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 BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Air merupakan sumber kehidupan bagi seluruh makhluk hidup. Manusia dan 

makhluk hidup yang lain sangat bergantung pada air untuk mempertahankan 

hidupnya. Manusia membutuhkan air untuk minum, memasak, mandi, mencuci, 

dan keperluan lain. Air yang dikonsumsi setiap hari harus memenuhi standart 

kualitas air bersih. Namun tak jarang kita mendapati air yang belum memenuhi 

standart kualitas air bersih, terutama pada saat musim kemarau. Air sumur dan 

sumber lainnya menjadi keruh dan berbau. Ironisnya terkadang air tersebut 

tercampur dengan mikroorganisme yang dapat mengganggu fungsi tubuh pada 

seseorang. Selama kuantitasnya masih banyak kita sebagai manusia yang peduli 

sesama masih dapat berupaya merubah air keruh tersebut menjadi air yang jernih 

yang layak untuk dapat dikonsumsi.  

Solusinya adalah dengan menggunakan Plant Water Treatment  yang 

mengolah air sungai menjadi air bersih yang siap digunakan untuk kebutuhan 

sehari-hari. Pada bagian penyedotan air dari sungai ke plant menggunakan sebuah 

pompa, namun kinerja pompa tersebut secara konstan. Kinerja pompa tersebut 

apabila terjadi gangguan pada saat pengisian dapat menyebabkan kurangnya 

volume debit air atau bisa juga sebaliknya.  

 Salah satu prosedur yang digunakan pada Plant Water treatmeant adalah 

pengendalian level. Pengendalian level di lakukan pada tangki penampungan air. 

Masalah yang sering timbul ketika level ketinggian air dalam tangki penampungan 

tidak diketahui, sehingga dimungkinkan terjadi keadaan tangki yang meluap atau 

kosong dikarenakan kurangnya pengawasan terhadap tangki penampungan [2]. Jika 

tanki tersebut sudah penuh seringkali air di dalamnya meluap karena water pump 

yang terus menerus mengisi tanki. Maka dibutuhkannya pengendalian water pump 

untuk mengatur tinggi level air pada tangki penampungan. Namun pada penelitian 

Ditya Satriya Nugroho Hadi, Aris Triwiyatno dan Budi Setiyono masih 

menghasilkan respon sistem yang belum baik karena hanya menggunakan tuning 
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PI tidak menggunakan Kontrol Derivative dan motor pompa yang bekerja kurang 

maksimal.  

Untuk mengoptimalkan kinerja pompa pada saat pengisian tersebut 

dibutuhkan sebuah alogaritma cerdas pada sistem pengontrolannya, apabila terjadi 

sebuah gangguan atau terdapat sinyal error pada sistem alogaritma PID akan 

menyelesaikan permasalahan tersebut. Proses pengontrolan di industri-industri pun 

banyak menggunakan kendali konvensional seperti PID karena kesederhanaan 

struktur serta kemudahan dalam melakukan tuning parameter kontrolnya. 

Penentuan parameter-parameter yang sesuai agar mendapatkan respon keluaran 

system yang stabil dapat dilakukan dengan metode tuning PID. 

Oleh karena itu, judul Tugas Akhir yang akan dipilih adalah “ Sistem 

Pengendalian Water Pump Untuk Mengatur Tinggi Level Air dengan Algoritma 

PID pada Plant Water Treatment”.  

1.2 Perumusan Masalah 

 Adapun perumusan masalah yang bisa diambil dari latar belakang tersebut 

adalah belum menggunakan PID yang membuat respon sistem belum baik dan 

kinerja motor pompa kurang maksimal.  

 

1.3 Batasan Masalah 

 Batasan-batasan masalah dalam penelitian ini yaitu: 

1. Rancang bangun optimalan kinerja pompa pada plant water treatment 

menggunakan arduino mega 2560 sebagai mikrokontroler. 

2. Menggunakan sensor Infra red Sharp GP sensor 

3. Menggunakan pompa air elektrik dengan teganggan DC 12 Volt. 

4. Mengunakan Alogaritma PID. 

5. Untuk mencari nilai kp, ki dan kd melalui tuning dengan metode try and 

error 

1.4 Tujuan Penelitian 

 Adapun tujuan dari penelitian ini yaitu menerapkan algoritma PID pada 

sistem kontrol untuk mengoptimalkan kinerja water pump agar dapat mengatur 
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tinggi level air ketika proses pengisian air pada tangki penampungan berdasarkan 

setpoint yang telah ditentukan. 

 

1.5 Keaslian Penelitian 

 Pada penelitian ini penulis menganalisis dari beberapa jurnal yang dapat 

dijadikan bahan referensi untuk sistem pengendalian Water Pump untuk mengatur 

tinggi level air dengan Algoritma PID pada Plant Water Treatment. Beberapa jurnal 

tersebut ditulis oleh Aldea Steffi Maharani, Sumarni, Budi Setiyono. Pada 

penelitian ini membuat aplikasi kontrol PID dalam model sistem kontrol fluida. 

Sistem akan mengontrol ketinggian cairan level sesuai dengan titik pengaturan yang 

diberikan oleh operator. Tugas akhir ini menggunakan potensiometer sensor 

sebagai indikator untuk mengatur level dan motor servo yang berfungsi sebagai 

aktuator, keypad sebagai perangkat input, LCD penampil dan komputer sebagai 

server media sebagai unit kontrol online dan sistem pemantauan pusat [1]. 

Kekurangan pada penelitian ini masih menggunakan sensor yang belum akurat dan 

tidak stabil sehingga membuat respon sistem yang kurang baik. 

 Asaad Ahmed Mohammedahmed Eltaieb,Zhang Jian Min. Dalam penelitian 

ini penulis menggunakan Arduino Uno untuk mengotomatisasi proses pemompaan 

air di sistem penyimpanan tangki over-kepala dan memiliki kemampuan untuk 

mendeteksi level air didalam tangki menggunakan buzzer. juga terdapat switch on 

/ off pompa sesuai tingkat air. Kekurangan pada penilitian ini tidak menerapkan 

algoritma seperti Fuzzy atau PID agar meminimalisir tingkat eror yang terjadi [3]. 

 Vardan Mittal. Penelitian ini bertujuan mengukur tingkat air menggunakan 

sensor ultrasonik. Untuk membangun sebuah sistem secara otomatis menghidupkan 

motor pompa. Kontrol otomatis hidup ketika air pada tingkat yang rendah. 

Kekurangan pada penelitian ini  tidak diterapkan algoritma cerdas seperti fuzzy atau 

PID agar meminimalisir tingkat error yang terjadi [4]. 

 Ditya Satriya Nugroho Hadi, Aris Triwiyatno, Budi Setiyono. Pada penelitian 

ini telah dilakukan rancang bangun sistem pengontrolan level air pada tangki 

penampungan water treatment sistem berbasis mikrokontroler. Pengontrolan ini 

digunakan untuk mengetahui seberapa tinggi level air yang ada pada tangki 
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penampungan dan mengontrol level air pada ketinggian tertentu dengan 

menggunakan sensor jarak (Ping) dan pompa penghisap sebagai aktuatornya serta 

menampilkannya pada LCD (Liquid Crystal Display) [2]. Pengendalian dilakukan 

melalui metode PI Ziegler Nichols I.Dari hasil pengujian didapatkan bahwa kontrol 

PI dapat diaplikasikan dengan baik untuk mengontrol level air dengan 

menggunakan metode penalaan Ziegler Nichols. Kekurangan pada penelitian ini 

adalah respon sistem yang belum baik karena hanya menggunakan tuning PI dan 

motor pompa yang bekerja kurang maksimal. 

 

1.6 Metodologi Penelitian 

 Metode-metode yang dilakukan untuk menyelesaikan penelitian ini yaitu: 

a. Studi Literatur 

Pada tahap ini penulis mendahulukan studi serta kajian teori yang mendukung 

desain aplikasi pada penelitian ini. Literatur yang dijadikan sumber berasal 

dari buku, jurnal dan referensi lain yang relevan dengan hal-hal yang 

berkaitan dengan penelitian yang akan dilakukan oleh penulis. 

b. Simulasi dan Perancangan Alat 

Pada tahap ini dilakukan perancangan pada software dan hardware sesuai 

dengan spesifikasi yang telah dilakukan. 

c. Implementasi Alat 

Pada tahap ini dilakukan pembuatan alat berdasarkan hasil perancangan Alat 

yang telah dilakukan sebelumnya. 

d. Pengujian Alat  

Setelah semua blok dan sistem telah dibuat, maka untuk selanjutnya akan 

dilakukan pengukuran dan pengambilan data sesuai parameter uji yang telah 

ditentukan di awal. 

e. Analisis Hasil Pengujian 

Tahap akhir dalam penelitian adalah menganalisis data dari hasil    

pengukuran yang telah didapatkan pada tahap sebelumnya. 
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1.7 Sistematika Penulisan 

 Sistematika penulisan penelitian ini terdiri atas lima bab yang terdiri dari: 

a. BAB I : PENDAHULUAN 

Pada bab ini penulisan memberikan gambaran secara jelas mengenai 

latar  belakang  permasalahan,  ruang  lingkup  masalah,  maksud  dan 

tujuan, metodelogi penulisan dan sistem penulisan. 

b. BAB II : TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini berisi tentang teori-teori dasar yang menjadi landasan dan 

mendasari penulisan ini yang mendukung penyusunan penelitian sesuai 

dengan judul yang diambil. 

c. BAB III : METODELOGI PENELITIAN 

Pada bab ini berisi tentang metode perancangan, blok diagram alat, 

skema rangkaian, rincian biaya yang diperlukan dan rencana pelaksaan. 

d. BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada bab ini berisi tentang hasil dari analisis data pengukuran sesuai 

parameter yang telah ditentukan diawal. 

e. BAB V : PENUTUP 

Bab ini berisi tentang kesimpulan serta saran dari penelitian yang telah 

di lakukan yang berguna untuk masa yang akan datang. 
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