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ABSTRAK 

Proses membuat nutrisi hidroponik dengan bahan dasar AB mix umumnya 

dilakukan secara manual, namun memerlukan waktu yang lama dan kurang efektif. 

Perkembangan teknologi otomasi saat ini memungkinkan proses tersebut dilakukan 

secara otomatis, salah satunya dengan kontroler PID. Variabel-variabel yang 

dikontrol adalah volume dan kepekatan yang ditujukan sebagai nilai ppm. Oleh 

karena itu, dibutuhkan sistem kendali bertingkat untuk mengakomodasi kedua 

variabel tersebut. Pada alat ini sistem kendali  memiliki 2 variabel kontrol (volume 

dan kepekatan) dan 1 sistem pendukung (adukan) dengan Raspberry PI sebagai 

kontrolernya. Variabel volume air dikontrol oleh metode PID, dengan keluaran 

servo sebagai pengaturan bukaan keran air. Variabel kepekatan nutrisi juga 

dikontrol dengan metode PID, dimana keluarannya adalah pompa DC yang 

menginjeksi larutan “A” dan “B”. Dalam memaksimalkan hasil larutan yang 

merata, diterapkan pula adukan yang dikontrol dengan metode kendali bertingkat. 

Artinya pengaduk diatur oleh kontrol PID volume air dan PID kepekatan nutrisi. 

Hasil uji sistem variabel volume air dengan Kp = 1,2, Ki = 0,0001, Kd  = 0,0008 

diperoleh rise time 76 detik dan settling time 74 detik untuk nilai masukan volume 

2,5 liter. Varibel kepekatan nutrisi dengan Kp = 2, Ki = 0.0001, Kd = 0,001 

diperoleh rise time 30 detik dan settling time 55 detik untuk selisih kepekatan antara 

nilai awal dan ahkir sebesar 50 ppm. Dapat disimpulkan bahwa penggunaan sistem 

kendali bertingkat untuk membuat nutrisi dapat meningkatkan efesiensi waktu dari 

proses pembuatan nutrisi hidroponik. penggunaan sensor TDS yang berspesifikasi 

lebih tinggi (>1000 ppm) sangat disarankan, agar variasi nilai set point kepekatan 

lebih banyak. 

Kata Kunci : Hidroponik, AB mix, Pengaduk, Kendali Bertingkat, PID 
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ABSTRACT 

The process of making hydroponic nutrition with the basic ingredients of AB 

mix is generally done manually, but it takes a long time and is less effective. The 

current development of automation technology allows the process to be carried out 

automatically, one of which is with a PID controller. The controlled variables are 

volume and concentration which are designated as ppm values. Therefore, a 

multilevel control system is needed to accommodate these two variables. In this 

tool the control system has 2 control variables (volume and density) and 1 support 

system (mixture) with Raspberry PI as the controller. The water volume variable is 

controlled by the PID method, with the servo output as the setting for the water tap 

opening. The nutrient density variable is also controlled by the PID method, where 

the output is a DC pump that injects “A” and “B” solutions. In maximizing the 

results of an even solution, stir is also applied which is controlled by the multilevel 

control method. This means that the stirrer is regulated by PID control of water 

volume and PID of nutrient concentration. The test results for the water volume 

variable system with Kp = 1.2, Ki = 0.0001, Kd = 0.0008 obtained a rise time of 76 

seconds and a settling time of 74 seconds for an input volume value of 2.5 liters. 

Variable nutrient density with Kp = 2, Ki = 0.0001, Kd = 0.001 obtained a rise time 

of 30 seconds and a settling time of 55 seconds for the difference in density between 

the initial and final values of 50 ppm. It can be concluded that the use of a multilevel 

control system for making nutrients can increase the time efficiency of the process 

of making hydroponic nutrients. the use of a TDS sensor with a higher specification 

(> 1000 ppm) is highly recommended, so that the variation in the set point value of 

the density is greater. 

Keywords: Hydroponics, AB mix, Mixer, Multilevel Control, PID 
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