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ABSTRAK 

Ball and Plate System adalah sistem non linear untuk menyeimbangkan bola yang 

ada di atas plat datar dengan posisi tertentu tanpa menjatuhkan bola. Plat datar 

dimanipulasi dalam dua arah tegak lurus yaitu sumbu-x dan sumbu-y. Skripsi ini 

bertujuan untuk melakukan rancang bangun sistem kontrol pada Ball and Plate 

System menggunakan metode Linear Quadratic Regulator (LQR) yang bersesuaian 

dengan implementasi pada stewart platform yang bergerak, sensor layar sentuh di 

atas plat datar untuk mengukur posisi bola, enam buah servo motor sebagai aktuator 

dan sebuah bola. Berdasarkan analisis model pada sistem diperoleh bahwa sistem 

stabil, terkontrol dan terobservasi maka dapat diterapkan perancangan sistem 

kontrol. Pada skripsi ini permasalahan kontrol yang dianalisis adalah regulator 

untuk menjaga kestabilan dari bola dengan plat datar agar tidak jatuh dengan 

memberikan kontrol gain feedback 𝐾 sesuai dengan metode LQR, tracking untuk 

mengontrol respons dari sistem agar bergerak mengikuti sinyal referensi dan solusi 

masalah state observer. Hasil simulasi dengan simulink MATLAB menunjukkan 

bahwa ketika sistem tidak diberikan kontrol didapatkan respons sistem yang jauh 

dari yang diinginkan, sehingga perlu diberikan kontrol dengan metode LQR yang 

sesuai dengan implementasi pada stewart platform. Pemberian kontrol yang sesuai 

berupa gain feedback 𝐾 untuk permasalahan regulator, gain integrator 𝑁 untuk 

permasalahan pengaturan terbaik untuk posisi bola, dan gain observer 𝐿 untuk 

permasalahan state observer didapatkan respons sistem yang baik dan sesuai 

dengan yang diinginkan yaitu settling time 1.02 detik dan rise time 0.335 detik. 

Keywords: Ball and Plate System, Sistem non linear , LQR, Desain Kontrol, 

stewart platform, Tracking, State observer. 
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ABSTRACT 

Ball and Plate System is a non-linear system to balance the ball on a flat plate with 

a certain position without dropping the ball. The flat plate is manipulated in two 

perpendicular directions namely the x-axis and the y-axis. This thesis aims to design 

a control system on the Ball and Plate System using the Linear Quadratic Regulator 

(LQR) method which corresponds to the implementation on a moving stewart 

platform, a touch screen sensor on a flat plate to measure the position of the ball, 

six servo motors as actuators. and a ball. Based on the analysis of the model on the 

system, it is found that the system is stable, controlled and observable, so the control 

system design can be applied. In this thesis, the control problem analyzed is the 

regulator to maintain the stability of the ball with a flat plate so that it does not fall 

by providing control of feedback gain K in accordance with the LQR method, 

tracking to control the response of the system so that it moves to follow reference 

signal and state observer problem solution. The simulation results with MATLAB 

simulink show that when the system is not given control, the system response is far 

from the desired one, so it is necessary to provide control with the LQR method in 

accordance with the implementation on the Stewart platform. Providing appropriate 

control in the form of feedback gain K for regulator problems, integrator gain N for 

best setting problems for ball position, and observer gain L for state observer 

problems, the system response is good and in accordance with what is desired, 

namely settling time of 1.02 seconds and rise time 0.335 seconds 

Keywords: Ball and Plate System, Non-Linear System, LQR, Control Design, 

Stewart Platform, Tracking, State Observer. 
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