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Pembelajaran

Capaian
Pembelajaran
(CP)

CPL-PRODI yang dibebankan pada MK

CPL-5 Mampu menerapkan pengetahuan matematika, ilmu pengetahuan alam, teknologi informasi, dan keteknikan untuk
mendapatkan pemahaman menyeluruh tentang prinsip-prinsip teknik elektro

CPL-6 Mampu mendesain komponen sistem dan/atau proses untuk dapat diaplikasikan di bidang teknik elektro

CPL-8 Mampu menerapkan prinsip — prinsip keteknikan, mengidentifikasi, merumuskan, dan menganalisis data/ informasi untuk
menyelesaikan permasalahan di bidang elektro

CPL-9 Mampu menerapkan metode, keterampilan, dan piranti teknik elektro modern yang diperlukan untuk memecahkan masalah

di bidang keteknikan, khususnya memiliki pengetahuan lanjut pada salah satu bidang keahlian Teknik Tenaga Listrik,
Telekomunikasi dan Komputasi Cerdas, Teknik Elektronika, dan Teknik Pengatutan

Capaian Pembelajaran Mata Kuliah (CPMK)

CPMK -1 Mampu menjelaskan konsep dasar dan prinsip analisis sistem kontrol linier (C2, A2).

CPMK - 2 :\éesngngu)nakan pendekatan matematis untuk menganalisis sistem kontrol melalui persamaan diferensial dan fungsi transfer
CPMK - 3 Menganalisis stabilitas sistem kontrol dan merancang pengendali dasar (PI, PD, PID) C4, A3).

CPNK - 4 Mampu menggunakan perangkat lunak simulasi untuk memodelkan dan menganalisis sistem kontrol (C3, P3).

CPMK - 5 Mampu menerapkan konsep sistem kontrol dalam studi kasus di industri (C3, A4).

CPMK - 6 Mahasiswa mampu menganalisis stabilitas suatu sistem menggunakan kriteria stabilitas dan diagram pole-zero (C4, P2, A2).
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Deskripsi Mata kuliah Dasar Sistem Kontrol memberikan pemahaman dasar tentang teori dan aplikasi sistem kontrol dalam berbagai bidang teknik. Mata
Singkat MK kuliah ini mencakup analisis dan desain sistem kontrol linier menggunakan pendekatan matematis seperti persamaan diferensial, fungsi
transfer, dan blok diagram. Selain itu, mata kuliah ini membahas konsep stabilitas sistem, respon frekuensi, serta teknik perancangan
pengendali seperti Pl, PD, dan PID. Mahasiswa juga akan diperkenalkan pada penggunaan perangkat lunak simulasi untuk memodelkan dan
menganalisis sistem kontrol, serta mempelajari penerapan pengendali berbasis komputer dalam lingkungan industri modern. Mata kuliah ini
bertujuan untuk mempersiapkan mahasiswa dalam menganalisis dan merancang sistem kontrol yang efisien dan stabil, baik dalam skala
akademis maupun dalam aplikasi industri nyata.
Pustaka Utama : |
1. 1.Ogata, K. (2010). Modern Control Engineering. Pearson.
2. 2.Dorf, R.C., & Bishop, R.H. (2011). Modern Control Systems. Pearson.
3. 3. Nise, N. S. (2011). Control Systems Engineering. John Wiley & Sons.
Pendukung : |
1. Joseph J.Di Stefano. 1992,Sistem Pengendalian Dan Umpan Balik, Erlangga, Jakarta
Dosen Endryansyah, S.T., M.T.
Pengampu Muhamad Syariffuddien Zuhrie, S.Pd., M.T.
Rifgi Firmansyah, S.T., M.T.
aa?tték Eeml;ellaj_aran,
Kemampuan akhir Penilaian CrotetaEmoc.ajaran, Materi B
Mg Ke- | tiap tahgpan belajar entaa Penugasan Mahasiswa, Pembaetlgjaran Per?i?aci'etm
(Sub-CPMK) [ Estimasi Waktu] [ Pustaka ] (%)
Indikator Kriteria & Bentuk Luring (offline) Daring (online)
(1) (2) (3) (4) () (6) @) ®)
1 Mahasiswa mampu 1. Mahasiswa Kriteria: 1. Memberikan 1. Video Pembelajaran: | Materi: * 5%
?eennéiltiiﬁ% dasar ﬂwaepna'ltelaskan 1. Tingkat ceramah tentang | Mahasiswa diwajibkan | Pendahuluan
konsep pengontrolan, defir‘llisi sistemn Ew%wjaeﬁ]:smkgg.k'\oﬂr?g%u pengertian sistem | menonton video yang | Sistem Kontrol:
sinyal dan sistem kontrol. 2. dengan baik. 2. kontrol, elemen- menjelqskan konsep Konsep dgsar,
Mahasiswa dapat Partisipasi: Tingkat elemen dasar, dan | dasar sistem kontrol elemen sistem
memberikan keterlibatan dalam aplikasinya di dan aplikasinya. kontrol, dan
contoh aplikasi diskusi. 3. Kualitas industri. Sesi 2. Forum Diskusi aplikasi dalam
sistem kontrol. Argumen: Kualitas di . S . )
Mahasiswa aktif argumen dan contoh iskusi terbul_(a Onlme._Maha;swa teknik.
berpartisipasi yang diberikan dalam untuk mahasiswa | berpartisipasi dalam Pustaka: 3.
dalam diskusi. diskusi. mengajukan forum diskusi di Nise, N. S.
pertanyaan dan platform pembelajaran
Bentuk Penilaian : berbagi daring untuk \(5.2011)' Control
Aktifitas Partisipasif pemahaman. mendiskusikan materi ys ‘ems‘
2. Mahasiswa yang telah dipelajari. Engineering.
dibagi dalam 3. Quis Interakif: John Wiley &
kelompok kecil Mahasiswa mengikuti | Sons.
untuk kuis interaktif untuk
mendiskusikan menguji pemahaman
contoh aplikasi awal tentang sistem
sistem kontrol kontrol.
dalam kehidupan |2 X 50
sehari-hari atau
industri.
3. Tanya Jawab
untuk
memperdalam
pemahaman
mahasiswa
terhadap materi
yang diajarkan.
3 X 50
2 1.1. Mahasiswa 1.Mahasiswa Kriteria: Ceramah, diskusi, | Vidio Pembelajaran, Materi: 1. 5%
mampu dapat 1.Ketepatan Latihan soal, Forum diskusi, Quizz Persamaan
menerapkan menjelaskan jawaban dalam Tanya jawab online, Tugas individu | Diferensial. 2.
konsep konsep latihan soal. 3 X 50 2 X 50 Fungsi Transfer.
persamaan persamaan 2 Keterlibatan aktif 3. Penerapan
diferensial dalam diferensial dan dalam diskusi. dalam Sistem
menganalisis fungsi transfer. 3.Kualitas analisis Kontrol
sistem kontrol. 2.Mahasiswa dalam tugas Pustaka: 7.
2.2. Mahasiswa dapat individu. Ogata, K.
mampu mgnyelesalkan o (2010). Modern
menggambarkan latihan soal Bentuk Penilaian : Control
dan dengan benar. | Aktifitas Partisipasif ont )
memanfaatkan 3.Mahasiswa Engineering.
fungsi transfer aktif Pearson.
dalam analisis berpartisipasi
sistem kontrol. dalam diskusi
kelompok dan
forum daring.




1.1. Mahasiswa 1.Mahasiswa Kriteria: Ceramah, diskusi, | Vidio Pembelajaran, Materi: 1. 5%
mampu dapat 1.Ketepatan Latihan soal, Forum diskusi, Quizz Persamaan
menerapkan menjelaskan jawaban dalam Tanya jawab online, Tugas individu | Diferensial. 2.
konsep konsep latihan soal. 3 X50 2 X 50 Fungsi Transfer.
persamaan persamaan 2.Keterlibatan aktif 3. Penerapan
diferensial dalam diferensial dan dalam diskusi. dalam Sistem
menganalisis fungsi transfer. 3.Kualitas analisis Kontrol
sistem kontrol. 2.Mahasiswa dalam tugas Pustaka: 7.

2.2. Mahasiswa dapat individu. Ogata, K.
mampu menyelesaikan (2010). Modern
menggambarkan latihan soal Bentuk Penilaian : Control
dan dengan benar. | Aktifitas Partisipasif Engineeri
memanfaatkan 3.Mahasiswa ngineering.
fungsi transfer aktif Pearson.
dalam analisis berpartisipasi
sistem kontrol. dalam diskusi

kelompok dan
forum daring.
Mahasiswa mampu 1. Kemampuan Kriteria: Ceramabh, Diskusi, | Ceramah, Diskusi, Materi: 1. 5%
mggfrlggtgg gﬁglisis mggfaesllass\’r(gr?alam |1( Pemac?ama? | Praktik Tugas Individu Fungsi transfer
onsep dasar fungsi
fungsi transfer dalam | konsep fungsi transfgr (30%). 2.g 3X50 2X50 dan
sistem kontrol. transfer. 2. Kualitas diskusi dan penggunaannya.
Keterlibatan partisipasi (30%). 3. 2. Analisis
g?g&"ass_'i‘g’%%%'g? Hasil tugas individu sistem kontrol
ISKUSI 40%).
dan forum online. ( ) ;Eﬁggigtl:gs:;?
3. Hasil analisis o -
fungsi transfer Be',"?“" Pem'la'lanl. 3. Praktik
yang dihasilkan Aktifitas Partisipasif menggunakan
dalam praktik dan perangkat lunak
tugas individu. . )
simulasi untuk
menganalisis
fungsi transfer.
Pustaka: 3.
Nise, N. S.
(2011). Control
Systems
Engineering.
John Wiley &
Sons.
Mahasiswa mampu 1. Kemampuan Kriteria: Ceramah, Diskusi, | Kuliah online Materi: 1. Blok 5%
mgﬂgggam“t?; glaonk mggg;':r‘;‘]’gadraégw 1. Kualitas blok Praktik menggunakan platform | diagram dalam
diagram i i i
diagram sistem menganalisis blok (keiqengkapan, 3 X50 video konferensi (Zoom | sistem }((?ntrgl.
kontrol serta diagram. 2. ketepatan, dan atau Google Meet) 2. Analisis aliran
memahami aliran Keterlibatan kebersihan). 2. untuk menyampaikan | sinyal. 3.
sinyal dalam sistem. mahasiswa dalam | Partisipasi akiif dalam materi tentang blok Penggunaan
diskusi kelas. 3. diskusi dan tanya diagram dan analisis | perangkat lunak
Kualitas dan jawab. 3. Kemampuan A ) )
ketepatan blok menganalisis dan aliran smyal. o simulasi untuk
diagram yang menjelaskan blok Mahasiswa diberikan menggambar
dihasilkan. diagram yang dibuat. tugas untuk membuat | dan
blok diagram menganalisis
Bentuk Penilaian : menggunakan software | sistem kontrol.
Aktifitas Partisipasif, simulasi (MATLAB Pustaka: 7.
Praktik / Unjuk Kerja Simulink atau aplikasi | Ogata, K.
online) dan ) (2010). Modern
mengunggah hasilnya
Control
ke platform Enai .
pembelajaran ( Google | Eng/neering.
Classroom). Pearson.
3X50
1. Mahasiswa dapat 1. Mahasiswa Kriteria: Case method. Materi: Konsep 5%
g:{)ﬂﬁngggg'r;eﬂa mgnmgpgent'f'kas' 1. Ketepatan dalam | 1Diskusi stabilitas sistem
il ! likasi menggunakan kriteria . iteri
sistem kontrol. 2. karakteristik stabigli?as. 2. Kejelasan Kelompok: kontrol, kriteria
Mahasiswa dapat stabilitas suatu dalam penyajian dan | Mahasiswa dibagi stabilitas
mengidentifikasi dan sistem. 2. interpretasi hasil ke dalam (Routh-Hurwitz,
rsTtlsg'gl'?ansalsl'sslfem mgg]a;'swa analisis diagram pole- | kelompok untuk Nyquist, Bode),
fitas si u zero. 3. Kemampuan | membahas contoh dan analisis
dengan menerapkan untuk menyelesaikan | +abilit tabilit
menggunakan kriteria stabilitas soal-soal latihan yang | <@Sus stabilitas stabllitas
metode diagram pole- | pada berbagai relevan dengan topik | Sistem kontrol. menggunakan
zero. contoh kasus. 3. stabilitas. 3 X 50 diagram pole-
Mahasiswa zer0.
mampu o
mengegunakan Be|'1Fuk Pen[lglanlz Pustaka: 7.
diagram pole-zero Aktifitas Partisipasif, Ogata, K.
untuk Tes
menganalisis (2010). Modern
stabilitas sistem Control
secara tepat. Engineering.
Pearson.




1. Mahasiswa dapat 1. Mahasiswa Kriteria: Case method. Materi: Konsep 5%
;T;ae{)ﬂliggfglaggfﬂa mgnmgpgent'f'kas' 1. Ketepatan dalam 1Diskusi stabilitas sistem
i ! Inkasl menggunakan kriteria . iteri
sistem kontrol. 2. karakteristik ctabifias, 2. Kejelasan | <elompok: kontrol, kriteria
Mahasiswa dapat stabilitas suatu dalam penyajian dan | Mahasiswa dibagi stabilitas
mengidentifikasi dan sistem. 2. interpretasi hasil ke dalam (Routh-Hurwitz,
rsrgsggr?:salsl'ssltsem mgg?;lswa analisis diagram pole- | kelompok untuk Nyquist, Bode),
fias s u zero. 3. Kemampuan | membahas contoh dan analisis
dengan menerapkan untuk menyelesaikan K tabilit tabilit
menggunakan kriteria stabilitas soal-soal latihan yang | <@Sus stabilitas stabllitas
metode diagram pole- | pada berbagai relevan dengan topik | Sistem kontrol. menggunakan
zero. contoh kasus. 3. stabilitas. 3 X 50 diagram pole-
Mahasiswa zero.
mampu I
menggunakan Berﬁuk Penl_lglanl. Pustaka: 7.
diagram pole-zero | Akiifitas Partisipasif, Ogata, K.
untuk Penilaian Hasil Project /

. 2010). M
menganalisis Penilaian Produk (2010). Modern
stabilitas sistem Control
secara tepat. Engineering.

Pearson.
1. Mahasiswa dapat 1. Mahasiswa Kriteria: 1. Review dan Materi: Seluruh 20%

menijelaskan konsep
dasar dan prinsip
analisis sistem kontrol
linier. 2. Mahasiswa
mampu melakukan
analisis matematis
sistem kontrol
menggunakan
persamaan
diferensial dan fungsi
transfer. 3.
Mahasiswa dapat
menganalisis
stabilitas sistem
kontrol dan
menerapkan kriteria
stabilitas pada
berbagai kasus. 4.
Mahasiswa mampu
mengidentifikasi dan
menggambarkan
diagram pole-zero
sebagai alat untuk
analisis stabilitas.

mampu
menjelaskan
konsep dasar dan
model matematis
sistem kontrol. 2.
Mahasiswa dapat
melakukan
analisis stabilitas
dengan tepat
menggunakan
kriteria stabilitas
dan diagram pole-
zero. 3.
Mahasiswa
menunjukkan
pemahaman yang
baik atas fungsi
transfer dan
stabilitas sistem
kontrol.

1. Ketepatan dan
kejelasan dalam

menjawab pertanyaan

terkait materi hingga
minggu ke-7. 2.
Kemampuan dalam
menyelesaikan soal-
soal UTS sesuai
dengan metode yang
telah dipelajari. 3.
Kemampuan untuk
menyajikan analisis
stabilitas dengan
akurat.

Bentuk Penilaian :
Tes

Diskusi Kelompok:
Mahasiswa
diorganisasikan
dalam kelompok
kecil untuk
mereview materi
hingga minggu ke-
7 dan
mendiskusikan
contoh soal yang
mencakup konsep
dasar, model
matematis,
analisis fungsi
transfer, dan
stabilitas.

2. Latihan Soal
dan Diskusi
Terarah:
Memberikan
beberapa soal
latihan mengenai
konsep-konsep
yang telah
dipelajari, serta
mengarahkan
diskusi dalam
menyelesaikan
soal-soal yang
berkaitan dengan
kriteria stabilitas
dan analisis
menggunakan
diagram pole-zero.
3. Simulasi Mini
Quiz:
Menyelenggarakan
simulasi quiz
berbentuk tes
singkat untuk
melatih kesiapan
mahasiswa
menjawab soal-
soal UTS.

3 X 50

materi yang
telah dipelajari
hingga minggu
ke-7, meliputi
konsep dasar
sistem kontrol,
model
matematis,
analisis fungsi
transfer, blok
diagram, dan

stabilitas sistem.

Pustaka: 7.
Ogata, K.
(2010). Modern
Control
Engineering.
Pearson.




9 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: Case method Materi: Konsep 5%
;ggpmoihﬁg kgr:‘sS,eF) ?naepna:elaskan 1. Pemahaman Teori: | 1. Diskusi Kelas: respon frekuensi
uensl ) Menunjukkan ;
dalam sistem kontrol. | konsep dasar pemahgman terhadap Pengantar respon dalam sistem
2. Mampu respon frekuensi | konsep respon frekuensi dan kontrol.
menggunakan kriteria [ dengan benar. 2. frekuensi dan penjelasan Pustaka: 3.
stabilitas frekuensi Mahasiswa dapat | stabilitas (30%). 2. diagram Bode Nise. N. S
dengan Bode Plot membuat dan Analisis Diagram: serta Nyquist s N o
dan Diagram Nyquist. | menganalisis Ketepatan dalam . L (2011). Control
3. Mampu diagram Bode dan | membuat dan 2. Latihan Analisis: Systems
menganalisis Nyquist untuk menganalisis diagram | Mahasiswa ) )
stabilitas sistem menentukan Bode dan Nyquist diberikan contoh Engineering.
mendggkunakan stabilitas sistem. (40%). 3. Simulasi kasus untuk John Wiley &
pendekatan respon dan Interpretasi: :
frekuensi dan Mampu ngenggunakan menghitung dan Sons.
menginterpretasikan perangkat lunak untuk | menganalisis
diagram Bode dan simulasi dan stabilitas Materi: Diagram
Nyquist. interpretasi respon berdasarkan Bode dan
frekuensi (30%). diagram Bode dan Nyquist.
Nyquist. .
Bentuk Penilaian : 3);?50 Pustaka: 7.
Aktifitas Partisipasif Ogata, K.
(2010). Modern
Control
Engineering.
Pearson.
Materi: Kriteria
stabilitas
frekuensi.
Pustaka: 2.
Dorf, R.C., &
Bishop, R.H.
(2011). Modern
Control
Systems.
Pearson.
10 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: Case method Materi: Konsep 5%
:gg;noa:whzrgmgg;ep %an?é laskan 1. Pemahaman Teori: | 1. Diskusi Kelas: respon frekuensi
Menunjukkan B
dalam sistem kontrol. | konsep dasar pemahlaman terhadap Pengantar respon dalam sistem
2. Mampu respon frekuensi | konsep respon frekuensi dan kontrol.
menggunakan kriteria | dengan benar. 2. frekuensi dan penjelasan Pustaka: 3.
stabilitas frekuensi Mahasiswa dapat | stabilitas (30%). 2. diagram Bode Nise. N. S
dengan Bode Plot membuat dan Analisis Diagram: serta Nyquist y N o
dan Diagram Nyquist. | menganalisis Ketepatan dalam - — (2011). Control
3. Mampu diagram Bode dan | membuat dan 2. Latihan Analisis: Systems
menganalisis Nyquist untuk menganalisis diagram | Mahasiswa o
stabilitas sistem menentukan diberikan contoh Engineering.

menggunakan
pendekatan respon
frekuensi dan
menginterpretasikan
diagram Bode dan
Nyquist.

stabilitas sistem.

Bode dan Nyquist
(40%). 3. Simulasi
dan Interpretasi:
Mampu menggunakan
perangkat lunak untuk
simulasi dan
interpretasi respon
frekuensi (30%).

Bentuk Penilaian :
Aktifitas Partisipasif,
Penilaian Hasil Project /
Penilaian Produk

kasus untuk
menghitung dan
menganalisis
stabilitas
berdasarkan
diagram Bode dan
Nyquist.

3 X 50

John Wiley &
Sons.

Materi: Diagram
Bode dan
Nyquist.
Pustaka: 1.
Ogata, K.
(2010). Modern
Control
Engineering.
Pearson.

Materi: Kriteria
stabilitas
frekuensi.
Pustaka: 2.
Dorf, R.C., &
Bishop, R.H.
(2011). Modern
Control
Systems.
Pearson.




11 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: 1. Ceramah Materi: 1. Teori 5%
pengendali P, PD, perbedaan fungsi 2.1. Pemahaman Penjelasan pengendali P,
dan PID. 2. dari pengendali konsep dasar mengenai teori PD, dan PID. 2.
Mahasiswa mampu Pl, PD, dan PID. pengendali PI, PD, | dasar dan fungsi Langkah-
m:ﬂgﬁ{‘uagf dan rzﬁa%aphuagswa PID. 2. Ketepatan | masing-masing langkah
parameter pengendali | melakukan perhllt‘ungan dan pengendali P, PD, perancang_an
PI, PD, dan PID perhitungan pemilihan dan PID, serta pengendali
dalam sistem kontrol parameter dasar parameter contoh berbasis teori. 3.
:'Tf]g?;b& Mahasiswa Umn;g}:]gmsmg- pengendali. 3. perancangan Penggunaan

u i ;
menggunakan pengendali. 3. Kg-berha_isﬂan gasD?ri( i Kel p.erar|19k_at Iimkak
metode perancangan | Mahasiswa smqlgm dan . . Diskusi Kelas simulasi untu
yang sesuai untuk mampu analisis kestabilan | dan Tanya Jawab: memodelkan
mencapai kestabilan menggunakan sistem. 4. Kualitas | Menggali dan menguiji
sistem. 4. Mahasiswa | perangkat lunak diskusi dan pemahaman desain
mampu untuk merancan e . . .
mengpaplikasikan pengendali P, ¢ partl|3|pa3| dalam | mahasiswa melalui pengendali. 4
desain pengendali PI, | PD, dan PID kegiatan pertanyaan Contoh studi
PD, PID dalam dalam simulasi. 4. kelompok. seputar konsep kasus
contoh studi kasus Mahasiswa dan teknik penerapan
sederhana. mgnmeegpkan Bentuk Penilaian : perancangan pengendali PID
desain pengendali | Aktifitas Partisipasif, pengendali. dalam sistem
pada studi kasus | Penilaian Hasil Project/ | 3. Latihan kontrol linier.
yang diberikan. Penilaian Produk Perhitungan Pustaka: 1.
Manual: Ogata, K.
Mahasiswa (2010). Modern
melakukan
. Control
perhitungan i i
manual desain Engineering.
pengendali PID Pearson.
menggunakan
parameter yang
telah ditetapkan
untuk latihan
aplikasi.
Case method
3 X 50

12 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: 1. Ceramah Materi: 1. Teori 5%
(fj"ggfgg;“;igasa" o Elhskan 1.Rubrik Evaluasi | Interakiif: dasar
pengendali PI, PD, perbedaan fungsi 2.1. Pemahaman Penjelasgn . pengendali PI,
dan PID. 2. dari pengendali konsep dasar mengenai teori PD, dan PID. 2.
Mahasiswa mampu Pl, PD, dan PID. pengendali PI, PD, | dasar dan fungsi Langkah-
mgggﬁ?ﬂg&s dan %a'\r/:waphua&swa PID. 2. Ketepatan | masing-masing langkah
parameter pengendali | melakukan perh]t_ungan dan pengendali PI, PD, perancangan
PI, PD, dan PID perhitungan pemilihan dan PID, serta pengendali
dalam sistem kontrol parameter dasar parameter contoh berbasis teori. 3.
Irw;?rr]pﬁ Mahasiswa Um”;g#]g‘as'ng' pengendali. 3. perancangan Penggunaan
menggunakan pengendali. 3. Kleberhgsﬂan ga?;.“i( i Kel p.eraTgk_at ltmlfk
metode perancangan | Mahasiswa simulasi dan . Diskusi Kelas simulasi untu
yang sesuai untuk mampu analisis kestabilan | dan Tanya Jawab: memodelkan
mencapai kestabilan menggunakan sistem. 4. Kualitas | Menggali dan menguji
sistem. 4. Mahasiswa | perangkat lunak diskusi dan pemahaman desain
mampu untuk merancan e . . .
mengpaplikasikan pengendali PI, ¢ partl|3|pa3| dalam | mahasiswa melalui pengendali. 4
desain pengendali PI, | PD, dan PID kegiatan pertanyaan Contoh studi
PD, PID dalam dalam simulasi. 4. kelompok. seputar konsep kasus
contoh studi kasus Mahasiswa dan teknik penerapan
sederhana. mgnmeegpkan Bentuk Penilaian : perancangan pengendali PID

desain pengendali Aktiflita}s Partigipasif, penggndali. dalam sist'em
pada studi kasus | Penilaian Hasil Project/ | 3. Latihan kontrol linier.
yang diberikan. Penilaian Produk Perhitungan Pustaka: 7.
Manual: Ogata, K.
Mahasiswa
2010). Modern
melakukan ( )

perhitungan
manual desain
pengendali PID
menggunakan
parameter yang
telah ditetapkan
untuk latihan
aplikasi.

Case method
3X50

Control
Engineering.
Pearson.




13 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: Case method. Materi: 1. 5%
g]enerapkan k(;)nl_sep man]plu K 1.Rubrik Evaluasi 1. Diskusi Kelas Pengantar
b:fg;s?srll%%]pliéarn kmoennsl((;;)as an 2.1. Pemahaman dan Studi Kasus: pengendalian
untuk aplikasi pengendalian Konsep: Mahasiswa akan berbasis
industri. 2. berbasis komputer Menunjukkan diajak untuk komputer. 2.
Mahasiswa mampu dan peranannya pemahaman yang | memahami konsep Penerapan
kmeim%%l?gﬁ%an ﬁ/lae;?]rz?s:rs]\?vft” 2. baik tentan_g dasar penger?dali pengeqdalian
kekurangan mampu pengendalian berbasis komputer berbasis
pengendali berbasis memberikan berbasis dan mengkaji studi komputer dalam
komputer contoh penerapan komputer. 2. kasus penggunaan lingkungan
gg’ﬁ;ﬁ:&%an ggpk?;sr;g%mputer Kemampuan pengendall industri. 3.
konvensional dalam dan menganalisis Analisis: Mampu | berbasis komputer Perbandingan
lingkungan industri. keunggulannya. menganalisis dan | di industri. pengendali

mengidentifikasi 2. Simulasi dan berbasis
penerapan Praktik: komputer dan
pengendalian Mahasiswa pengendali
berbasis melakukan konvensional.
komputer. simulasi Pustaka: 2.
o sederhana terkait Dorf, R.C., &
BerIIFuk Penl_lglanl: pengeqdahan Bishop, R.H.
Aktifitas Partisipasif, berbasis komputer
Penilaian Portofolio dalam kelompok (2071). Modern
kecil. Control
3 X 50 Systems.
Pearson.
Materi: 1.
Pengantar
pengendalian
berbasis
komputer. 2.
Penerapan
pengendalian
berbasis
komputer dalam
lingkungan
industri. 3.
Perbandingan
pengendali
berbasis
komputer dan
pengendali
konvensional.
Pustaka: 3.
Nise, N. S.
(2011). Control
Systems
Engineering.
John Wiley &
Sons.

14 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: Ceramah, Diskusi. Materi: 1. 5%
Lﬂeftnoldlﬁ}”ﬁan sistem mampu " 1.Rubrik Evaluasi Praktik simulasi Penggunaan
n?gng)gulgﬁ(;n gggﬂgﬁgﬁjh:ﬁ 2.1. Ketepatan 1. Penjelasan perangkat lunak
perangkat lunak simulasi secara pemodelan dan langsung di kelas simulasi untuk
simulasi. 2. mandiri. 2. analisis dalam tentang pemodelan
Mahasiswa mampu Mahasiswa dapat simulasi sistem penggunaan sistem kontrol
menganalisis hasil menghasikan kontrol. 2. perangkat lunak lnier. 2. Teknik
kontrol untuk menilai kontrol linier dan Kemampuan simulasi untuk analisis stabilitas

performa dan
stabilitas sistem.

menganalisis hasil
simulasi.

mahasiswa dalam
mengidentifikasi

dan
menyelesaikan
permasalahan
simulasi yang
muncul. 3.
Kejelasan dan
kedalaman
analisis hasil
simulasi.

Bentuk Penilaian :
Aktifitas Partisipasif,

Penilaian Hasil Project /

Penilaian Produk,
Praktik / Unjuk Kerja

sistem kontrol.

2. Diskusi dan
demonstrasi
penggunaan
perangkat lunak
untuk pemodelan
sistem kontrol
linier.

3. Praktik simulasi
individu atau
kelompok di
laboratorium
dengan bimbingan
dosen.

3 X 50

dan performa
sistem
menggunakan
hasil simulasi.
Pustaka: 1.
Ogata, K.
(2010). Modern
Control
Engineering.
Pearson.




15 1. Mahasiswa mampu | 1. Mahasiswa Kriteria: Ceramah, Diskusi. Materi: 1. 5%
kmo%rt?gldllia#i(gp sistem mgnmg%uperasikan 1.Rubrik Evaluasi Praktik simulasi Penggunaan
menggunakan perangkat lunak 2.1. Ketepatan 1. Penjelasan perangkat lunak
perangkat lunak simulasi secara pemodelan dan langsung di kelas simulasi untuk
simulasi. 2. mandiri. 2. analisis dalam tentang pemodelan
Mahasiswa mampu Mahasiswa dapat simulasi sistem penggunaan sistem kontrol
menganalisis hasil mengnasikan Kontrol. 2. perangkat lunak linier. 2. Teknik
kontrol untuk menilai | kontrol linier dan Kemampuan simulasi untuk analisis stabilitas
performa dan menganalisis hasil mahasiswa dalam | sistem kontrol. dan performa
stabilitas sistem. simulasi. mengidentifikasi | 2. Diskusi dan sistem

dan demonstrasi menggunakan
menyelesaikan penggunaan hasil simulasi.
permasalahan perangkat lunak Pustaka: 7.
simulasi yang untuk pemodelan Ogata, K.
muncul. 3. sistem kontrol (2010). Modern
Kejelasan dan linier. Control
kedalaman 3. Praktik simulasi ) .
analisis hasil individu atau Engineering.
simulasi. kelompok di Pearson.
laboratorium

Bentuk Penilaian : dengan bimbingan

Aktifitas Partisipasif, dosen.

Penilaian Hasil Project / | 3 X 50

Penilaian Produk

16 Mahasiswa mampu Mahasiswa Kriteria: Case method Materi: Materi 10%
menganalisis mampu - 1.Rubrik Evaluasi Diskusi kelompok pertemuan 9 -
stabilitas suatu sistem | menganalisis dan 2 d ktik 15
kontrol menggunakan | menunjukkan hasil -1. Kemampuan an prakiix
kriteria stabilitas dan | penguijian menganalisis langsung di Pustaka: 7.
diagram pole-zero. stabilitas sistem stabilitas sistem laboratorium untuk Ogata, K.

dan merancang
pengendali sesuai

dengan benar. 2.

analisis stabilitas

(2010). Modern

kriteria stabilitas. Kemampuan menggunakan Control
menerapkan diagram pole-zero. Engi .
desain pengendali | 3 X 50 ngineering.
sesuai hasil Pearson.

analisis stabilitas.

Bentuk Penilaian :
Aktifitas Partisipasif,
Praktik / Unjuk Kerija,

Tes
Rekap Persentase Evaluasi : Case Study
No | Evaluasi Persentase
1 Aktifitas Partisipasif 50%
2. | Penilaian Hasil Project / Penilaian Produk 14.17%
3. | Penilaian Portofolio 2.5%
4 Praktik / Unjuk Kerja 7.5%
5. [ Tes 25.83%
100%
Catatan
1. Capaian Pembelajaran Lulusan Prodi (CPL - Prodi) adalah kemampuan yang dimiliki oleh setiap lulusan prodi yang merupakan
internalisasi dari sikap, penguasaan pengetahuan dan ketrampilan sesuai dengan jenjang prodinya yang diperoleh melalui proses
pembelajaran.

2. CPL yang dibebankan pada mata kuliah adalah beberapa capaian pembelajaran lulusan program studi (CPL-Prodi) yang digunakan
untuk pembentukan/pengembangan sebuah mata kuliah yang terdiri dari aspek sikap, ketrampulan umum, ketrampilan khusus dan
pengetahuan.

3. CP Mata kuliah (CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPL yang dibebankan pada mata kuliah, dan bersifat
spesifik terhadap bahan kajian atau materi pembelajaran mata kuliah tersebut.

4. Sub-CPMK Mata kuliah (Sub-CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPMK yang dapat diukur atau diamati
dan merupakan kemampuan akhir yang direncanakan pada tiap tahap pembelajaran, dan bersifat spesifik terhadap materi pembelajaran
mata kuliah tersebut.

5. Indikator penilaian kemampuan dalam proses maupun hasil belajar mahasiswa adalah pernyataan spesifik dan terukur yang
mengidentifikasi kemampuan atau kinerja hasil belajar mahasiswa yang disertai bukti-bukti.

6. Kreteria Penilaian adalah patokan yang digunakan sebagai ukuran atau tolok ukur ketercapaian pembelajaran dalam penilaian
berdasarkan indikator-indikator yang telah ditetapkan. Kreteria penilaian merupakan pedoman bagi penilai agar penilaian konsisten dan
tidak bias. Kreteria dapat berupa kuantitatif ataupun kualitatif.

7. Bentuk penilaian: tes dan non-tes.

8. Bentuk pembelajaran: Kuliah, Responsi, Tutorial, Seminar atau yang setara, Praktikum, Praktik Studio, Praktik Bengkel, Praktik
Lapangan, Penelitian, Pengabdian Kepada Masyarakat dan/atau bentuk pembelajaran lain yang setara.

9. Metode Pembelajaran: Small Group Discussion, Role-Play & Simulation, Discovery Learning, Self-Directed Learning, Cooperative

Learning, Collaborative Learning, Contextual Learning, Project Based Learning, dan metode lainnya yg setara.

10. Materi Pembelajaran adalah rincian atau uraian dari bahan kajian yg dapat disajikan dalam bentuk beberapa pokok dan sub-pokok

bahasan.

11. Bobot penilaian adalah prosentasi penilaian terhadap setiap pencapaian sub-CPMK yang besarnya proposional dengan tingkat

kesulitan pencapaian sub-CPMK tsb., dan totalnya 100%.

12. TM=Tatap Muka, PT=Penugasan terstruktur, BM=Belajar mandiri.

RPS ini telah divalidasi pada tanggal 10 Desember 2024
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