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Matakuliah
Kode Matakuliah, SKS/Smt
Deskripsi singkat

Standar Kompetensi

GARIS-GARIS BESAR PROGRAM PENGAJARAN (GBPP)

SISTEM KENDALI OTOMATIK
PAF 354, 2 /v

Matakuliah ini memberikan pengetahu
diawali dengan pemodelan sistem fisi

mengaanalisis sistem kendalinya

< Menganalisis Kestabilan sistem
»  Menganalisis sistem pengendalian
+  Memilih sistem pengendafian yang tepat untuk sebuah sistem

Pada akhir kulaih diharapkan mahasiswa akan mampt menguasai
= Membuat model matematis dari sistem fisis

an komprehensif studi awal tentang sistem pengendalian otomati,
s kemudian ditanjutkan dengan metode untuk menganalisis kestabil

Sistem Kendali Otomatik — PAF 354

Pembahasan
an sistem dan

Laplace

Menguraikan pecahan menjadi bentuk
pecahan parsial

Mengaperasikan matriks
Mendefinisikan lup terbuka dan lup
tertutup

Membuat model matematis dari system
fisis

Menentukan fungsi afih darj model
matematis system fisis

Membuat diagram kotak

Menjelaskan system kendali berumpan

2. Fungsi Alih

3. Sistem Kendali
berumpan-balik

4. Kutub dan zero

Prasyarat PAF 121 dan PAF 211
‘No.. Kompetensi Dasar - ° " |- . Pokok Bahasan . - [/ .-Sub Pokok Bahasan [ St defajar/ | Referensi
i 2 3 4 5 [
1. Pada akhir kuliah diharapkan mahasiswa Kutub-kutub lup terbuka 1.Dasar-dasar matematik : 300 Ceramah,
akan dapat: dan tertutup Transformasi Laplace dan diskusi, tugas,
o Menjelaskan tentang tarnsformasi Matriks praktikum




Sistem Kendali Otomatik — PAF 254

r ST o N E ‘ : Waktu [ Pengalaman |
' No. " " Konipetensi Dasar Pokalc Bahasan - Sub Polok Bakasan e balajar/ Referensi
TR S : : {menit) )
— R - - metoda _
1 2 3 4 5 6 f 7
balik
e Menentukan kutub dan zero dari
persamaan diferensial orde n |
2, Pada akhir kuliah diharapkan mahasiswa Analisis Kestabitan 1. Definisi 100 Ceramah,
akan dapat: 2. Kriteria kestabilan diskusi, tugas,
« Mendefinsikan kestabilan 3. Kriteria kestabilan Routh praktikum
* Menganalisis kesabilan system 4. Kriteria Kestabilan
kontinyu orde dua Hurwitz
»  Menganalisis kestahilan dengan
menggunakan metode kriteria Routh
» Menganalisis kestabilan dengan
menggunakan metode kriteria Hurwitz
3. Pada akhir  praktikum diharapkan | Praktikum I 1. Transformasi laplace dan 100 Ceramah, Modul
mahasiswa akan dapat membuat program inversinya diskusi, tugas, | MATLAB
dengan menggunakan MATLAB untuk 2. Operasi matriks praktilkum
menentukan (a) transformasi laplace dan 3. Pole dan zero
inversnya  dari  suatu fungsi  (b)
mengoperasikan matriks () pole dan zero
dari suatu fungsi alih (d) kestabilan sistem
4. Pada akhir kuliah diharapkan mahasiswa Kesalahan statik 1. Kesalahan tunak 100 Ceramah,
akan dapat: 2. kesalahan kesalahan diskusi,
» Menentukan koefisen kesalahan tunak posisi statik tugas,
= Menentukan koefisien kesalahan posisi 3. Kesalahan kecepatan praktikum
statik statik
« Menentukan koefisien  kesalahan 4. Kesalahan percepatan
kecepatan statik statik
¢ Menentukan  koefisien  kesalahan ‘
percepatan statik |
4, Pada alhir kuliah diharapkan mahasiswa Tanggapan transien 1.Sinyal Ui 200 Ceramah, f
akan dapat: W 2.Sistem Orde pertama ..l diskusi, tugas, | :




Sistern ¥endali Otomatik — PAF 354

« Menjefaskan pengaruh aksi kendali
integral dan turunan terhadap
performansi sistern

» Menjelaskan tentang metode tuning

pengendalian proses

o L o Waldu Pengalaman
- Mo, Kompetensi Dasar Polkok Bahasar:- -Sub Polel Bahasan i belajar/ Referensi
o {menit)
. E memda
i 2 3 4 5
» Menjelaskan tentang sinyal uji 3.Sistem Orde Kedua praktlkum
» Menganalisis tanggapan system orde 4.Metode tempat
pertama terhadap masukan tangga kedudukan akar
satuan
+ Menganalisis tanggapan system orde
kedua terhadap masukan tangga
satuan
o Menentukan  akar-akar persamaan F
karakteristik dengan metode tempat
kedudukan akar ’
5 Ujian Yengah Semester 100
6. Pada akhir kuflah diharapkan mahasiswa Tanggapan frekuensi 1. Plot Nyquist 300 Ceramah,
akan dapat: 2. Kriteria Kestabilan diskusi, tugas,
« Mengeplot fungsi alih fup terbuka Nyguist pralctikum
menggunakan diagaram Nyquist 3. Kriteria Kestabilan
o Menvelidiki  kestabilan  system lup Nyquist yang
tertutup menggunakan criterfa Nyquist disederhanakan
» Menentukan margin kestabilan dengan 4. Margin Kestabifan
diagaram Nyquist 5. Penentuan margin
« Menentukan margin kestabilan dengan kestabilan dengan
diagaram Bode diagram Bode
7. Pada alchir kuliah diharapkan mahasiswa Akst dasar Pengendalian 1. Pengendali hidup-mati 200 Ceramalt,
akan dapat: dan Kendali Otomatik 2. Pengendali Proporsional diskusi, tugas,
* Menjelaskan prinsip kerja dari 3. Aksi kendali turunan dan praktikum
pengendali hidup-mati dan integral
proporsional 4. Tuning
» Mencari aksi kendali turunan dan 5. Beberapa contoh
integral instrumentasi
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L

» menentukan fempat keduduksn alar
dari sutu polynomial

e membuat diagram Nyquist, diagram
Bode

° mencari tanggapan sinyal uji terhadap
system orde 1 dan orde IY

4. Pengendali hidup matj
dan proporisona

5. Pengendali turunan dan
intergral dan
kombinasinya

_ ) o AP o Wkt Pengalaman
fo. Kompetensi Dasar Paicolc Bahasan - Sub Polol Bahasan. . belajar/ Referensi
_ Riing ; : - o {menii)
- _ mmetoda
i 2 3 4 5 & 7
» Menyetel sistem pengendalian
« Menerangkan secara singkat contoh
instrumentast pengendalian proses
= Memilih sistem pengendalian yarig
cocok
Pada  akhir  praktikum diharapkan | Praktikum II 1. Tempat kedudukan akar 100 Ceramah, Modul
mahasiswa dapat menggunakan MATLAB 2. Diagram Nyquist diskusi, tugas, | praktikum
untuk 3. Diagram Bode praktikum

Refarensi

Gunterus, F, Falsafah Dasar: Sistem Peng
2. Ogata, K, Teknik Kontro/ Otomatik, terje
3. Di Stefano IT1,Stubberud, Feedback and

endalian Proses, 1994, Elex Media Komputindo
mahan oleh Leksono, E, 1991
control systems, Schaum‘outline series, 1886
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fHama matakufiah
Kode matakuliah
Wakiy pertemuan
Pertemuan ke

SATURN ACARA PENGAJARAN

: Sistem Kendali Otomatik
: MF

6 % 50 menit

21,2, dan 3

A Tujean Instruksional:

. Umem

Pada akhir kuliah dihara

2. Khusus

Pada alhir kuliah mahasiswa diharapkan akan dapat:
o Mendefinisikan lup terbuka dan lup tertutup
o Membuat model matematis dari system fisis
o Menentukan fungsi alih dari model matematis suaty sistem
o  Membuat diagram kotak
o Menjelaskan system kendali berumpan balit
o Menentukan kutub dan zero dari persamaan diferensial orde »

B. Pokok Bahasan

: Kutub-kutub Jup terbuka dan tertutup

(. Sub Pokok Bahasan:
I Dasar-dasar matematik : Transformasi Laplace dan Matriks

Fungsi Alih

1.
3. Sistem Hendali berumpan-balik
4. Kutub dan zero

D. Kegiatan Befajar Mengajar

plan mahasiswa zkan dapat mengiuasai

Tahap Kegiatan Pengajar Kegiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran
Peadahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam pertemuan Memperhatikan, L(D
ke 1, 2, dan 3.
2. Menjefaskan manfaat mempelajari Kutub-kutub | Memperhatikan, LD
lup terbuka dan tertutup
3. Menjefaskan kompetensi-kompetensinya dalam Memperhatikan, L
TW dan TIK untuk pertemuan ke 1, 2, dan 3
Penyajian 4. Menjelaskan tentang Dasar-dasar matematik -
Transformasi Laplace dan Matriks
5. Menjelaskan tentang Fungsi Alih Memperhatikan, LCD, papan tulis, buku
mencatat, diskysi ajar
6. Menjelaskan tentang Sistem Kendali berumpan- | Memperhatikan, LLD, papan tulis, buky
balik mencatat, diskusi agar
1. Menjelaskan tentang Kutub dan zero Memperhatikan, LCD, papan tulls, buky
mencatat, ajar

diskust,latihan




Tahap Regiatan Pengajar Regiatan Hahasiswa | Media dan ajat pengajara
Penutup 8. Menutup pertemuan diskusi

E. Evaluasi
Evaluasi hasil belajar, didasarkan pada:

. HKetrampilan dalam melakukan praktikum dan faporan prakeikum yang dibuat mahasiswa
L Tugas

3. Mid semester

4. Ujian akhir semester

k. Referensi
o Gunterss, F, Fabafah Dasar: Sistem Pengendalizn Proses, 1994, Flex Media Komputindo
o Ogata, K, 7etmit Kontrof Otomatik, terjemahan oleh Leksono, £, 199}
o Di Stefano WL Stubberud, Feedback and controf Systems, Schaum’outline series, 1986



Hama matakuliah

SATUAN ACARA PENGAJARAN

: Sistem Kendali Otomatik

ilode matakuliah : MjF
Waktu pertemuan : 6 x 50 menit
Pertemuan ke -4

A Tujuan Instruksional:
I Umum
Pada althir keliah diharapkan mahasiswa akan dapat mengivasai
2. Hhuses
Pada akhir kuliah mahasiswa diharapkan akan dapat:
o Mendefinsikan kestabilan
e Menganalisis kesabilan system kontinye orde dua
e Henganalisis kestabilan dengan menggunakan metode kriteria Routh
o Menganalisis kestabilan dengan menggunakan metode kriteria Hurwitz
B. Pokok Bahasan : Analisis Kestabilan
€. Sub Pokok Bahasan:
I. Definisi
1 Hriteria kestabiian
3. HKriteria kestabilan Routh
4. Hriteria Kestabilan Hurwitz

D. Yegiatan Betajar Hengajar

Tahap Kegiatan Pengajar Regiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran |
Pendahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam perteruan Memperhatikan, LD
ke 4
2. Menjelaskan manfaat mempelajari Analisis Memperhatikan, b
kestabilan
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya datam Memperhatikan, LD
U dan TIK untuk pertemuan ke 4
Penyajian 4. Menjetaskan tentang definisi kestabilan
5. Menjelaskan tentang kriteria kestahilan Memperhatikan, LCD, papan tulis, buky
mencatat, diskusi ajar
6. Menjelaskan tentang kriteria kestabilan Routh Memperhatikan, LCD, papan tulis, buky
mencatat, diskusi ajar
T. Menjelaskan tentang kriteria  kestabilan Memperhatikan, LD, papan tulis, buky
Hurwitz mencatat, ajar
diskusi,fatihan
Penutup 8. Menutup pertemuan diskusi

E. Evaluasi
Evaluasi hasil belajar, didasarkan pada:
. Retrampilan dalam melakakan praktikum dan laporan praktikum yang dibuat mahasiswa



L Tugas
3. Mid semester
4. Ujian akhir semester

. Referensi
< Gunterus, F, Falsafah Dasar Sistem Pesgendafian FProses, 1994, Elex Media Komputindo
o Ogata, f, Tetuit Kontro/ Ctomatik; terjemahan oleh Leksono, £, 199
v Di Stefano 1i],Stubberud, Aeedback and control systems, Schaum’outline series, 1984



SATUAN ACARA PENGAJARAN

Nama matakuliah : Sistem Kendali Otomatik
Kode matakuliah - MjF

Waldu perteruan : 2 x 50 menit
Pertemuan ke 05

A Tujuan instruksional:
i Umum

Pada akhir prakikum diharapkan mahasiswa akan dapat membuat program dengan menggunakan MATLAB

2. Khusus

Pada akhir praktikum diharapkan mahasiswa akan dapat membuat program dengan menggunakan MATLAB

untuk menentukan
o transformasi laplace dan inversnya dari suaty fungsi
= mengoperasikan matrils
o pole dan zero dari suatw fungsi alih
o kestabilan sistem

B. Pokek Bahasan : Analisis Kestahilan
(. Sub Polol Bahasan:

D. Kegiatan Belajar Mengajar

Tahap Hegiatan Pengajar Kegiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran
Pendahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam periemuan | Memperhatikan, )
ke 4.
1. Menjelaskan manfaat. mempelajari analisis Memperhatikan, LCD
kestabilan
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dalam Hemperhatikan, b

TIU dan TIK untuk pertemuan ke 4,

Penyajian
Hemperhatikan, LCD, papan tulis, buky
mencatat, diskusi ajar
Memperhatikan, LCD, papan tulis, buku
mencatat, diskusi ajar
Hemperhatikan, LCD, papan tulis, buke
mencatat, ajar
diskusi,latihan

Penutup 4. Menutup pertemuan diskusi

E. Evaluasi

Evaluast hasil belajar, didasarkan pada:

. Ketrampilan dalam mefakukan praktikum dan faporan praktikum yang dibuat mahasiswa

1. Tugas
3. Mid semester
4. Ujian akhir semester




F. Referensi
«  Gunterss, F, Fakafah Dasar Sistem Pengendalian Froses, 1994, Flex Media Komputindo
«  Ogata, R, Telwik Kontrol Otomatit; terjemahan oleh Leksono, E, 1991
o Di Stefano 11, Stubberud, feedback and controf Systems, Schaum'outline series, 1986



Nama matalkufiah
Hode matakulizh
Waktu pertemuan
Pertemuan ke

: Sistem Kendali Otomatik

1 PAF 354
: 2 % 50 menit
)

A Tujuan Instreksional:

Lo Umum

Pada akhir diharapkan mahasiswa akan dapat menjelaskan dan menentukan koef

2. Khusus

SATUAN ACARA PENGAJARAN

Pada akhir diharapkan mahasiswa akan dapat

= Menentukan koefisen kesalahan tunak

> Menentukan koefisien kesalahan posisi statik
Menentukan koefisien kesalahan kecepatan statik
«  Henentukan koefisien kesalahan percepatan statik

B. Pokok Bahasan : Kesalahan statik

C. Sub Pokok Bahasan:
f. Kesalahan tunal

2. kesalahan kesalahan posisi statik

3. Resafahan kecepatan statik
4. Kesalahan percepatan statik

D. Regiatan Belajar Mengajar

sien kesalahan statik

Tahap Kegiatan Pengajar

Hegiatan Mahasiswa

Hedia dan alat pengajaran

Pendahuluan

. Menjelaskan cakupan materi dalam pertemuan

ke 6.

Memperhatikan,

LD

2. Menjelaskan manfaat mempelajari kesalahan Memperhatikan, LD
statik
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dafam Hemperhatikan, LD
TI dan TIK untuk pertemuan ke 6.
Penyajian 4. Menjelaskan tentang kesalahan tunak
5. Henjelaskan tentang kesalahan posisi statik Memperhatikan, LCD, papan tulis, buky
mencatat, diskusi ajar
6. Menjelaskan tentang kesalahan kecepatan Memperhatikan, L(D, papan tulis, buku
statik mencatat, diskusi ajar
1. Menjelaskan tentang  kesalahan percepatan | Memperhatikan, L(D, papan tufis, buku
statik mencatat, asar
diskusi,fatihan
Penutep 8. Menutup pertemuan diskusi




E. Evaluasi
Evaluasi hasil belajar, didasarkan pada:
I Ketrampifan dalam melakukan praktikum dan laporan praktikum yang dibuat mahasiswa
2. Tugas

3. Mid semester

4. Ujian alchir semester

F. Referensi
o bunterus, F, fakafzh Dasar: Sistem Pengendalian Froses, 1994, Flex Media Komputindo
o Ogata, K, Zekmit Kontrol Oromatit terjemahan oleh Leksono, E, 1991
o Di Stefano MI,Stubberud, feedback and control systems, Schaum’outline series, 1986



SATUAN ACARA PENGAJARAN

tiama matakuliah : Sistem Kendali Otomatik
Hode matakufiah

Waktu perterauan : 4 x 50 menit
Pertemuan ke 27 dan 8

A Tujuan Instraksional:
f. Umem
Pada alhir diharapkan mahasiswa akan dapat menganalisis tanggapan transien sistem terhadap sinyal ujii
tertentu  yang diberikan
2. Khusus
Pada akhir dikarapkan mahasiswa akan dapat
«  Menjelaskan berbagai macam sinyal uji
o Menganalisis tanggapan system orde pertama terhadap masukan tangga satuan
«  Menganalisis tanggapan system orde kedva terhadap masslan tangga satuan
o Menentukan akar-akar persamaan karakteristik dengan metode tempat kedudukan akar

B. Pokok Bahasan : Tanggapan transien

(. Sub Pokok Bahasan:
1. Sinyal Ujs
2. Sistem Orde pertama
Sistem Qrde Kedua
4. Metode tempat kedudukan akar

L2

D. Kegtatan Befajar Mengajar

Tahap Kegiatan Pengajar Hegiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran
Pendahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam perternuan Hemperhatikan, LCD
ke 7 dan 8.
2. Menjelaskan manfaat mempelajari tanggapan | Memperhatikan, LD
transien
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dalam | Memperhatikan, LD
TIU dan TIK antuk pertemuan ke 7 dan 8.
Penyajian 4. Menjelaskan tentang sinyal uji
5. Menjelaskan tentang sistem orde pertama Memperhatikan, LCD, papan tufis, bukn
mencatat, diskusi ajar
6. Menjelaskan tentang sisiem orde kedua Hemperhatikan, LCD, papan tulis, buku
mencatat, diskusi ajar
!. Henjelaskan  tentang  metode  tempat | Memperhatikan, L(D, papan tulis, huku
kedudukan akar mencatat, ajar
diskusi Jatihan
Penutup 8. Menutup pertemuan diskusi




E. Evaluasi
Evaluasi hasil befajar, didasarkan pada:

F.

Ketrampilan dalam melakukan prakiikem dan faporan prakiikum yang dibuat mahasiswa

1 Tugas

3. Hid semester

4. Ujian akhir semester
Referensi

L]

[}

o

Guntevus, F, falsalah Dasar: Sistemn Pengendatian Proses, 1994, Elex Media Romputindo
Ogata, K, 7eknik Kontrol Otomatik terjemahan oleh Leksono, E, 1991
Dt Stefano 1ll Stubberad, Ffeedback and control systems, Schaum’outfine series, 1986
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Nama matakuliah
llode matakufiah

SATUAN ACARA PENGAJARAN

: Sistem endali Otomatik

Walitu pertemuan : 6 x 50 menit

Pertemuan ke

216, H, dan 12

A Tujuan Instruksional;
I Umum

Pada alhir diharapkan mahasiswa akan dapat menganalisis tanggapan sistem terhadap sinyal sinusoidal.

2. Khusus

Pada akhir diharapkan mahasiswa akan dapat

-3

B. Pokok Bahasan : Tanggapan frekuensi

€. Sub Pokok Bahasan:

oy

R RERN

Plot Nyquist

Kriteria Kestabilan Nyquist

Kriteria Kestabian Nyquist yang disederhanakan
Margin Kestabilan

Penentuan margin kestabilan dengan diagram Bode

D. Hegtatan Belajar Mengajar

Mengeplot fungsi alih lup terbuka menggunakan diagaram Hyquist
Menyelidiki kestabilan sysiem lup tertutup menggunakan kriteria Myquist
o Menentukan margin kestabilan dengan diagaram Nyquist
Menentukan margin kestabilan dengan diagaram Bode

Tahap

Kegiatan Pengajar

fegiatan Mahasiswa

Media dan alat pengajaran

Pendahuluan | I. Menjelaskan cakupan materi dalam pertemuan Hemperhatikan, Lo
ke 0, 11, dan 12,
2. Menjelaskan manfaat mempelajari tanggapan | Memperhatikan, LD
transien
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dalam | Memperhatikan, LCD
TIU dan TIK untuk pertemuan ke t0, 11, dan
£,
Penyajian 4. Menjelaskan tentang plot Myquist
5. Menjelaskan  tentang  kriteria  kestabilan Hemperhatikan, 1(D, papan tulis, buky

Nyquist

6. Menjelaskan tentang kriteria kestabilan
Nyguist yang disederhanakan

1. Menjelaskan tentang margin kestabilan

mencatat, diskusi

Memperhatikan,
mencatat, diskusi

Hemperhatikan,
mencatat, diskusi

ajar
LCD, papan tulis, bulw

ajar

LCD, papan tulis, buky
ajar
I




Tahap

Regiatan Pengajar

Hegiatan Mahasiswa

Kedia dan alat pengajaran

Penutup

G. Menjelaskan tentang Penentuan margin
kestabilan dengan diagram Bode

9. Menutup pertemuan

Hemperhatikan,
mencatat, diskusi,
fatikan

diskusi

LCD, papan tulis, buku
ajar

k. Evaluasi
Evaluasi hasil befajar, didasarkan pada;
Ketrampilan dalam melakukan praktikum dan taporan praktikum yang dibuat mahasiswa

2. Tugas

3. Hid semester

4. Ujian akhir semester
k. Referenst

o Qunterus, I, falsafah Dasar Sistem Pengendalian Proses, 1994, Elex Media Komputindo
Ogata, K 7ekuik Kontrol Otomatik, terjemahan oleh Leksomo, E, 1991

©

Di Stefano H1Stubberud, feedback and control Systems, Schaurm’outline series, 1986
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SATUAN ACARA PENGAJARAN

Nama matakuliah : Sistem Kendali Otomatik
Kode matakulizh

Waldu pertemuan : 6 x 50 menit
Pertemuan ke o 13 dan 14

A Tujuan Instrulsional:
I Umum
Pada akhir kuliah diharapkan mahasiswa akan dapat

o menjelaskan aksi dasar dari pengendali hidup-mati dan propersionat
o  menjelaskan aksi dasar pengendali turunan dan integral.

1. Khusus
Pada akhir kufiah diharapkan mahasiswa akan dapat
o Menjelaskan prinsip kerja dari pengendati hidup-mati dan proparsional
o Mencari aksi kendali turunan dan integral

> Menjelaskan pengaruh aksi kendali integral dan turunan terhadap performansi sistem
+  HMenjelaskan tentang metode zoming
¢ Menyetel sistem pengendalian

= Menerangkan secara singkat contoh instrumentasi pengendalian proses
+  Memilh sistem pengendalian yang cocok

B. Pokok Bahasan : Aksi dasar Pengendalian dan Kendafi Otomatik

(. Sub Pokok Bahasan:
. Pengendali hidup-mati
1. Pengendali Proporsional
3. Ali kendali twrunan dan integral
4. Tuning
5. Beberapa contoh instrumentasi pengendafian proses

D. Regiatan Belajar Mengajar

Yahap Hegiatan Pengajar Kegiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran
Pendahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam pertemuan Memperhatikan, LD
ke 13 dan |4.
2. Henjelaskan manfaat mempelajari tanggapan | Memperhatikan, LD
transien
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dalam | Memperhatikan, LD
Tl dan TIK untuk pertemuan ke I3 dan 14,
Penyajian 4. Menjelaskan tentang pengendali hidup-mati
5. Menjelaskan tentang pengendali proporsional | Memperhatikan, LCD, papan tulis, buke
mencatat, diskusi ajar
6. Menjelaskan tentang kaksi kendali turunan Memperhatikan, LED, papan tulis, buku

13




| Tahap

Hlegiatan Pengajar

Negiatan Mahasiswa

Media dan alat pengajaran

Penutup

dan integral
7. Menjelaskan tentang tuning

8. Menjelaskan tentang beberapa contoh
instrumentast pengendalian proses

9. Menutup pertemuan

mencatat, diskusi

Hemperhatikan,
mencatat, diskust
Memperhatikan,
mencatat, diskusi,
fatihan

diskusi

ajar

LCD, papan tulis, buke
ajar
LCD, papan tulis, buky
ajar

E. Evaluasi
Evaluasi hasit belajar, didasarkan pada:
Hetrampilan delam melakukan prakeikum dan laporan prakiikum yang dibuat mahasiswa

2 Tugas

3. Mid semester

4. Ujian akhir semester
F.  Referensi

Q

@

L=

Gunterus, F, Falsafah Dasar: Sistem FPengendafian Proses, 1994, Elex Media Homputinde
Ogata, K, 7eknik Hontrof Otomarit, terjemahan oleh Leksono, £, 1991

Di Stefano 1M Stubberud, Feedback and controf systens, Schawm’outline series, 1986
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SATUAN ACARA PENGAJARAN

Nama matakuliah : Sistem Kendali Otomatik
Rode matakulfiah

Waktu pertemuan  : 2 x 50 menit
Pertemuan ke 15

R Tupuan lnstruksional;
| Umum

Pada akhir kulizh diharapkan mahasiswa akan dapat membuat program menggunakan MATLAB

2. Hhusus
Pada akhir praktikum diharapkan mahasiswa dapat menggunakan NATLAB untuk
o menentukan tempat kedudukan akar dari sutu polynomial
o membuat diagram Ryquist, diagram Bode
o mencari tanggapan sinyal uji terhadap system crde | dan orde Ii

B. Pokol: Bahasar : Prakiikum I}

€. Sub Pokok Bahasan:
. Tempat kedudukan akar
1. Diagram Nyquist
3. Diagram Bode
4. Pengendali hidup mati dan proporisonal
5. Pengendali turunan dan intergral dan kombinasinya

D. Regiatan Belajar Mengajar

Tahap Kegiatan Pengajar Hegiatan Mahasiswa | Media dan alat pengajaran
Pendahuluan | 1. Menjelaskan cakupan materi dalam pertemuan | Memperhatikan, LD
ke £5.
2. Menjelaskan manfaat melakukan praktikum Memperhatikan, LD
3. Menjelaskan kompetensi-kompetensinya dalam | Memperhatikan, 1p
U dan TIK untuk pertemuan ke |15,
Peayajtan 4. Menjelaskan instruktur kerja praketikum 1D, papan tufis, buku
ajar
Penutup 5. Menutup pertemuan diskusi
k. Evaluasi

Evaluasi hastl belajar, didasarkan pada:

I Ketrampilan dalam melakukan praktikum dan laporan praktikum yang dibuat mahasiswa
2. Tugas

3. Mid semester

4, Ujian akhir semester

. Referensi
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o Gunterus, F, Ffakalah Dasar: Sistem Pengendalian Froses, 1994, Elex Media Komputindo
e Ogata, X, 7efnik Kontro! Otomatit, terjemahan oleh Lelsono, F, 1991
o Di Stefano Hll Stubbered, feedback and controf systems, Schaum’outline series, 1986
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