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ABSTRAK 

 

Penelitian bertujuan untuk mengimplementasikan, memperoleh stabilitas 

sistem dan mengetahui performa Grey Wolf Optimizer dalam tuning parameter 

pengendali PID pada sistem dual axis solar tracking. Algoritma GWO dipilih 

karena kemampuannya dalam menghasilkan sistem yang stabil. Pada penelitian ini, 

model simulasi dual axis solar tracking dikembangkan menggunakan MATLAB 

atau Simulink. Parameter pengendali PID yang dioptimasi mencakup nilai kp 

(koefisien proporsional), ki (koefisien integral) dan kd (koefisien integral). Tujuan 

dari optimasi ini adalah untuk meminimalkan osilasi, overshoot serta undershoot 

dalam sistem dual axis solar tracking, sehingga menghasilkan akurasi posisi sudut 

aktual yang baik sesuai dengan setpoint yang telah ditentukan. 

Hasil simulasi menunjukkan bahwa algoritma GWO mampu mengoptimasi 

parameter PID dengan efisien dibandingkan sistem tanpa kendali (Horizontal : 

Overshoot 29.6911 % dan Undershoot 6.01 %; Vertikal: Overshoot 121.3682 % 

dan Undershoot 96.65 %) maupun metode optimasi trial and error (Horizontal : 

Overshoot 10.7960 % dan Undershoot 0.275 %; Vertikal: Overshoot 10.032 % dan 

Undershoot 0.4753 %). Metode GWO juga menghasilkan nilai optimasi lebih baik 

dibandingkan penelitian terdahulu, yaitu PSO (Horizontal : Overshoot 55.87 % dan 

Undershoot 20.09 %; Vertikal: Overshoot 38.64 % dan Undershoot 8.64 %) dan 

MPSO (Horizontal : Overshoot 45.03 % dan Undershoot 9.40 %; Vertikal: 

Overshoot 41.49 % dan Undershoot 6.39 %). Parameter PID optimal yang 

dihasilkan oleh GWO berhasil mengurangi overshoot pada sumbu horizontal : 

9.9574 % dan pada sumbu vertikal : 9.0302 %, sedangkan untuk undershoot pada 

kedua sumbu adalah 0 % dan sistem berhasil mencapai nilai posisi sudut aktual atau 

setpoint yang telah ditentukan. 
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ABSTRACT 
 

The research aims to implement, obtain system stability, and determine the 

performance of Grey Wolf Optimizer in tuning PID controller parameters on dual-

axis solar tracking systems. The GWO algorithm was chosen because of its ability 

to produce a stable system. In this research, the dual-axis solar tracking simulation 

model is developed using MATLAB or Simulink. The optimized PID controller 

parameters include Kp (proportional coefficient), Ki (integral coefficient), and Kd 

(integral coefficient) values. The purpose of this optimization is to minimize 

oscillation, overshoot, and undershoot in the dual-axis solar tracking system so as 

to produce good actual angular position accuracy in accordance with the 

predetermined setpoint. 

The simulation results show that the GWO algorithm is able to optimize the 

PID parameters efficiently compared to the system without control (Horizontal: 

Overshoot 29.6911% and Undershoot 6.01%; Vertical: Overshoot 121.3682% and 

Undershoot 96.65%) or trial and error optimization method (Horizontal: Overshoot 

10.7960% and Undershoot 0.275%; Vertical: Overshoot 10.032% and Undershoot 

0.4753%). The GWO method also produces better optimization values compared to 

previous research, namely PSO (Horizontal: Overshoot 55.87% and Undershoot 

20.09%; Vertical: Overshoot 38.64% and Undershoot 8.64%) and MPSO 

(Horizontal: Overshoot 45.03% and Undershoot 9.40%; Vertical: Overshoot 

41.49% and Undershoot 6.39%). The optimal PID parameters generated by GWO 

successfully reduced the overshoot on the horizontal axis: 9.9574% and on the 

vertical axis: 9.0302%, while the undershoot on both axes is 0%, and the system 

successfully reaches the actual angular position value or setpoint that has been 

determined. 
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