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ABSTRAK

Level merupakan salah satu dari berbagai banyak parameter yang dapat dikendalikan di industri.
Pengukuran level yang harus senantiasa dijaga agar sesuai dengan set point yang telah ditentukan
untuk selang waktu yang tertentu, perbandingan yang tetap antara dua variabel, apabila level tidak
dikendalikan maka akan mengganggu proses yang lainnya. Seiring dengan berkembangnya
teknologi kita dapat menguji pengendalian level pada modul — modul training. Salah satu modul
training yang dapat digunakan adalah modul training Process Control Technology (PCT — 100).
Penelitian yang telah dilakukan pada PCT-100 menunjukkan kelemahan pengendalian level yaitu
hal respon waktu yang lambat. Untuk itu dipilih lah pengendali Linear Quadratic Regulator (LQR)
yang di kombinasikan dengan pengendali Proportional Integral Derivativ (PID) untuk
mempercepat respon waktu. PCT-100 dimodelkan menggunakan metode Viteckova orde 1,
didapatkan nilai matriks Q=[0,5], R=[1] dan nilai parameter Kp=800; Ki=0,4; Kd=50 melalui
percobaan dengan menggunakan metode heuristic. Hasil dari pengendali LQR-PID menunjukkan
bahwa masalah respon waktu yang lambat dapat diselesaikan, hal ini terbukti dengan respon waktu
yang cepat dari 1240,97 detik menjadi 1,9357 detik dengan nilai set point 50%.
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