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1. DAFTAR PUSTAKA: 
1. Astrom, Karl J. and Bjorn  Wittenmark, “Computer-controlled Systems”,

Prentice Hall, Inc, Englewood Cliffs, NJ
2. Kuo, Benjamin C., “Digital  Control Systems”, Holt, Rinehart and Winston,

Inc., NY. 
3. Franklin, Gene F.,  et.al.,  “Digital  Control of Dynamic Systems”, Addison

Wesley Publishing Company, Reading, MA.
4. Phillips, Charles L.. and H. Troy Nagle, “Digital Control Systems: Analysis

and Design”, Prentice Hall, Inc, Englewood Cliffs, NJ

2. TUJUAN: 
Penyajian  matakuliah  ini  bertujuan  memberi  kesempatan  kepada  mahasiswa

Program Studi Teknik Elektro – khususnya yang berminat mengambil konsentrasi Teknik
Komputer, Kendali dan Elektronika (TK) – untuk mempelajari analisis dan desain sistem
kendali digital baik dengan pendekatan teori kendali “klasik” mau pun “modern”. 
 
3. SILABUS SINGKAT:

Konfigurasi  umum  sistem  kendali  digital,  istilah-istilah  lain,  sekelumit  sejarah
perkembangan  sistem  kendali  digital,  konfigurasi  piranti-keras  (hardware),  macam-
macam  pengendali  digital,  konversi  analog/digital,  pencuplikan,  isyarat  kontinyu  dan
waktu diskrit, penahan order-nol (ZOH), dasar-dasar Transformasi Z, pemodelan nisbah-
alih,  pengendali  PID  digital,  pemodelan  ruang-keadaan,  diagram  aliran  isyarat,  solusi
persamaan state, analisis kestabilan, filter digital. 

4. KOMPETENSI UTAMA:
1. Menguasai  dasar-dasar  teori  kendali,  baik  yang  klasik  mau pun  modern,  serta

aplikasinya dalam analisis dan perancangan sistem kendali
2. Mampu memakai  paket-paket  perangkat  lunak  komputer  untuk  pemodelan dan

simulasi masalah-masalah Teknik Elektro khususnya dan masalah rekayasa pada
umumnya

5. KOMPETENSI PENDUKUNG:
1. Mampu berwirausaha/bekerja sendiri/bekerja-sama dalam bidang Teknik Elektro.
2. Mampu  menggunakan  bahasa-bahasa  pemrograman  yang  umum  digunakan

dalam dunia enjiniring

6. LAINNYA:
Memiliki jiwa kepemimpinan, peneliti dan entrepreneur serta mampu bersaing
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7. PEKANAN:

I. Pembelajaran di Kelas (TATAP-MUKA: 2 SKS)
Pekan ke Topik Sub-topik

1 PENGANTAR KULIAH Administrasi Perkuliahan
2

PENGENALAN
Sistem Kendali Digital

 Konfigurasi umum Sistem Kendali Digital
 Istilah-istilah lain untuk Sistem Kendali 

Digital3
 Piranti Keras untuk Pengendali Digital
 Sejarah Perkembangan Sistem Kendali 

Digital
4  Isyarat Kontinyu dan Waktu Diskrit

 Pencuplikan dan ZOH
 Konversi Analog/Digital

5

PEMODELAN 
Sistem Kendali Digital 
(dengan pendekatan 
Teori Kendali Klasik)

 Model Fisik dan Matematis
 Pengantar Transformasi Z

6
 Model Nisbah Alih
 Dengan dan Tanpa ZOH

7
 Persamaan Difference, Transformasi Z-

inverse
 Contoh-contoh

8 MIDTEST (di kelas, open-book 100 menit)
9

PEMODELAN 
Sistem Kendali Digital 
(dengan pendekatan 
Teori Kendali Modern)

 Representasi Ruang Keadaan Sistem 
Kendali Digital, model umum

10
 Konversi Model Nisbah Alih <--> Model 

Ruang Keadaan
11  Solusi Persamaan Difference, Matriks 

Transisi
12

ANALISIS dan DESAIN 
Sistem Kendali Digital

 Keterkendalian dan Keteramatan
13  Anaisis Kestabilan
14  Desain Sistem Kendali Digital dengan 

Umpan Balik Keadaan
15

 Contoh-contoh Analisis dan Desain
16

 Filter Digital

I. Pembelajaran di Laboratorium (PRAKTIKUM: 1 SKS)
Pekan ke Topik Sub-topik

9 PEMBAGIAN 
KELOMPOK

Penjelasan kegiatan praktikum

10
Praktikum INDIVIDUAL

- Pemodelan Nisbah Alih:

11 - Aplikasi Transformasi Z
12 - Simulasi Pengendali PID Digital
13

Praktikum KELOMPOK
Pengendali Digital Universal berbasis 
Mikrokontrolelr Arduino Uno/Duo

14

15

16
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355D433 SISTEM KENDALI DIGITAL                             PRAKTIKUM (INDIVIDUAL)
Dibawa dan dikumpulkan pada saat UJIAN FINAL AKHIR SEMESTER

Sebuah  Motor  DC  dimodelkan  dengan  Nisbah  Alih  (Transfer  Function)  G(s)  yang
diturunkan dari bagan kotak di bawah ini. 

1. Tentukan G(s) = (s)/Ea(s) !

2. Jika ea(t) = 15 Volt, t > 0, atau Ea(s) = 15/s, maka tentukanlah (s) dan (t).
3. Lalu lengkapilah tabel di bawah ini dan buat grafik fungsi t:

Waktu t [sec] ea(t) [Volt] (t) [RPM]

< 0 0 0

0 15 0

0.2 15

0,4 15

0.6 15

. 15

. 15

. 15

. 15

. 15

4.0 15

4.2 15

4.4 15

4.6 15

. 15

. 15

20.0 15

4. Selanjutnya, G(s) dimodelkan menjadi kendalian (plant) dari suatu Sistem Kendali
Digital, sebagai berikut:

Terangkan  sejelas-jelasnya  apa  pengertian  fisik dari  model  di  atas.  Tentukan
G(z)! Jika diketahui  Ea(s)= 15/s (isyarat undak 15 Volt) maka tentukan (z) =
G(z) Ea(z), lalu tentukan pula (k), cuplikan dari kecepatan putaran (t), untuk
k=  0,1,2,3  ...........100  atau  t  =  0,  0.2,  0.4,  0.6,  ............  20.0  detik  (buat
grafiknya,  lampirkan  tabelnya).  Terangkan  sejelas-jelasnya  bahwa  model  G(z)
memang  me-representasi-kan  secara  akurat  Motor  DC  G(s)  pada  soal  no.  2.
Catatan: Cari terlebih dahulu dari G(z) persamaan difference yang menghubungkan
(k) dan ea(k). 

Hal-hal yang kurang jelas dan sulit difahami dapat di-konsultasi-kan dengan dosen. Dianjurkan untuk mulai
mengerjakan TUGAS ini seawal mungkin, jangan menunggu sampai dekat-dekat UJIAN FINAL. Semakin cepat
semakin baik, kalau tidak sekarang kapan lagi, kalau bukan kita, siapa lagi....!

Hal. 1 dari 2
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355D433 SISTEM KENDALI DIGITAL                             PRAKTIKUM (INDIVIDUAL)
Dibawa dan dikumpulkan pada saat UJIAN FINAL AKHIR SEMESTER

5. Suatu  kompensator  digital  (Digital  Compensator)  D(z) berupa  pengendali  PID
dirancang  untuk  memperbaiki  tanggapan  kendalian  G(s) dalam  konfigurasi
sebagaimana terlihat pada model berikut ini:

Jelaskan secara terperinci  implementasi fisik dari Sistem Kendali Digital di atas,
dengan menguraikan se-detail mungkin realisasi fisik dari masing-masing bagian
Pengendali Digital (Ambil pelajaran dari PRAKTIKUM KELOMPOK).

6. Kompensator Digital D(z) = Ea(z)/E(z) merupakan pengendali PID dengan model
Nisbah Alih sebagai berikut (T = 0.2 sec.):

Dengan masih menggunakan KP , KI dan KD, dari D(z) di atas, tentukan persamaan
difference yang  menghubungkan  antara  ea(k)=    Ea(z) dengan  e(k)=

E(z).

7. Memanfaatkan hubungan antara  ea(k) dan  e(k) dari persamaan  difference yang
diperoleh pada soal no. 6, dan hubungan antara  (k) dan  ea(k) dari persamaan
difference yang diperoleh pada soal no. 4, susunlah Tabel sebagai berikut:

KP = .., KI = ..., dan KD= ...
menggunakan pers.
difference soal no. 6

menggunakan pers.
difference soal no. 4

k t r(k) e(k) = r(k) – 0,001*(k) ea (k) [V] (k) [RPM]
< 0 < 0.0 0 0 0 0
0 0.0 15 15
1 0.2 15
2 0.4 15
3 0.6 15

dst. dst. 15
100 20.0 15 konstan

“Bermain-main”-lah  dengan  berbagai  kombinasi  nilai  KP ,  KI dan  KD,  sehingga
diperoleh grafik  (k) vs.  k yang “lebih baik” dari yang diperoleh pada soal no. 3
dan no. 4

8. Diskusikanlah hasil-hasil yang telah diperoleh dalam simpulan anda, lalu susunlah
kembali  jawaban-jawaban  dari  soal-soal  1  s/d  7  di  atas  dalam  suatu  makalah
singkat  (maksimum  10 halaman,  spasi-tunggal,  font:12  pt,  sudah termasuk
lampiran dan sampul) dengan format seperti LAPORAN PRAKTIKUM.

Hal-hal yang kurang jelas dan sulit difahami dapat di-konsultasi-kan dengan dosen. Dianjurkan untuk mulai
mengerjakan TUGAS ini seawal mungkin, jangan menunggu sampai dekat-dekat UJIAN FINAL. Semakin cepat
semakin baik, kalau tidak sekarang kapan lagi, kalau bukan kita, siapa lagi....!

Hal. 2 dari 2
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335D433 SISTEM KENDALI DIGITAL       PRAKTIKUM (KELOMPOK) 2019
PEMBAGIAN KELOMPOK

PRAKTIKUM

Judul Praktikum: 
“Perakitan  dan  Penyetelan  Modul  Pengendali
Digital  Universal  berbasis  Mikrokontroller
Arduino Due”

Untuk  KOORDINASI diharapkan  dapat  hadir  di
Ruang Seminar  LSKI setiap hari  KAMIS pagi,  jam
09:30 s/d 11:10.

Pemandu:  Mas  Nanang  R.  Wibowo,  ST,  MT (No.
HP/WA: +62 822 9230 6658)

Hal-hal  yang kurang jelas  dan sulit  difahami dapat  di-konsultasi-kan dengan dosen. Dianjurkan untuk mulai
mengerjakan TUGAS ini seawal mungkin, jangan menunggu sampai dekat-dekat UJIAN FINAL. 

KELOMPOK 1 KELOMPOK 2
1 D41116 004 1 D41116 014
2 D41116 312 Muhammad Aswan 2 D41116 313 Muhammad Reyhan Thirza I.R.
3 D41116 524 Ryan Prayudha 3 D41116 511 Ahmad Shaadiq B.
4 D41116 319 Andi Bau Restu Wardana Ardam 4 D41114 516 Sulfikar Naba

KELOMPOK 3 KELOMPOK 4
1 D41116 022 1 D41116 318
2 D41116 315 Andi Fauzan 2 D41116 510 Muh. Nasaruddin R.
3 D41116 519 Muh. Rafiud Priatna 3 D41116 304 Muhammad Fajri Sachbuddin
4 D41114 304 Muh. Ibnu 4 D41116 301 Ismail Hasan

Nassri Maulana (Ketua) Hasriyani Mustari (Ketua)

Muh. Abri Yansyah (Ketua) Christian Dave (Ketua)
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