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Intisari — Masalah kondisi saat ini, terdapat banyak sekali alat transportasi yang memakai bahan bakar
minyak (Internal Combustion Engine (ICE)). Sehingga berakibat fatal pada lingkungan karena penecemaran
udara . Solusinya adalah dengan menggunakan parallel hybrid electric vehicle (PHEV). PHEV adalah
memiliki keunggulan yaitu kecepatan yang stabil pada saat beroperasi. Pada penelitian ini, Beberapa metode
yang digunakan pada algoritma metaheuristik dalam disturbance observer dimana metode ini mampu
menggambarkan inverse model pada plant tanpa harus menciptakan model matematikanya. Pengoperasian
dilakukan dengan perbandingan dua metode pada algoritma metaheuristik yaitu Differential Evolution, dan
Bat Algirthm. Hasil simulasi menunjukan bahwa metode yang digunakan pada HEV ini untuk
mempertahankan kecepatannya.

Kata kunci — Algoritma Metaheuristik, Internal Combution Engine, Kontrol PID, Parallel Hybrid Electric
Vehicle

Abstract — In the last decade, there have been many means of transportation that use fuel oil (Internal
Combustion Engine (ICE)). This has a serious impact on the environment due to the emission of pollutant
gases. One solution is the use of a hybrid electric vehicle (HEV) as a substitute for vehicles that use ICE. One
of the performance that must be owned by the HEV is to have a stable speed when driving. In this study, several
methods used in the metaheuristic algorithm in the disturbance observer have the advantage of describing the
inverse model of the plant without making a mathematical model. The test is carried out by comparing the two
methods of the metaheuristic algorithm, namely Differential Evolution and Bat Algirthm. The simulation
results show that the method used in this HEV is to maintain its speed, so according to the test results it shows
that the Differential Evolution method is the best method for controlling the speed of the Parallel Hybrid
Electric Vehicle.
Keywords — Algoritma Metaheuristik, Internal Combution Engine, Control PID, Parallel Hybrid Electric
Vehicle

. PENDAHULUAN Hadirnya mesin hybrid tersebut diharapkan
emisi berbahaya lebih rendah, sehingga polusi

A. Latar Belakang

Saat ini, Kondisi lingkungan dipadati
kendaraan bemotor yang mengakibatkan
banyak masalah global. Kendaraan semacam
itu menggunakan mesin pembakaran internal
(ICE) sebagai penggeraknya. Sehingga
menimbulkan masalah yang sangat serius
padalingkungan dan  bahkan didunia.
Penanganan pencemaran lingkungan yang
diakibatkan oleh kendaraan bermotor, maka
dibuat suatu kendaraan alternatif yang hemat
energi dan ramah lingkungan yaitu Parallel
Hybrid Electric Vehicle (PHEV)[1]. PHEV
adalah kendaraan yang menggunakan internal
combustion engine (ICE) dan motor listrik
sebagai motor penggeraknya[2].
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yang dihasilkan bisa jauh lebih rendah
dibandingkan kendaraan yang mengakibatkan
polusi udara[3]. PHEV ini membantu ICE
dalam menggerakkan kendaraan sehingga
penggunaan bahan bakar dapat dikurangi[4].
Pada saat pengoperasian ICE membutuhkan
motor listrik agar akselerasi PHEV dapat
tercapai sesuai dengan yang diinginkan.
Keunggulan yang dimiliki PHEV adalah
ketahanan terhadap gejala yang mungkin
terjadi pada saat pengoperasian. Salah satu
kelemahan dari ICE vihecle adalah emisi
polutan.

Polutan tersebut adalah salah satu dari
banyak penyebab yang bertanggung jawab
terhadap isu peringatan global. Dengan
Parallel Hybrid Electric Vehicle (PHEV)
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adalah salah satu solusi untuk mengatasi
masalah pencemaran lingkunagan. Hasil
penelitian adalah kecepatan aktual mengikuti
kecepatan referensi selama beban tidak
diubah.  Beban  membuat  kecepatan
sebenarnya berbeda dari kecepatan referensi.
Kecepatan lacak pada PHEV paralel dengan
kontroler fuzzy input shifting reference speed
digunakan dalam pengujian. Penelitian ini
membuktikan bahwa kontroler fuzzy dapat
menciptakan  kecepatan aktual melacak
kecepatan referensi. Namun semisal beban
diubah, penurunan Kkecepatan sebenarnya
terjadi.
Il. METODE

A. Metode differential evolution

Differential Evolution (DE) adalah metode
metaheuristik untuk memecahkan
permasalahan kontinu. Differential Evolution
didasarkan pada argument geometri. Akan
tetapi tetap memanfaatkan operator mutasi
dan crossover didalam proses pencariannya.
sebuah solusi yang baru duhasilkan dengan
cara memilih 3 buah individu didalam
populasi yang dipilih secara acak, dimana
salah satunya dipakai sebagai vector basis
sedangkan dua individu lainnya dicari selisih
vektornya, unutk kemudian ditambahkan pada
vector basis. Ketiga vector ini sering disebut
vector strategis. Dipencarian langsung paralel
baru yang memanfaatkan vektor parameter
NP. sebagai populasi untuk setiap generasi G.
NP tidak berubah selama proses minimisasi.

B. Metode bat algorithm

Bat Algorithm (BA) merupakan tipe
algoritma metaheuristik yang terinspirasi oleh
perilaku kelelawar dimana pada hewan ini
merupakan satu-satunya mamalia yang
mempunyai sayap untuk terbang dan
mempunyai kemampuan canggih dalam
ekolokasi untuk mendeteksi makanan,
menghindari rintangan dan mencari sarangnya
dalam kegelapan.

1. HASIL PENELITIAN

A. Hasil pengujian Differential Evolution
Pada pengujian menggunakan metode ini
menghasilkan lima pengujian yang mendekati
maksimal atau yang masuk kategori baik dan
diantara lima pengujian yang tersebut ada
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salah satu hasil pengujian yang paling baik,
seperti pada gambar dibawah :
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Gbr.1 Hasil pengujian Differential Evolution

Tabel 1 Hasil pengujian Differential Evolutin

No Kp Ki Kd ITAE
1 1000 1 1 10,3228
2 1050 1 1 10,3160
3 1100 1 1 10,3232
4 1150 1 1 10,3300
5 1200 1 1 10,3376

IV. HASIL PENGUJIAN BAT
ALGORITHM

Pada pengujian menggunakan metode ini
menghasilkan lima pengujian yang mendekati
maksimal atau yang masuk kategori baik dan
diantara lima pengujian yang tersebut ada
salah satu hasil pengujian yang paling baik,
seperti pada gambar dibawah :
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Gbr.2 Hasil pengujian bat algorithm
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Tabel 2 Hasil pengujian Bat algorithm

No Kp Ki | Kd ITAE
1 50 1 1 | 13,6007
2 70 1 1 ] 12,5928
3 90 1 1 | 12,0513
4 100 1 1 | 11,8709
5 1000 1 1 | 10,3228

V. KESIMPULAN

Setelah melakukan tahap pembuatan sistem
kemudian di lanjutkan dengan tahap
pengujian data analisis maka dapat diambil
kesimpulan sebagai berikut: metode yang
paling bagus dalam mengontrol kecepatan
pada Parallel Hybrid Electric Vehicle adalah
metode Differential Evolution dengan ITAE
paling kecil.
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