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ABSTRAK 

 
Pendulum merupakan salah satu sistem non liniear yang bersifat sangat tidak stabil dan komponen yang berperan 

penting dalam menjaga kestabilan adalah  inverter pendulum yaitu menjaga batang pendulum agar tetap stabil 

pada posisi terbalik maka dari itu inverter pendulum membutuhkan pengendali yang tepat dan kokoh salah 

satunya adalah  pengendali PID yang memiliki kemampuan dalam meminimalisir error steady state namun 

pengedali PID memiliki kekurangan tidak dapat bekerja dengan baik apabila terjadi ketidakpastian parameter  

pada sistem terutama pada sistem orde tinggi. Pada aplikasinya PID mengalami overshoot pada waktu transien 

dan pada saat terdapat gangguan maka dari itu dibutuhkan pengendali yang  kokoh. Salah satu pengendali yang 

mampu mengatasi ketidak pasatian parameter adalah pengendali SMC. Pada penelitian  ini SMC dipilih untuk 

mengatasi kekurang pada pengendali PID. Berdasarkan hasil simulasi dengan pengendali hybrid PID-SMC dalam 

pengendalian rotary inverter pendulum didapatkan bahwa pengendali hybrid PID-SMC mampu lebih baik dari 

pengendali PID dengan  kekokohan yang lebih baik dalam mengatasi gangguan. Terbukti saat mencapai setpoint 

mampu meredam overshoot sampai dengan 0 % dan pemberian gangguan pada daerah pertama, dan kedua 

dengan nilai masing-masing overshoot (0,01 % pada detik ke 5, 0,01% pada detik ke 7) serta tidak memiliki error 

steady state. 

. 

Kata kunci : Hybrid PID-SMC, Pendulum, PID. Rotary inverter pendulum. 

 

 

 

 


