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ABSTRAK 

 

Pada PLTU (Pembangkit Listrik Tenaga Uap), uap yang dihasilkan dari boiler 
membutuhkan air yang dipanaskan secara bertahap melalui beberapa peralatan 
seperti feedwater heater dan deaerator, kemudian air dipanaskan lebih lanjut lagi 
di boiler dan menghasilkan uap yang digunakan untuk menggerakan turbin yang 
terhubung satu poros dengan generator sehingga terjadi perubahan energi mekanik 
menjadi energi listrik. Deaerator merupakan peralatan yang digunakan untuk 
memanaskan air serta menghilangakan kadar gas yang terlarut di dalam air. Gas-
gas tersebut dapat membentuk senyawa kimia yang dapat menyebabkan korosi pada 
dinding boiler dan pipa-pipa yang dilalui. 

Level air yang ada pada deaerator  merupakan variabel yang sangat penting 
untuk dijaga kestabilannya Oleh karenanya dilengkapi dengan serangkaian sistem 
kontrol otomatis yang terdiri dari sensor–sensor, kontroller, serta ruang pengendali 
(control room) guna menunjang keandalan operasinya. Pada pengontrolan level 
deaerator yang menggunakan sistem kontol loop tertutup dimana pengendalian 
level menggunakan LCV (Level Control Valve) dan feedback dari Level 
Transmitter, akan tetapi penggunaan sistem kontrol ini menyebabkan pengontrolan 
level air pada deaerator terkadang tidak stabil pada beban atau load tinggi.  

Ketidakstabilan pengendalian level pada deaerator disebabkan pengontrolan 
PI yang tidak memadai untuk mengejar respon terhadap set point yang ditentukan, 
dan tidak dapat mengakomodasi gangguan dari perubahan load dan disturbance 
sehingga terjadi osilasi dan overshoot yang besar. Berdasarkan hasil rancangan 
kontrol fuzzy menghasilkan respon sistem lebih baik dibanding PI dengan time 

constant 73.45 detik, rise time 79.78 detik, settling time 209.81 detik, maximum 

overshoot 3.2%, dan error steady state 0.2%. 

 

Kata Kunci :  Deaerator, Sistem kontrol otomatis, Level Control, Fuzzy 
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