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ABSTRAK

Pada sistem tenaga listrik selalu dimungkinkan terjadi gangguan yang
bersifat transient maupun bersifat dinamik. Gangguan dinamik ini disebabkan
oleh adanya perubahan beban yang kecil yang menyebabkan terjadi ayunan
(swing) sebelum sistem tersebut kembali mencapai keadaan yang stabil.Perbaikan
kinerja dinamik sistem yang meliputi frekuensi dan tegangan dapat dilakukan
dengan cara menambahkan peralatan umpan balik optimal pada sistem asli.
Konsep yang dipakai adalah kriteria indeks kinerja varian minimal LQR (Linear
Quadratic Regulatian), yaitu dengan mencari penguatan umpan balik LQR yang
meliputi harga penguatan umpan balik kontroler (K) dan penguatan estimator
optimal (Ky) yang diumpankan melalui sisi turbin dan eksitasi.Dari simulasi
terlihat bahwa pemberian umpan balik optimal LQR pada sisi turbin dan sisi
eksitasi secara bersama-sama menghasilkan perbaikan kinerja dinamik sistem
yang lebih baik dibandingkan dengan hanya memberikan umpan balik optimal
LQR ke sisi exitasi saja. Namun keduanya telah terbukti dapat menghasilkan

perbaikan kinerja dinamik sistem pembangkit tenaga listrik tersebut.

Key Word. Kontrol Optimal, Linear Quadratic Regulation, Single Machine
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BAB I
PENDAHULUAN

I.1. Latar Belakang Masalah

Sistem Tenaga Listrik secara umum terdiri dari beberapa unit pembangkit,
Saluran Transmisi dan berbagai pusat beban. Dalam pengoperasiannya, Sistem Tenaga
Listrik tidak lepas dari gangguan, baik itu gangguan yang sifatnya sementara atau
gangguan tetap. Apabila salah satu generator atau pembangkit yang lain mengalami
gangguan, misalnya disebabkan oleh perubahan beban atau terlepas pembangkit dapat
menimbulkan perubahan pada variabel-variabel tertentu pada sistem, seperti tegangan,
frekuensi, dan lain-lain. Adanya perubahan-perubahan tersebut akan mempengaruhi
kestabilan Sistem Tenaga Listrik. Stabilitas Sistem Tenaga Listrik didefinisikan sebagai
kemampuan suatu sistem tenaga listrik untuk mempertahankan sinkronisasi dan
keseimbangan dalam sistem akibat adanya gangguan. Studi stabilitas yang tepat dan
kontinue sangat diperlukan untuk menganalisa sistem supaya dapat bekerja dengan
efektif. Untuk mempelajari stabilitas dinamis digunakan pemodelan terhadap komponen-
komponen seperti genarator, saluran transmisi dan beban. Pemodelan diturunkan dari
persamaan matematis berupa persamaan differensial linier untuk mewakili perilaku
dinamika sistem.

Penerapan persamaan matrik riccati untuk menentukan penguat (gain) optimal yang
diumpankan ke sistem eksitasi merupakan metoda alternatif pada stabilitas sistem tenaga
listrik. Masalah ini sangat menarik untuk di amati karena dengan adanya penerapan
persamaan matrik riccati diharapkan dapat memberikan redaman osilasi sistem tenaga

listrik yang baik.

UNIVERSITASMEDAN AREA



I.2. Rumusan Masalah
Pada penelitian ini membahas tentang bagaimana memperbaiki osilasi system
tenaga listrik akibat gangguan menggunakan metode LOR dengan membuat simulasi

menggunakan simulink matlab

I.3. Tujuan Penelitian
Tujuan penelitian Skripsi ini adalah dapat membuat simulasi kestabilan system

tenaga listrik dan mengamati perbaikan osilasi menggunakan simulink matlab

1.4. Batasan Masalah
Pembatasan masalah dilakukan untuk memfokuskan penelitian, antara lain:
1.Sistem yang digunakan hanya sebuah generator yang terhubung ke sebuah bus

2.Simulasi yang dijadikan untuk mengukur menggunakan simulink matlab

L5. Metode Penelitian

Metode dan Langkah-langkah yang ditempuh dalam penulisan Skripsi ini adalah
sebagai berikut :
I. Riset Perpustakaan untuk mencari dan mengumpulkan artikel-artikel yang berkaitan

dengan topik pembahasan dari berbagai sumber.

()

Identifikasi Masalah yaitu tahap penentuan hal-hal penting sebagai dasar dari
permasalahan yang dianalisis. Tahap ini merupakan tahap untuk mengkaji dan

membatasi masalah yang akan diimplementasikan dalam sistem.
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