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ABSTRACT 

Power generation facilities that use geothermal resources as a 

source of high pressure and high temperature steam to drive turbines to 

generate electricity are known as geothermal power plants (PLTP). Based 

on the appearance of geothermal per unit area on the surface, even with its 

extreme heat, Indonesia is the fourth largest country in the world. The 

problem approach is carried out by analyzing specifically the scope of the 

control valve system that is integrated with the governor. Input or input 

determines the governor command. The input is based on 2 types of 

incoming signals, namely, speed (steam pressure), and load. The controller 

used as a controller is FUZZY – PID which is looking for the lowest 

overshoot or below 11% which is the standard transient stability in PLTP. 

The graph of the transient response of the PID controller can be seen that 

the desired output result has not been achieved which is where the settling 

time still takes a long time ie 27 s. Also, the overshoot is still quite high at 

8.152 s. These results indicate that the weakness of the fuzzy controller is 

only the length of the settling time, which is 25 s. The results of the Fuzzy - 

PID controller are quite good, that the rise time is 1.396 better than the 

other controllers. The discussion of the governor control valve can be 

concluded that the transient response using the Fuzzy - PID produces a rise 

time difference of 8.219 s, and a settling time of 17 s compared to the Fuzzy 

controller. No noise and stable output power. What can be implemented 

after making this scientific work is how to build an optimal system and be 

able to identify and maximize geothermal potential. 

Keywords:  Governor, Control Valve, Fuzzy-PID, Transient Response, 

Geothermal. 

 

ABSTRAK 

Fasilitas pembangkit listrik yang menggunakan sumber daya panas 

bumi sebagai sumber uap bertekanan tinggi dan bertemperatur tinggi untuk 

menggerakkan turbin guna menghasilkan listrik dikenal sebagai pembangkit 

listrik tenaga panas bumi (PLTP). Berdasarkan kenampakan panas bumi per 

satuan luas di permukaan, Bahkan dengan panasnya yang ekstrim, Indonesia 

adalah negara terbesar keempat di dunia. Pendekatan masalah dilakukan 

dengan menganalisis secara khusus cakupan sistem control valve yang 

terintegrasi dengan governor. Input atau masukan menjadi penentu perintah 

governor. Masukan tersebut berdasarkan 2 jenis sinyal yang masuk yaitu, 

speed (steam pressure), dan load. Controller yang digunakan sebagai 

pengendali yaitu, FUZZY – PID yang mana dicari overshoot terendah atau 

dibawah 11% yang adalah standart transient stability pada PLTP.grafik 

transient response kontroler PID dapat dilihat bahwa hasil output yang 

diinginkan belum tercapai yang mana settling time masih memakan waktu 

cukup lama yaitu 27 s. Juga, overshoot masih cukup tinggi bernilai 8,152 s. 

hasil ini menunjukkan bahwa kelemahan kontroler fuzzy hanya pada 

lamanya waktu settling time yaitu bernilai 25 s. Hasil dari kontroler Fuzzy 
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– PID cukup baik bahwa rise time bernilai 1,396 lebih baik dari kontroler 

yang lain.Pembahasan terhadap governor control valve dapat disimpulkan 

bahwa transient response menggunakan Fuzzy – PID menghasilkan selisih 

rise time 8,219 s, dan settling time 17 s dibandingkan kontroler Fuzzy. Tidak 

terdapat noise dan daya keluaran stabil. Hal yang dapat diimplementasikan 

setelah membuat karya ilmiah ini adalah bagaimana langkah-langkah 

membangun sebuah sistem yang optimal serta dapat mengetahui dan 

memaksimalkan potensi panas bumi.  

Kata kunci: Governor, Control Valve, Fuzzy-PID, Transient Response, 

Panas Bumi. 
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