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Diagram Blok Sistem Perancangan



Plant Kendalian



Mekanisme Penyesuaian Parameter Kontroler
dengan Aturan MIT



Penentuan Model Referensi



Penentuan Parameter Kontroler



Disain Pengendali PI Berbasis MRAC



Revisi
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• Penampilan untuk setiap grafis diperbaiki
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Perbaikan Penampilan Grafik

Perbaikan penampilan grafik dapat dilihat pada halaman 29-44

Sebelum Setelah



Dr. Ir. H. Rhiza S. Sadjad, MSEE.
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• Revisi redaksi kalimat judul penelitian

• Pada model referensi, jika digambarkan dengan Kp dan Ki, berapa

nilai Kp dan Ki-nya?

• Nilai Kp dan Ki terbaik, dijadikan sebagai nilai awal parameter 

pengendali untuk setiap simulasi adaptive scheme

• Pada grafik gangguan terlihat ada nilai paremeter pengendali yang 

tidak mencapai konvergensi

• Pada kesimpulan, bandingkan dengan tanpa adaptive scheme
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Revisi Redaksi Kalimat Judul Penelitian

Perbaikan redaksi kalimat judul penelitian dapat dilihat pada

halaman sampul dan halaman judul

Sebelum Setelah



Revisi Model Referensi

Nilai Kp dan Ki untuk model referensi dapat dilihat pada halaman 23-24

Sebelum Setelah



Revisi Nilai Awal Parameter PI

Nilai awal untuk parameter PI ditentukan dari nilai terbaik dari Kp dan Ki, dapat dilihat

pada grafik perubahan nilai parameter PI pada halaman 32, 37, 39, 40 dan 44

Sebelum Setelah



Masalah Tidak Konvergensi

Skenario pengujian gangguan telah diubah berdasarkan dengan initial condition

yang dapat dikendalikan oleh MRAC, sehingga dapat mengurangi

ketidakkonvergensian yang terlalu besar, dapat dilihat pada halaman 42-44

Sebelum Setelah



Revisi Kesimpulan

Perbaikan kesimpulan dapat dilihat pada halaman 45

Sebelum Setelah
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