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ABSTRAK 

 

Saat ini penggunaan beban tak linier pada rangkaian penyearah, telah 

menimbulkan dampak negatif pada sistem. Penggunaan beban tak linier tersebut 

dapat menimbulkan harmonisa. Harmonisa jenis tegangan muncul akibat 

penggunaan beban RC, sedangkan harmonisa jenis arus muncul akibat 

penggunaan beban RL. Pemasangan tapis daya aktif, yang terpasang seri antara 

sumber dan beban tak linier, berfungsi agar dapat melakukan kompensasi 

tegangan ataupun arus. Suatu tapis daya aktif telah banyak dikembangkan oleh 

para ahli elektronika khususnya pada bidang elektronika daya, menciptakan suatu 

alat guna mengurangi dampak negatif akibat adanya harmonisa. Suatu tapis daya 

aktif seri dengan modul terkendali, telah banyak diproduksi di luar dan sudah 

terealisasi. Aplikasi alat tapis daya aktif seri pada sistem yang diproduksi di 

negara-negara maju memiliki harga yang cukup mahal. Disamping itu, komponen 

elektronika yang digunakan untuk merangkai alat tersebut, beberapa diantaranya 

tidak diproduksi / tersedia di negara kita. 

Maka pada makalah Tugas Akhir ini penulis akan merealisasikan suatu 

alat tapis daya aktif dengan modul terkendali yang berbasis pada pemodelan 

matematis dan skema rangkaian yang pernah dibuat para ahli sebelumnya, dengan 

menggunakan komponen – komponen elektronika yang tersedia serta dengan 

harga yang terjangkau. 
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