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Implementasi Kontrol Proporsional pada Shaking Table dengan Input Gelombang 

Sinuisodal Berbasis LabVIEW 

Abstrak 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengimplementasikan sistem kontrol 

proporsional pada prototipe shaking table berbasis LabVIEW guna mensimulasikan respon 

getaran terhadap input gelombang sinus. Shaking table digunakan sebagai alat bantu 

pembelajaran untuk memahami karakteristik sistem dinamis dan kontrol umpan balik, 

khususnya dalam konteks simulasi gempa bumi berskala kecil. Sistem dikembangkan 

menggunakan komponen utama seperti motor DC, rotary encoder, amplifier VoltPAQ-X1, 

serta modul akuisisi data NI USB-6351, yang keseluruhannya terintegrasi dalam 

lingkungan pemrograman LabVIEW 2019. Metode tuning kontroler menggunakan 

pendekatan trial and error untuk menentukan nilai konstanta proporsional (Kc) yang 

optimal dalam mereduksi error antara sinyal input dan output. Pengujian dilakukan pada 

variasi frekuensi input (1,25 Hz, 1,5 Hz, dan 1,75 Hz) dengan amplitudo tetap serta 

penguatan (gain) sebesar 3x. Hasil pengujian menunjukkan bahwa nilai Kc = 0,3 

memberikan performa terbaik pada frekuensi 1,25 Hz dan 1,5 Hz, dengan output yang 

presisi dan sedikit pergeseran fasa. Prototipe ini juga dikembangkan sebagai media 

edukatif yang efektif untuk mendalami pemrograman LabVIEW dan prinsip dasar kontrol 

proporsional. Sistem yang dibangun terbukti mampu menghasilkan output yang stabil dan 

akurat sesuai dengan input sinusoidal yang diberikan. Penelitian ini memberikan 

kontribusi terhadap pengembangan alat praktikum kontrol berbasis getaran serta 

menekankan pentingnya tuning parameter yang tepat dalam sistem kontrol linier. 

Kata Kunci: Akuisisi Data, Gelombang Sinusoidal, Kendali Proporsional, LabVIEW, 

Shaking Table.  
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Implementasi Kontrol Proporsional pada Shaking Table dengan Input Gelombang 

Sinuisodal Berbasis LabVIEW 

 

Abstract 

This study presents the design and implementation of a proportional control system on a 

shaking table prototype utilizing sinusoidal wave input and developed within the LabVIEW 

environment. The shaking table is constructed as both a testing platform and an 

educational medium to simulate ground motion and facilitate learning in proportional 

feedback control systems. Key hardware components include a DC motor, rotary encoder, 

VoltPAQ-X1 linear amplifier, and NI USB-6351 data acquisition module, all of which are 

integrated and managed via LabVIEW 2019. Proportional controller tuning was conducted 

through a manual trial-and-error method to achieve an optimal gain value (Kc) that 

minimizes system error. Experimental trials were conducted at three input frequencies—

1.25 Hz, 1.5 Hz, and 1.75 Hz—with a fixed amplitude and an amplifier gain factor of 3. 

The findings revealed that a Kc value of 0.3 yielded the most accurate output with minimal 

phase lag for both 1.25 Hz and 1.5 Hz input conditions. Real-time monitoring and data 

validation confirmed the system’s performance under closed-loop conditions. This 

prototype successfully demonstrates its capability as a practical tool for both instructional 

purposes and basic research in vibration control systems. The results affirm the importance 

of proper tuning in achieving responsive and stable performance in proportional-only PID 

configurations. 

Keywords: Data Acquisition, LabVIEW,  Proportional control,  Shaking table, Sinusoidal 

input. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Negara Indonesia disebut sebagai negara kepulauan karena terdiri dari 

ribuan pulau yang membentang dari sabang di ujung barat hingga merauke di ujung 

timur. Karena terdiri dari pulau-pulau maka Indonesia sangat rawan mengalami 

bencana alam. Kepulauan yang terletak pada pertemuan empat lempeng yaitu 

lempeng Eurasia, Indo-Australia, Pasifik, dan Laut Filipina. Gempa bumi 

merupakan suatu fenomena alam yang salah satunya terjadi akibat pergeseran 

lempeng pada permukaan bumi, gempa bumi bersifat destruktif, sehingga pada 

setiap kejadiannya hampir selalu memberi kerugian materiil maupun 

imateriil.(Prasetio et al., 2023) 

Shaking table merepresentasikan kondisi lapangan yang sebenarnya seperti 

yang telah dibahas dengan membandingkan hasil data eksperimental dan analisis 

numerik yang diperoleh dari osilasi struktur tanah dan respon lapangan bebas di 

bawah beban data seismik.(Goktepe et al., 2020) 

Kendali proposional berlaku sebagai gain (penguat) saja tanpa memberikan 

efek dinamik pada kinerja kontroler. Penggunaan kendali proposional memiliki 

berbagai keterbatasan karena sifat kendali proposional yang tidak dinamik. 

Walaupun demikian dalam aplikasi-aplikasi dasar yang sederhana kontrol 

proposional ini cukup mampu untuk memperbaiki respon transien khususnya rise 

time dan settling time.(Pratiwi et al., 2021) 

Shaking table berbasis labview sebagai software pengakuisisi data berupa 

grafik sebagai output dengan input berupa gelombang sinus ini juga sebagai bahan 

pembelajaran mengenai labview di semester 6 agar dosen dan mahasiswa mampu 

mempelajari kontrol proporsional dari hasil output pada shaking table berbasis 

labview. 
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1.2 Perumusan Masalah 

Adapun perumusan masalah dalam Tugas Akhir ini : 

1. Bagaimana mendapatkan hasil output yang sesuai dari prototype shaking 

table yang dapat mensimulasikan input gelombang sinus? 

2. Bagaimana cara mengimplementasikan kontrol proporsional untuk 

memperoleh hasil output pengukuran pergerakan linear yang akurat pada 

sistem shaking table? 

3. Bagaimana prototype shaking table dapat digunakan sebagai media 

pembelajaran dalam memahami dasar penggunaan LabView? 

1.3 Tujuan 

Berdasarkan rumusan masalah yang telah diuraikan, pengembangan prototipe ini 

memiliki beberapa tujuan utama yang akan dicapai. Tujuan-tujuan tersebut dirinci 

sebagai berikut: 

1. Tujuan utama dari perancangan ini adalah untuk membangun sebuah sistem 

mekanik yang mampu mensimulasikan getaran dengan input gelombang sinus. 

Sistem harus dapat dikontrol secara presisi, sehingga gerakan yang dihasilkan 

stabil dan parameter-parameter penting seperti frekuensi dan amplitudo getaran 

dapat diatur sesuai dengan kebutuhan pengujian. 

 

2. Implementasi kontrol proporsional pada shaking table untuk memperoleh 

pergerakan yang akurat dilakukan dengan menjalankan sebuah loop kontrol 

cepat yang secara terus-menerus menghitung selisih (galat) antara posisi target 

(setpoint) dengan posisi aktual yang dibaca dari sensor linear.  

 

3. Mengembangkan prototipe sebagai media pembelajaran yang efektif untuk 

pemrograman LabVIEW. Selain sebagai alat uji fungsional, prototipe ini 

bertujuan untuk menjadi sebuah platform pembelajaran praktis 
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1.4 Batasan Masalah 

 Berdasarkan rumusan masalah yang telah dijabarkan, berikut batasan 

masalah yang bisa diambil: 

1. Setiap sesi pengambilan data selalu diawali dengan proses kalibrasi 

sensor. Langkah ini krusial untuk memastikan bahwa semua pengukuran 

dimulai dari titik acuan (baseline) yang benar, sehingga validitas hasil 

pengujian dapat dipertanggungjawabkan. 

2. Untuk memastikan sinyal respons dapat terdeteksi dengan jelas, 

pengujian ini menggunakan gain amplifier sebesar 3. Nilai gain 1 

terbukti tidak memadai karena menghasilkan amplitudo sinyal yang 

terlalu lemah, sehingga sulit untuk mendapatkan pengukuran yang 

optimal dan akurat. 

3. Pengujian dengan 1Hz tidak cukup kuat untuk memberikan output yang 

diharapkan dan dari input gelombang sinus pun tidak menujukkan hasil 

yang bagus. 

 

1.5 Luaran 

Luaran yang diharapkan dari tugas akhir ialah: 

1. Laporan Tugas Akhir 

2. Prototype Shaking Table berbasis LabVIEW dengan input gelombang 

sinus 

3. Draft Hak Cipta alat (?) 

4. Modul latih Shaking Table 

 

 

 



33 

 

 

  Politeknik Negeri Jakarta 

BAB V 

SIMPULAN 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil perancangan dan pengujian, diperoleh kesimpulan 

berikut dibawah ini: 

1. Prototype Shaking Table berhasil mensimulasikan gelombang sinus, dan 

mendapatkan output yang sesuai, dengan input yang cocok dan juga Kc 

yang sesuai. 

2. Mengimplementasikan Kontrol Proporsional dengan mengatur Kc pada PID 

gains yang terdapat pada front panel LabView. Pengukuran akurat linear 

terbukti dengan bekerjanya sensor dengan baik. 

3. Dengan pembuatan modul pembelajaran yang berisi cara penggunaan 

Prototype Shaking Table berbasis LabView, dan juga dasar dari programan 

LabView. 

5.2 Saran 

Sebagai upaya pengembangan lebih lanjut, penulis menyampaikan 

beberapa saran berikut: 

1. Disarankan untuk menambahkan mikokontroler ESP32, karena bisa 

mengendalikan Prototype dari jarak jauh, dengan penggunaan kabel yang 

banyak dan tidak efektif dan mengurangi keestetikan alat. 

2. Menambahkan sensor akselero untuk bisa mengatur gerak miniatur 

bangunan. 
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Kumpulan Data diatas ialah pengujian sebelum menggunakan gain 3x yang 

bisa disimpulkan bahwa Gain 1x tidak cukup mumpuni untuk membuat output bisa 

mengikuti gelombang sinus. 
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Berikut ialah pengujian data menggunakan gain 3x, mendapatkan hasil 

yang bagus hanya overshoot sedikit. 

 

 

 

 

  

  


