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ABSTRAK 

 
Salah satu metode yang dapat digunakan untuk mengontrol udara pada suatu 

ruangan adalah dengan metode P.I.D. P.I.D merupakan kontrol yang akan 
bereaksi terhadap kesalahan yang telah diberikan oleh sensor, sehingga dapat 
memberikan nilai timbal balik kepada nilai keluaran. Sebuah kontroler P.I.D 
secara berkelanjutan menghitung nilai kesalahan sebagai beda 
antara setpoint yang diinginkan dan variabel proses terukur. P.I.D dapat 
ditemukan pada berbagai macam alat di lingkungan. Pada perancangan sistem 
sirkulasi udara ruangan pendekatan metode P.I.D ini pengguna dapat mengatur 
suhu ruangan kapanpun. Sistem P.I.D dapat mengatur suhu ruangan yang 
diinginkan secara otomatis.  

Pada sistem pengendalian suhu ini digunakan satu buah sensor suhu LM35. 
Sensor suhu tersebut diletakkan pada posisi yang berdekatan dengan kipas di 
dalam plant untuk mengetahui penyebaran suhu yang terjadi pada plant. Data dari 
sensor kemudian masuk ke board Arduino Uno, yang pada sistem pengendalian 
suhu ini berfungsi sebagai akuisisi data. Untuk menjaga suhu di dalam plant, 
digunakan kipas ventilasi untuk menurunkan suhu jika suhu di dalam plant 
melebihi setpoint. 

Hasil pengujian dari alat ini menunjukkan bahwa alat dapat bekerja dengan 
baik yang ditunjukan dengan hasil pengujian kecepatan sistem kontrol pada 
setpoint 1.37v dan output sensor 1.18v mendapatkan respon waktu 4.94 detik. 
Dengan cara mendinginkan sensor LM35 sampai suhu 26oC lalu membiarkan 
suhu kembali normal sampai 30oC. Ketika suhu berubah maka kecepatan kipas 
akan berubah. 

 
Kata Kunci: Proportional Integral Derivative (P.I.D), LM35, Suhu, Time Respon, 
Sensor, Kipas 
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ABSTRACT 

 
One method that can be used to control the air in a room is the P.I.D. P.I.D 

is a control that will react to errors that have been given by the sensor, so it can 

provide a feedback value to the output value. P.I.D controller continuously 

calculates the error value as the difference between the desired setpoint and the 

measured process variable. P.I.D can be found in a wide variety of tools in the 

environment. In designing a room air circulation system using the P.I.D method, 

the user can adjust the room temperature at any time. The P.I.D system can set 

the desired room temperature automatically. 

In this temperature control system, one temperature sensor used is LM35. 

The temperature sensor is placed in a closer position to the fan in the plant to 

determine the temperature spread that occurs in the plant. The data from the 

sensor then goes to the Arduino Uno board, which in this temperature control 

system functions as data acquisition. To maintain the temperature inside the 

plant, a ventilation fan is used to reduce the temperature if the temperature inside 

the plant exceeds the setpoint. 

The test results of this device show that the tools can work as well as shown 

by the test results of the control system speed at the 1,37v setpoint and the 1,18v 

sensor output getting a response time of 4,94 seconds. By cooling the LM35 

sensor to a temperature of 26oC and then letting the temperature return to normal 

to 30oC. When the temperature changes, the fan speed will change. 

 

Key Words : Proportional Integral Derivative (P.I.D), LM35, Temperature, Time 

Response, Sensor, Fan 
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