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ABSTRAK 

 
Motor induksi merupakan salah satu peralatan listrik yang banyak digunakan dalam dunia industri, karena 

konstruksinya yang sederhana, kokoh serta perawatannya yang mudah. Namun, masalah yang terjadi adalah 

kecepatannya yang cenderung tidak stabil ketika diberi perubahan beban ataupun gangguan. Sehingga, 

dibutuhkan pengendali yang mampu menjaga kecepatan motor Induksi tiga fasa tersebut agar stabil secara 

optimal. Salah satu pengendali optimal tersebut adalah Linear Quadratic Regulator (LQR), namun 

pengendali ini masih memiliki kelemahan yaitu respon waktunya yang lambat sehingga harus diberikan 

penambahan pengendali Proportional Integral Derivatif (PID) yang terkenal akan kecepatan respon 

waktunya. Perancangan pengendali optimal menggunakan metode Linear Quadratic Regulator (LQR)-PID 

ini dilakukan dengan mengatur harga matriks pembobot Q  serta penentuan konstanta Kp, Ki dan Kd yang 

maksimal menggunakan metode  Trial and Error dan metode Heuristic. Hal ini bertujuan untuk 

mendapatkan nilai K yang optimal dengan memperhatikan kestabilan dan indeks performansi sistem. 

Berdasarkan analisa indeks performansi menggunakan Integral of Absolute Error (IAE) dimana 

menghasilkan nilai IAE yang minimum, yaitu pada angka ke 113.4 dengan waktu naik Tr = 0.24 detik pada 

beban maksimum 220 V. Kendali optimal LQR-PID ini juga mampu mengatasi gangguan yang diberikan 

berupa sinyal Step dengan nilai Error Steady State = 50 rpm untuk semua beban. 
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