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RINGKASAN 

Agar nilai jual lebih tinggi, udang windu perlu diberi perlakuan khusus .. 

Perlakuan itu membutuhkan suatu kondisi yang benar-benar stabil, dengan terlebih 

dahulu memasukan udang ke dalam media air. Lalu suhu sistem diturunkan perlaban

lahan dan dijaga tetap 15 derajat celcius. 

Untuk. itu, diperlukan sistem kontrol yang merupa.kan hubungan komponen

komponen yang membentuk konfigurasi sistem, yang bertujuan mengendalikan 

keluaran dengan berbagai masukan tertentu melalui unsur-unsur sistem tersebut. 

Sistem pendinginan udang windu ini menggunakan sistem pengontrolan simpal 

tertutup, yang dapat memberikan umpan batik pada mas11katt. Kontroler Proporsional 

Intergral Diferen.sial (PID) pada sistem pendinginan tertutup ini memungkinkan 

untuk mengevaluasi keluaran clan memperbaiki kesalahan pada saat keluaran tidak 

sesuai dengan set point yang telah ditetapkan. 

Agar kondisi sistem tetap stabil, perlu dilakukan pembuktian. Ini dilakukan 

dengan melakukan pengkajian secara teoritis dengan terlebih dahulu mendefinisikan 

sistem tersebut dan membuat model matematikanya. Kemudian dibuat fungsi alih 

yang didapatkan dengan menggunakan transfonriasi Laplace. Kestabilan sistem diuji 

dengan pengujian kestabilan Routh, lalu menggunakan met~e coba-coba pada 

penetapan konstanta proporsional, integral dan diferen.sial untuk mendapatkan 

diagram yang menunjukkan hasil yang lebih optimal. 
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Ll. Latar belakang 

BAB 1 

PENDAHULUAN 

Peningkatan jumlah pengan . semng dengan peniogkatao kebutuhan 

penduduknya. Berangkat dari kebutuhan alcan pangan yang berkualitas gizi yang 

baik, maka diperlukan penanganan yang cukup serius. Mengingat Iarnanya 

penyimpanan, jarak dan waktu tempuh untuk menjangkau tempat - tempat 

tertentu cukup untuk membuat baban-bahan pangan tersebut menurun 

kualitasnya sehingga menurunkan nilai ekonomisnya. 

Ini menuntut tata cara perlakuan yang tepat dalam. transportasiny3y deogan 

mengetahui kondisi optimalnya sehingga dapat dilakukan secara aman dan efisien 

meskipun resiko. mortalitasnya lebih besar. Sistem kering adalah suatu pilihan, 

dengan cara mentransportasikan udang yang dikondisikan perubahan 

fisiologisnya dari keadaan aktif menjadi pingsan meWui proses pembiusan atau 

pemingsanan dengan menggunakan suhu yang rendah, sehingga ketahanan hidup 

diluar media air tinggi karena tingkat metabolisme dan respirasinya rendah. 

Dengan teknologi komputer dapat dilakukan pengendalian suhu secara 

digital yang memungkinkan penanganan yang jauh lebih teliti dibandingk.an 

dengan menggunakan operator. Ini dihubungkan dengan peripheral (peralatan) 

luar serta interface sebagai jembatan yang mengantur komunikasi dua arah antara 

komputer dengan peralatan tersebut. 

Sistem PID (Proporsional Integral Diferensial) adalab salah satu metode 

pengontrolan yang dapat diterapkan disamping On-Off dan pengontrolan dengan 

logila fuzzy. Dengan peralatan yang menggunakan sistem PID diharapkan akan 

dapat terjangkau oleh pengusaha skala kecil, walaupun tidak terlalu adaptif 

dibandingkan dengan logik.afuzzy 

1-1 
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L2. Tujuan d~ ... manfaat penulisan H,.'!.,~ ~ .•. ~---· -~---·.,_ .~ 
Tujuan penulisan ini adaJah untuk mengkaji secara teoritis sistem kontrol 

Proporsionai Integral Diferensial (PID) sehingga dapat bermanfaat dalam 

mendukung pengembangan-pengembangan serta aplikasi dilapangan. 

1.3. Pembatasan masalab 

Dalam tugas akhir in~ penulis membatasi masalah pada pengkajian teoritis 

pengontrolan suhu pada pemingsanan udang windu dengan beberapa asumsi : 

1. Suhu air clan suhu udang sama 

2. Suhu air dalam bak pemingsanan sama di setiap titik 

3. Kapasitas panas sitem adalah kapasitas panas air 

4. Kapasitas panas tetap pada setiap suhu 

L4. Metoda Pembabasan 

Pembahasan dilakukan dengan mengacu pada data sekunder tentang alat 

pengontrol udang windu, untuk kemudian dilakukan kajian teoritisnya de11gan 

s~~ li~~~n+r- . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . _ _. . . . . . . 
. . . . . . . . - . ·.: . . . .. : . .. - : . . . - -: . . : .. . . . - . . 

. - . . . . - . . ·. -· .: ·- -: ·-:_.·. ··-<·. ·-... ·.-_- . ... - . . ·- - - . . . . . - . . - . . :·:. · . .. . - -. . - - . . . ... 
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