final project aims to design and
compare P, PI, and PID control systems based on Arduino UNO connected to a
Variable Frequency Drive (VFD), with real-time monitoring using LabVIEW. The
system is developed as an educational demonstration module to visualize the
response characteristics of each control method.Controller parameters were tuned
using the Ziegler-Nichols open-loop method and refined through trial and error.
The experiment focused on a target speed of 1200 RPM, tested at two sampling
intervals: 0.25 seconds and 0.1 seconds. For the 0.1-second interval, the system's
expected performance was 0.4-second time delay and 5.7-second rise time. Initial
results with Ziegler-Nichols tuning produced a 0.7-second time delay and 6.5-
second rise time, with a settling time that failed to meet expectations due to
overshoot. After re-tuning via trial and error, the system improved significantly,
achieving a 0.5-second time delay, 6.4-second rise time, and 6.8-second settling
time with no overshoot. The 0.1-second sampling interval consistently delivered
better accuracy and responsiveness than the 0.25-second interval.Overall, the PID
controller provided superior performance compared to P and PI, particularly at
faster sampling intervals. The LabVIEW-based monitoring system also enabled
real-time observation and control. This module is expected to serve as a valuable
learning tool for practical applications of industrial motor control using
microcontrollers.

Keywords: Three-phase induction motor, PID, Microcontroller, VED, LabVIEW.
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