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ABSTRAK 

Plant DCS Labvolt Festo ini merupakan media pembelajaran sistem kendali 

ketinggian air, aliran debit air dengan sistem kendali PID. Komponen dan sistem di 

dalam plant DCS Labvolt Festo menjadi 1 jenis manufaktur yaitu Rockwell 

Automation dan kesulitan untuk diintegrasikan dengan komponen manufaktur lain 

atau aplikasi pihak ketiga. Metode dalam kendali ketinggian muka air dan aliran 

debit air tangki yang diusulkan menggunakan Sugeno Fuzzy method dimana 

kesimpulan metode fuzzy direpresentasikan dalam bentuk IF-THEN, keluaran 

sistem (secara konsisten) bukan dalam bentuk fuzzy, tapi cenderung konstan atau 

persamaan linear. Sedangkan aplikasi pihak ketiga menggunakan aplikasi Areal 

Topkapi sebagai interface dari keseluruhan komponen pada plant. Hasil integrasi 

antara plant DCS Labvolt Festo dengan aplikasi pihak ketiga berhasil menggunakan 

OPC RSLinx sedangkan untuk respon tanpa gangguan keran yang dihasilkan cukup 

baik dengan error dibawah 22%, sedangkan respon dengan gangguan berupa 

bukaan keran error yang muncul dibawah 9%. 

Kata kunci: Plant DCS Labvolt Festo, fuzzy logic controller, sugeno method, 

ketinggian air, aliran debit air 
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ABSTRACT 
This Labvolt Festo DCS plant is a learning media for water level control systems, 

water discharge flow with a PID control system. The components and systems in 

the Labvolt Festo DCS plant become 1 type of manufacturing, namely Rockwell 

Automation and have difficulty integrating with other manufacturing components 

or third party applications. The method in controlling the water level and flow of 

the proposed tank water discharge uses Sugeno Fuzzy method where the conclusion 

of the fuzzy method is represented in the form of IF-THEN, the system output 

(consistently) is not in fuzzy form, but tends to be a constant or linear equation. 

While the third-party application uses the Areal Topkapi application as the 

interface of all components in the plant. The results of integration between the 

Labvolt Festo DCS plant and third-party applications are successful using OPC 

RSLinx while for the response without interference the taps produced are quite 

good with an error below 22%, while the response with interference in the form of 

opening taps the error that appears is below 9%. 

Keywords: DCS Labvolt Festo plant, fuzzy logic controller, sugeno method, water 

level, water flow 
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I BAB I 

PENDAHULUAN 

 

I.1 Latar Belakang 
Manajemen persediaan air sangat penting dalam banyak sektor industri, salah 

satunya adalah mengendalikan ketinggian dari air di dalam tangki penyimpanan 

yang digunakan dalam sistem proses manufaktur. Fungsi utama dalam menjaga 

ketinggian muka air adalah untuk memenuhi kebutuhan harian[1]. Baru-baru ini, 

masalah kontrol yang paling umum untuk proses dari suatu lokasi industri adalah 

untuk mengontrol berbagai variabel- variabel seperti suhu, ketinggian air, dan 

tekanan internal tangki dan reaktor kimia. Terutama, untuk proses seperti minyak 

dan bahan kimia, elemen yang paling penting adalah mengendalikan level tingkat 

cairan tangki. Tujuan dari kontrol level adalah untuk membuat level air mengikuti 

nilai yang ditetapkan atau untuk dengan cepat mengembalikan ketinggian air yang 

konstan jika terjadi sebuah gangguan [2].  

Labvolt Festo membuat sebuah sebagai media pembelajaran yaitu Plant DCS 

Labvolt Festo. Plant DCS Labvolt Festo ini memiliki keterbatasan dimana 

pengguna tidak dapat mengembangkan sistem kendali dan juga antarmuka yang 

berada pada plant DCS Labvolt Festo. Komponen dan sistem di dalam plant DCS 

Labvolt Festo menjadi 1 jenis manufaktur dan kesulitan untuk diintegrasikan 

dengan komponen manufaktur lain atau aplikasi pihak ketiga. Plant DCS Labvolt 

Festo sistem kontrol ketinggian air yang digunakan adalah sistem kontrol PID, 

sedangkan usulan untuk mencoba menggunakan sistem kontrol Fuzzy Logic 

Controller. Deepa et al [3] menjelaskan perbandingan antara PID dan Fuzzy logic 

controller dalam sistem kontrol tangki air. Penelitian atau pengujian itu 

menunjukan dimana fuzzy logic controller memberikan overshoot lebih baik dan 

waktu tempuh daripada sistem kontrol PID.   

Metode kontrol ketinggian muka air yang banyak digunakan adalah PID 

(Proportional Integral Derivative), sekitar 97% dari industri yang bergerak dalam 

bidang proses menggunakan PID sebagai kontroller utama dalam 

pengontrolannya[4]. Kendali Proportional-Derivatif-Integral (PID) merupakan 
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kendali yang relatif sederhana untuk diterapkan di industri. Selain itu, kendali ini 

cukup mudah untuk dirancang, biaya rendah, dan efektif. keluaran kendali PID 

dihitung dengan menjumlahkan hasil dari nilai P, I, dan D yang dikalikan dengan 

error-nya masing-masing[5]. Sadli M et al [6] mendesain kontroller PI pada sistem 

Level Coupled Tank atau tangki air yang berpasangan, Sadli M menggunakan 

pemodelan matematika dengan model linearisasi Two Input- Two Output dalam 

mendesain kontrol Level Coupled Tank. Penelitian tersebut mengatur kecepatan 

pompa. Sedangkan Thiang et al [5] membuat kontrol PID pada kendali level 

ketinggian air, dan mengendalikan level air dengan ketinggian antara 0-30 cm, 

dalam sistem yang dibuatnya dibuat gangguan berupa kran manual yang dapat 

mengurangi ketinggian air. Komponen yang dikendalikan sendiri merupakan 

kecepatan pompa. 

Metode lain dalam kontrol ketinggian muka air dalam tangki persediaan dapat 

menggunakan Sugeno Fuzzy method dimana kesimpulan metode fuzzy untuk 

peraturan direpresentasikan dalam bentuk IF-THEN, dimana keluaran sistem 

(secara konsisten) bukan dalam bentuk fuzzy, tapi cenderung konstan atau 

persamaan linear. Metode ini di introduksikan oleh Takagi-Sugeno Kang[7]. Yazid 

E et al [8] membuat dan mendesain kontrol level air menggunakan metode Fuzzy 

Logic Controller. Proses disain dari kontrol logika fuzzy dilakukan dengan 

menggunakan nilai error (e) dan beda error (de) pada input dan ouput sistem, 

ketinggian air diukur oleh sensor sedangkan kecepatan motor dikendalikan oleh 

keputusan dari fuzzy inference system. Fuzzy Logic Controller memiliki keunggulan 

yaitu lebih halus responnya dibanding dengan PID namun dikarenakan aturan pada 

fuzzy logic lebih kompleks dibandingkan dengan PID maka kecepatan respon 

menjadi lebih lambat[9]. 

Ketinggian air reaktor nuklir harus selalu dipantau dan dipenuhi kebutuhannya 

karena untuk mencegah kerusakan pada baling-baling turbin, dan memindahkan 

panas dari hasil fusi. Apabila ketinggian air dan suplai air tidak sesuai maka reaktor 

nuklir akan mengalami mati mendadak, dan memaksa reaktor nuklir menjalankan 

daya rendah dan manual. Kegunaan kendali ketinggian air sangat penting seperti 

dalam sektor proses industri pengelolaan air minum (PDAM) yang membutuhkan 

suplai air yang sangat banyak dan terus menerus[5].  
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I.2 Rumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang, ditemukan beberapa rumusan masalah sebagai berikut. 

1) Bagaimana sistem kontrol ketinggian muka air pada 1 tangki? 

2) Bagaimana sistem kontrol aliran air mempengaruhi ketinggian muka air pada 

1 tangki? 

3) Bagaimana antar muka menampilkan data-data dan sensor yang digunakan 

pada Plant Labvolt DCS Festo? 

4) Bagaimana integrasi antara aplikasi pihak ketiga dengan plant DCS Labvolt 

Festo? 

I.3 Batasan Masalah 

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka 

dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut. 

1. Pembuatan sistem kontrol dibuat pada Plant Labvolt DCS Festo, 

2. Mengganti sistem kontrol yang digunakan menjadi metode Fuzzy Logic 

Controller, 

3. Membuat antar muka yang mampu dalam menampilkan ketinggian muka air 

pada 1 tangki dan debit aliran air secara real time, 

4. Membuat antar muka menggunakan aplikasi TopKapi 

5. Integrasi aplikasi Topkapi dengan sistem kendali  

I.4 Tujuan dan Manfaat  

Mengacu pada rumusan masalah, maka tujuan penelitian ini adalah untuk 

mengimplementasikan kendali ketinggian air dan aliran debit air pada Plant DCS 

Labvolt Festo dengan metode Fuzzy Logic Controller. Akuisisi data dan pembuatan 

antar muka sensor pada Plant DCS Labvolt Festo dalam implementasi. 

Mengintegrasikan sistem yang dibuat dengan aplikasi Areal Topkapi Vision 32. 

Manfaat dari penelitian ini adalah untuk mengimplementasikan Fuzzy Logic 

Controller pada sistem kendali ketinggian muka air dan aliran debit air pada 1 

tangki dan menganalisa respon yang dihasilkan. 

I.5 Metode Penelitian 

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian ini adalah studi literatur, analisa 

sistem, perancangan sistem, perancangan aplikasi, pembuatan sistem, pembuatan 
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aplikasi, integrasi antara sistem dengan aplikasi, pengujian dan perbaikan, dan 

analisa hasil yang didapat. 

I.6 Sistematika Penulisan 

Sistematika proposal Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut. 

BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan 

masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA, berisi tentang landasan teori untuk menjelaskan 

beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian penelitian terdahulu 

dengan kajian yang sama. 

BAB III METODOLOGI PENELITIAN, berisi langkah-langkah penyelesaian 

tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil yang di dapat, dan pembahasan 

atau analisa dari hasil yang di dapat. 

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan dari hasil yang di dapat 

 
 
 
 


