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RENCANA PEMBELAJARAN SEMESTER (RPS)

PERGURUAN TINGGI		:   UNIVERSITAS MULAWARMAN
FAKULTAS				:   FAKULTAS TEKNIK
PROGRAM STUDI			:   TEKNIK ELEKTRO
MATA KULIAH			:   DASAR SISTEM PENGATURAN
KODE MATA KULIAH		:   19097563W026
SEMESTER/SKS			:   III(TIGA) / 3 SKS
MATA KULIAH PRASYARAT	:   -
NAMA DOSEN			:   

A. Capaian Pembelajaran Lulusan Prodi yang dibebankan pada mata kuliah ini adalah :
1. Ranah Sikap

2. Ranah Keterampilan Umum

3.  Ranah Keterampilan Khusus



4.  Ranah Pengetahuan

B. Capaian Pembelajaran MK
Setelah mengikuti kuliah ini mahasiswa mengerti tentang analisis dan sintesis teknik kendali untuk sistem dinamis. Mahasiswa diharapkan dapat memahami dan menguasai prinsip-prinsip analisis sistem kendali dan mampu melakukan perancangan pengendali untuk mendapatkan output plant sesuai dengan yang diharapkan, termasuk menggunakan cara-cara yang sudah dikembangkan oleh banyak peneliti sebelumnya serta memahami penggunaan alat bantu profesional (tool) seperti Matlab.

C. PIP Unmul yang di Integrasikan :


D. Deskripsi Mata Kuliah   :
Pengenalan peralatan sistem kendali dan simbolnya seperti kontaktor, rele-rele, saklar-saklar dan yang lainnya. Pengertian sistem kendali, dinamika proses dan pemodelan, kendali sekuensial, kendali dengan teknik umpan bailk, contoh aplikasi dan pemodelan sistem-sistem kendali dinamis; aksi kontrol dasar (on/off, dua posisi, floatting point ,P, PI, PD, PID), linearisasi PI, PD, PID controller; respon sistem orde 1,2 dan tinggi; stabilitas sistem pengaturan; analisis respon; root-locus, Nyquist, Bode plot; pengenalan sistem non linier; pemodelan matematis dari sistem fisis dengan pendekatan diagram blok dengan transformasi Laplace-nya, signal flow graph, dan state space modeling. Analisa Tangapan Peralihan, Kestabilan Sistem, Analisis Kesalahan, Aksi Dasar Pengendalian, dan Metoda Tempat Kedudukan Akar.
E. Daftar Referensi :
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	1 
	· Tahu maksud dan tujuan sistem kendali 
· Tahu definisi-definisi yang digunakan dalam sistem kendali 
· Paham konsep sistem kendali lingkar terbuka dan tertutup 
· Tahu pengelompokan sistem kendali 
· Tahu prinsip-prinsip sistem kendali serta komponen-komponen sistem kendali 

	Mahasiswa mampu menjelaskan dan menggunakan konsep yang telah dipahami untuk mengidentifikasi berbagai model pengendalian 
	Pengantar Sistem Kendali 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	2,5%
	

	2,3
	· Paham konsep persamaan diferensial linier 
· Tahu prinsip penyelesaian persamaan diferensial linier 
· Paham penggunaan transformasi Laplace serta transportasi Laplace balik beserta sifat-sifatnya 
· Tahu prinsip penyelesaian dengan menggunakan penggunaan transformasi Laplace serta transportasi Laplace balik 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip metodenya pada beberapa contoh pengendalian sederhana 
	Latar Belakang Matematis 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	7,5%
	

	4, 5
	· Paham prinsip-prinsip pemodelan matematis sistem fisik dari sistem kendali 
· Paham sifat-sifat fungsi alih, mencari fungsi alih menggunakan reduksi diagram kotak dan penggunaan rumus Mason 
· Tahu penggunaan diagram blok dan grafik aliran sinyal yang berguna dalam pemodelan sistem kendali 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip-prinsip pemodelan matematis sistem fisik dari sistem kendali
	Sistem Fisis 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	6, 7
	· Tahu menjelaskan analisa tangapan peralihan untuk sistem orde satu, orde dua dan orde tinggi 
· Paham tanggapan sistem yang berbeda-beda, yang bergantung letak pole fungsi alih sistem 
· Tahu penempatan letak pole dalam merancang sistem kendali 
· Paham tanggapan sistem dalam kawasan waktu maupun dalam kawasan frekuensi 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip-prinsip analisis tanggapan peralihan pada sistem kendali 
	Analisa Tangapan Peralihan 

	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	8
	UJIAN TENGAH SEMESTER
	30%
	

	9, 10
	Paham penggunaan metoda persamaan karakteristik, kriteria Routh, kriteria Hurtwitz dan kriteria Continued Fraction 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan karakteristik sistem kendali yang mencakup kestabilan, kemampuan menanggulangi gangguan, sensitifitas, kesalahan nilai tunak, dan tanggapan waktu 
	Kestabilan Sistem 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	11
	Paham konsep koefisien kesalahan statik, koefisien kesalahan dinamik dan analisis kepekaan sistem 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip-prinsip analisis kesalahan dan kepekaan pada sistem kendali 
	Analisis Kesalahan 

	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	12, 13
	Paham penggunaan aksi dasar pengendalian dengan menggunakan pengendali proporsional, integral dan derivatif serta kombinasinya 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip-prinsip aksi dasar pengendalian pada sistem kendali 
	Aksi Dasar Pengendalian 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	14-15
	· Paham diagram tempat kedudukan akar 
· Tahu aturan umum untuk mengambarkan tempat kedudukan akar 

	Mahasiswa mampu menjelaskan konsep yang telah dipahami serta menerapkan prinsip-prinsip metoda tempat kedudukan akar 
	[bookmark: _GoBack]Metoda Tempat Kedudukan Akar 
	Tatap muka, diskusi, tugas kelompok, tugas mandiri, evaluasi 

	
	Tertulis, Uraian, Subyektif
	
	5%
	

	16
	UAS



Skema Penilaian
Afektif		: 10 %
Tugas		: 10 %
Praktikum	: 20 %
Quiz		: -
UTS		: 20 %
UAS		: 40 %
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