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ABSTRAK

Sistem tenaga multimesin akan stabil apabila tidak terjadi gangguan yang
menyebabkan beban konsumsi melonjak sehingga sistem dapat optimal. Sebagai
langkah menangani permasalahan tersebut maka melakukan pengontrolan.
Kegunaan Sistem kontrol pada pengoperasian sistem tenaga di bidang industri
untuk mengatur tekanan, temperatur,kelembaman serta aliran dalam industri.
Contoh pengontrolan yaitu pada skripsi ini menggunakan PID yaitu sistem umpan
balik untuk meminimalkan error dengan menggunakan PSS (Power System
Stabilizer) untuk- membantu menstabilkan beban menggunakan matlab
Simulink.Hasil Dalam penelitian ini berupa Settling Time, Overshoot, Rise Time,

dan Persentase error.

Kata Kunci :Multimachine, Over load, Kontrol PID-PSS,Tegangan,PSS



ABSTRACT

The multi engine power supply system will be stable if there are no
interruptions causing increased power consumption, so that the system can be
optimized. A survey is carried out to solve this problem. Use of control systems in
electrical systems in industrial sectors to regulate pressure, temperature, inertia
and flow in industry. Examples of controls in this thesis use PID, which is a
feedback system that minimizes errors with PSS (Power System Stabilizer) to help
stabilize loads with Matlab Simulink. The results of this study include Settling

Time, Overshoot, Rise Time and Persentage Error.

Keyword: Multimachine, Over load, Controller PID-PSS,Voltage, PSS
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