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Abstrak 

 
Desain kontrol bertujuan untuk memperoleh performansi sesuai keinginan saat 

implementasi pada plant yang sesungguhnya. Pendekatan kontrol secara 
implementasi selama ini lebih berkonsentrasi pada minimisasi varians sinyal, bukan 
minimasi akibat adanya ketidakpastian variasi parameter pada model plant.   

Desain kontroler pada penelitian ini menggunakan metode Quantitative 
Feedback Theory (QFT) yang secara langsung menyentuh permasalahan 
ketidakpastian. Ketidakpastian model plant diperoleh melalui identifikasi plant 
spindle mesin bubut. Dengan QFT maka ketidakpastian parameter model plant 
diasumsikan dalam sekumpulan template pada bidang kompleks, dengan tiap 
template membawa informasi tentang gain dan phase pada tiap frekuensi. 
Sekumpulan template kemudian digunakan untuk menghitung bound pada spesifikasi 
desain yang diijinkan dalam domain frekuensi dan digambarkan dalam diagram 
Nichols. Hubungan antar bound akan menghasilkan loop shaping sebagai dasar 
membentuk kompensator, selanjutnya membentuk prefilter.      

Kontroler yang telah dirancang ini, kemudian diujicobakan dengan simulasi 
yang selanjutnya diimplementasikan menggunakan Personal Computer (PC). Respon 
plant hasil  desain menggunakan kontroler pada kondisi spindle tanpa beban, kondisi 
pemahatan kedalaman 0,2 mm dan kondisi pemahatan kedalaman 0,5 mm 
menunjukan respon dapat kembali pada keadaan steady state walaupun masih 
terdapat sedikit gangguan pada plant.     
 
Kata kunci : Ketidakpastian parameter plant, Quantitative Feedback Theory (QFT),  

      template, diagram Nichols, kompensator, prefilter, spindle mesin bubut.  
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ROBUST SPEED CONTROLLER OF  
SPINDLE SYSTEM ON LATHE MACHINE  

USING QUANTITATIVE FEEDBACK THEORY (QFT) METHOD  
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Abstract 
 
The objective of control design is to find performances that will work in the 

real environment. Unfortunately, the method control design extends in minimization 
signals variations, nothing minimization uncertain of variation parameter in plant 
model. 

The research, the controller has been designed using QFT which can get the 
problem of uncertainty directly. Uncertainties of parameter plant models thorough 
system identification of spindle on lathe machine. Assumption uncertainties of 
parameter plant models in QFT is set using template in complex-plane, where a 
template to give information about gain and phase in frequency domain. The set 
template used for computation of  bounds in frequency domain specification using 
Nichols chart, loop shaping from bounds used to design compensator and prefilter. 

The controller has been designed, furthermore to use in simulation and 
experimental using Personal Computer (PC). Plant response for spindle without 
payload, loading with dept of cut 0,2 mm, and  loading with dept of cut 0,5 mm which 
can return to steady state even although there is a disturbance. 
 
Keywords : Uncertainties of parameter plant, Quantitative Feedback Theory (QFT),  
         template, Nichols chart, compensator, prefilter, spindle lathe machine. 
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ea = tegangan jangkar 

ia = arus jangkar 

Ra = tahanan kumparan jangkar 

La = induktansi kumparan jangkar 

e b = ggl lawan 

K i  = konstanta  

φ    = fluks magnet 

ω m = kecepatan jangkar 

Vf = tegangan penguat medan 

Rf  = tahanan kumparan medan 

Lf    = induktansi kumparan medan 

 if     =  arus medan magnet 

 Jm = momen inersia ekuialen motor dan 

beban pada poros motor  

Bm  = koefisien  gesekan viskos ekuivalen 

dari motor dan beban pada poros  motor      

Tm = torsi yang diberikan oleh motor 

 Kb     = konstanta ggl lawan 

 

 

Vt = tegangan jangkar  

Ea = gaya gerak listrik lawan 

Ia = arus jangkar 

Ra = tahanan jangkar 

n = putaran 

φ = fluks/ kutub 

C = konstanta 

p = jumlah kutub 

a = jalur paralel konduktor  

Z = jumlah konduktor jangkar 

 


