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ABSTRAK 

Motor induksi satu fasa banyak digunakan dalam kebutuhan industri, maupun 

kebutuhan rumah tangga. Pada penggunaannya motor induksi satu fasa dalam berbagai 

peralatan selalu dalam kondisi kecepatan penuh. Tujuan dari penelitian ini adalah membuat 

sistem kontrol kecepatan pada  motor induksi satu fasa agar dapat diubah-ubah sesuai 

keinginan dan menurunkan nilai error, menggunakan kontroler PID dengan software 

berbasis python dan GUI (Graphical User Interface) untuk memudahkan dalam proses 

pemasukan set point dan tuning PID. Perancangan yang dilakukan meliputi tahap 

perancangan sistem bagaimana software bekerja pada motor, tahap selanjutnya adalah 

proses perancangan sofware yang terdiri dari kebutuhan perancangan berupa sofware 

pemrograman dan langkah-langkah dalam pembuatan GUI. Setelah dilakukan perancangan 

maka dilakukan pengujian pada fungsi tampilan GUI dan kontrol PID. Tuning kontroler 

PID didapatkan dengan menggunakan metode trial and error atau mencoba-coba pada nilai 

P, I dan D. Hasil tuning didapatkan Kp = 0,0035, Ki = 0,0024 dan Kd = 0,0028. Pengujian 

ini dilakukan dengan dua kondisi, yaitu menggunakan motor tanpa beban dan motor 

menggunakan beban berupa grinder atau penggiling makanan. Dari penerapan tuning Kp, 

Ki dan Kd didapatkan hasil terbaik pada keadaan motor tanpa beban yaitu di set point 

kecepatan 2300 RPM dengan hasil time settling 18 detik, error steady state 1,2% dan 

maximum overshoot 13,8%. Sedangkan pada motor menggunakan beban, yaitu di set point 

kecepatan 2700 RPM dengan nilai time settling 53,2 detik, error steady state 1,7% dan 

maximum overshoot 6,2%. 

Kata Kunci:  Motor Induksi Satu Fasa, Kontreler PID, Python, Graphical User Interface. 
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ABSTRACT 

Single-phase induction motors are widely used in industrial and household needs. 

In the use of single-phase induction motors in various equipment, it is always in full speed 

condition. The purpose of this study is to make a speed control system on a single-phase 

induction motor so that it can be changed as desired and reduce the error value, using a 

PID controller with software based on the python and GUI (Graphical User Interface) to 

facilitate the process of entering set points. and set the PID. The design carried out includes 

the system design stage how the software works on the motor, the next stage is the software 

design process which consists of designing in the form of software programming and the 

steps in making a GUI. After the design is done, testing is carried out on the GUI display 

function and PID control. PID controller tuning is obtained by using the trial and error 

method or experimenting with P, I, and D values. The tuning results obtained are Kp = 

0.0035, Ki = 0.0024 and Kd = 0.00028. This test was carried out under two conditions, 

namely using a motor without a load and the motor using a load in the form of a grinder 

or food grinder. From the application of Kp, Ki, and Kd tuning, the best results are 

obtained at no-load motor conditions, namely the set point speed of 2300 RPM with the 

results of a settling time of 18 seconds, a steady state error of 1.2%, and a maximum 

overshoot of 13.8%. While the motor uses a load, namely at the set point speed of 2700 

RPM with a settling time value of 53.2 seconds, a steady state error of 1.7%, and a 

maximum overshoot of 6.2%. 

Keywords: Single-phase induction motors, PID controller, Python, Graphical User  

    Interface. 
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