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ABSTRAK

Proses Control Technology (PCT) — 100 adalah modul training kendali proses yang dilengkapi dengan beberapa
komponen yaitu sensor dan aktuator untuk aplikasi dari suatu proses. Adapun permasalahan yang terjadi pada
PCT — 100 adalah pada proses level yang menyuplai ke tangki sehingga mengakibatkan level menjadi tidak stabil
dan respon kerja yang lambat saat perubahan level. Oleh sebab itu, pengendalian level sangat perlu dilakukan
sehingga tujuan utama adalah mampu mengendalikan level dengan respon rise time menjadi lebih cepat. Untuk
menyelesaikan permasalahan tersebut, dirancang suatu pengendali yang dapat mempercepat respon yaitu sliding
mode control (SMC) yang akan dikombinasikan pada pengendali PID gain scheduling. Berdasarkan hasil
simulasi, bahwa kombinasi pengendali hybrid PID gain scheduling dan sliding mode control mampu mencapai
set point dengan waktu yang cepat. Berdasarkan hasil visual dan identifikasi sistem secara analitik pengujian
tersebut didapat hasil dari nilai T yaitu rise time sebesar 225,1138 detik saat set point 25%, set point 50% rise
time sebesar 439,5982 detik, untuk set point 75% rise time mencapai di detik 413,3095 dan pada kondisi set point
100% waktu rise time terjadi pada detik ke 537,1012.
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