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ABSTRAK 

 

 

Di dalam dunia industri, terkadang di butuhkan sebuah sumber tegangan 

dc variabel. Untuk mendapatkan sebuah sumber tegangan dc variabel  dapat 

menggunanakan konverter ataupun chopper. Konverter digunakan untuk 

mengubah tegangan ac menjadi tegangan dc variabel, sedangkan chopper 

digunakan untuk mengubah tegangan dc tetap menjadi tegangan dc variabel. 

Dc chopper dua kuadran, tegangan dan arus beban dapat positif maupun 

negatif. Dc chopper dua kuadran mempunyai dua buah switching yang harus 

bekerja secara bergantian. Sinyal kontrol yang digunakan untuk memicu kinerja 

dari chopper dengan menggunakan sinyal PWM (Pulse-Width Modulation). 

Pengendali PID merupakan gabungan dari kontrol proporsional yang digunakan 

untuk mempertahankan keluaran pada saat error sama dengan nol. Kontrol 

integral digunakan untuk mengeliminasi error atau offset yang dihasilkan oleh 

kontroler proporsional. Dan kontrol derivative digunakan untuk mempercepat 

respon keluaran pada saat terjadi perubahan error dari sistem kontrol. 
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