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Penuntun Praktikum Simulasi Dasar Sistem Kontrol 

l. Pendahuluan 
Setiap Perguruan Tinggi dalam menjalankan proses belajar-rnengajar mernerlukan 

Laboratorium se~agai sarana mahasiswa untuk lebih mudah rnemahami persoalan­

persoalan yang dihadapi di ruang kuliah, selain meningkatkan ketrampilan mahasiswa 

dalam mengerjakan sesuatu. 

Laboratorium mempunya i fungsi sesuai dengan tri-dharma perguruan tinggi, yaitu: 

• Untuk rncmbantu kegiatan akadernik, ya itu praktikum mahasiswa 

• Untuk melakukan penelitian, baik yang dilakukan oleh mahasiswa tugas akhir 

maupun yang dilakukan oleh para dosen 

• Untuk melakukan pengabdian kepada masyarakat, yaitu penelitian teknologi 

terapan, yang langsung di-ap likasikan kepada masyarakat 

Praktikum Dasar Sistem Kontrol rnerupakan salab satu praktikurn dari sejumlah 

banyak praktikum-praktikurn yang ada di Jurusan Teknik Elektra Fakultas Teknik 

Universitas Medan Area. Praktikurn ini ditujukan untuk rnengatasi kekurangan fasilitas 

untuk terlaksananya kegiatan praktikum di Laboratorium Inti Digital Control. Selarna ini 

praktikum Dasar Sistern Kontrol belum terlaksana dengan lancar berhubung minimnya 

peralatan yang ada Oleh karena itu untuk mencapai tujuan dari pengajaran Mata Kuliah 

Dasar Si stem Ko ntrol , dilakukanlah praktikum yang pelaksanaannya berupa simulasi 

komputer sebagai sarana awal sebelurn memiliki pera latan praktikum yang mernadai. 

2. Sim ulink 

Simulink ada lah merupakan software dari Matlab yang ditujukan untuk 

men simulasikan hasil perhitungan atau analisa yang ditampilkan dalam bentuk grnfik. 

Simulinl ini ditujukan sebagai pelengkap yang dapat sa ling berintegrast dengan program 

yang di susun melalui editor program Matlab. Simulink ini dirancang juga untuk 

dijalankan secara berdiri sendiri tanpa harus melalui program yang disusun pada Matlab, 

sehingga dapat dijadikan fasilitas untuk mempelajari suatu system konstruksi dari blok 

diagram dcngan mengatur berbagai macam input dan hasil kel uarannya yang dapat dilihat 

secara langsung dengan leb ib mudah dipahami Dengan Simulink kita dapat 
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menggunakan Blok Diagram untuk mensimulasikan system tinier dan system non tinier 

dalam system kontrol dan sekaligus dapat me nampil kan hasilnya daiam bentuk grafik 

dengan berbagai domain . 

Dcngan Simulink juga kita mudah melakukan perubahan-perubahan fariabel yang 

ada, baik mas ukan , penguatan, system rnaupun feedback-nya dengan mudah. Begitu juga 

dengan ke luarannya dapat diatur bentuk tampilannya, apakah akan berbentuk grafik atau 

menggunakan oscilloscope. Besar tampilan dan skalanya dapat diatur sesuai dengan 

keinginan. Sehingga dengan demikian kita da pat lebih mudah memahami karakteristik 

suatu system setelah diberi bentuk-bentuk rnasukan yang berbeda-beda . Begitu juga 

untuk mengetahui stabilitas suatu system dengan mudah dapat diketahui. 

Untuk menjalankan Simulink kita hanya n1engetikkan kata Simulink pada layar 

editor Matlab seperti ditunjukkan pada Gambar 2 L di bawah ini. Kemudian setelah 

ditekan tombol enter, maka akan muncul j endela menu dan tool box Simulink yang 

tersedia seperti yang ditunjukkan pada Gambar 2 2.di bawah ini 

fil e f.dit ~iew '.flindow ti elp 

Cl~ : t. ~ ···· 9 

To get started, type one of these: helpwin, helpdesk, or demo. 
For produc t information, type tour or uisit www.mathworks. com. 

> simulink 

Ready 

Gambar 2. 1. Jende la Editor Matlab 

I 2 Simulink Library Browser 

Jendela Simulink Library Browser ditunjukkan pada Gambar 2 2. Jendela ini 

berfungsi untuk menampilkan icon-icon dan Snnulin k yang siap dipergunakan sesuai 

dengan kebutuhan. Icon-icon yang ditampilkan pada um umnya terdm dari sub-sub icon. 

Sub-sub icon inilah yang siap dipergunakan untuk disusun pada _1 endela editor Simul ink 

yang ditunjuh;ka n pada Gambar 2.3, sehi ngga mem be ntul-: system kendali terbuka (open 
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loop) atau system kendali yang tertutup (Close loop) . Caranya tinggal mendrag icon 

pilihan ketempat yang dikehendaki. 

·+: 1{i Simulink 

_+-. ~- Communication:;: Block: et 

+ ~, Control System T oolbo:-: 

+ ~ D ia\~, (, G.3uges Block.set 

+. ~- DSP Block.set 

+ ~ Fi:-:ed-Point Block.set 

+ ~ Fuzzy Logic T oolbo:·: 
;;::.i. 

+ ';!i'I' r·-JCD Block.set 

+ ~ Heur.ol r~etv.,1or k Block :set 

+ ~ MF'C Blocks 

+ 11jif· Power S1,i:stem E:lc11:kset 

+ ~ Real-T ime \1/ indo'.·\'S Target 

+ ~ Real-Time V./orkshop 

·+ ~ Stateflo'N 

+ \l S irnulink E:-:tr as: 
.J.. ~ 1~ 11 ..::· t.=. r,·1 1r1 Hl11 ,--k··:: 

Tt-iis is thi:: 'simulinkT i i b f3 r~l 

Gambar 2.2 Sirnulink Tool Box 

Sebagai contoh clari Sub Icon Simulink adalah cliantaranya Cont inuous, Discrete, 

Function & Table, Math , No n Linear. Signal and Systems, Sinks dan Source seperti yang 

ditunjukkan pada Gambar 2.4. Di da lam sub icon continuo us terclapat icon-icon yang 

clapat langsung cl ipergunakan seperti Deri va ti ve, Integrator, Memory, State-Space, 

Transfer Fen , Transport De lay dan Zero pole. Secara lengkap dapat clilihat pacl a Gambar 

2.5. Sedangkan pacla Sub icon Math cliantaranya tcrd apat icon Gain clan Sum yang sering 

digunakan pada praktikum ini. Hal ini juga secara lengkap dapat dil ihat pada () ambar 2.6. 

Sedangkan untuk menampilkan has il keluaran dar i system kita dapat menggunakan 

fas ili tas Si nk, karena terdapat icon Scope. Di splay , serta XY Graph yang secara jelas 

ditunjukkan pada Gambar 2.7. Sedangkan sumber input ditempatkan pada Icon Source, 

yang diantara is in ya terdapat sumber berbentuk Ramp, Sine wave , Step cl an lai11 -lain . 
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file .E_dit l{iew 5_irmilation Forma! T 9ols 

Ready 1 oo~; ode45 

Gambar 2.3. Jendela Editor Simulink 

+ 

+ 

+ 

+ 

+ 

+ 

+ 

+ 

:::::- C:ontinuou; 

:2::- Discrete 

~- Fune:ti i:::in:s :~ -: T able:s 

~- Hath 

~- N online.:.r 

~- ~; ignal ~: ('..:System ~: 

~- ~; i nks 

i:- Source :~ 

Tl"ii:s is the ':::imulinkT l ib r:3 r ~/ 

Gambar 2.4. Sub [con Simulink 
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..:
1 .t~J Continuous 

() Derivative 

(~ Integrator 

~I Memory 

~I State-Space 

( ; Transfer Fen 

(';i Transport Delay 

~~ Variable Tr an ~'port Delay 

<',) Zero-Pole 

J 

Gambar 2.5.Jendela Sub Icon Continuous 

i .6.b:; 

.r- .6.lgebrnic Conc:traint 

• / Comb1rv;tor ial Logic: 

·- ,1 Comple:-: to H agnitude-.6.ngle 

::) Comple': to Real-lrn.:.g 

'l Dot F'rodud 

; Gain 

C1 Logical Oper.:.tor 

.· l t· .. 1 agnitude·.6.ngle to Cornple:-: 

i t-.. 1 ath Function 

I Hatri:-: [i.:.in 

t tv1inHa:i 

~ Product 

·p4 Real-lrnag to Cornple:-: 

p> Relational D per.:.tor 

··/ F:ounding Func:tii:•n 

;f ~:;ig n 

This is the "simulink:)" libGry 

Garnbar 2.6 Jendela [con Math 
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1~011ni1mmor~•-rn;~ 
D t2; -t;i ; ~ 

=2:-' S ink~ 

·1 Dic:pl.;y 

·.f Scope 

·) Stop Simulation 

i To File 

'· J To \!./ork$pace 

•.) >(y' G r.;ph 

+. :2:- '.3ource~: 

Tr1is is the 'simu liri ~: 3' libr3ri 

Gambar 2.7 Jendela Icon Sinks 

~- ~; ource:~ 

I 8 .;nd-Lirnited \1./h1te t'J oite 

~ Chirp Signal 

.!' D ock 

,; Cordant 

t D igit.;l Clock 

,• Di::cr ete F'uk:e Generator 

~4. F rorn \.1/ork:sp.:ice 

tt Frorn File 

,;< F'ul:'e l:iener.;tor 

t F:arnp 

,t Fl andorn f'.J umber 

I' F; epe.jtir·1g '.:; equence 

-1· ~31gn.;11::; enerator 

/ Sine \•./.jve 

,i ·:; tep 

J U n1h:1rrn R .:,,·1dorn r·.J urnber 

Gamba r 2.8 Jendela Icon Sources 
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3. Percobaan 

3.l Percobaan 1 

a. Judul Percobaan 

Simulasi Sistem Integrator 1 

b. Tujuan Percobaan 

Menganalisa keluaran system integrator dengan masukan bentuk step 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 

1. Jalankan Komputer 

2. Jala nkan program Matlab 5.3 melalui icon pada laya r desk top dengan meng-

klik l kali 

3. Ketik SIMUUNK pada editor Matlab, lalu tekan ente r 

4. Pilih New Form pada tool bar sebaga i tempat editor simul ato r 

S. Susun rangka ian sesuai dengan Gambar 3.1 

6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 

7. Lihat keluaran di oscilloscope setiap dilakukan perubahan 

8. Cetak hasil yang cliperoleb 

cl. A lat-A la t Percobaan 

Hard ware: 

l. l uni t Personal Kompuler 

2. I unit Printer 

Soft\\ are 

I. Wi ndovis 

2. Matlab 5 3 
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x i 

m __ .. r~~ 
~/~~-------

Step Gain Integrator Sc:o pe 

1 :·-rau% __ _ _ : __ ------------ - ;---- ----r~ci845 _______ ---------------:: 

Gambar 3_ J _ Rangkaian Percobaan l 

'"tM®1.1,1~f.'~~~t~~~rr::r~[~J Y---· ··~~ .. ~~""""··=~-.-1c'.1~ ____________ __ , 

Sol·-,1er I \ •./orkspace 1/0 J Diagnostics J Real-Time Workshop J 

Simulation time 

Start time: I 0 0 

Solver options 

Type: lvariable -:step iJ 

t-.·1 a;: step size: I auto 

Initial step size: j .3uto 

Output options 

IR efine output 

Stop time: ! mo 

I ode45 (Dormand-F'r incel 

Relative tolerance: ! 1 e-3 

.6.bsolute tolerance: I auto 

Refine factor ! 1 

~ Cancell~ 

Gambar 3.1. I .J endela Parameter Simul asi Percobaan I 
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Gambar 3. 1.2 Bentuk Keluaran pada Osc illoscope 

e.Tugas 

1. Periksa lah pada Oscilloscope bentuk keluaran dari rangkaian 

2. Gan til ah bentuk input de ngan fungsi ramp, lalu periksa bentuk keluarannya sepe1ii 

pada tugas l . 

3. Cetaklah kedua hasil di atas beri kut gan1bar rangkaiannya. 

Daftar Pustaka : 

l. J.Schwarzenbach , Essential of Control , Longman, Malaysia, 1996 
2. Naomi , E.L. , William S.L., Us ing Matlab to Ana lyze and Des ign Control 

Systerns, Second Edit ion, The Benjamin, California, 1995 
3. Norman S. N., Contro l Sys tems Eng ineering, Second Edition, Add ison-Wesley 

Publi shing Company, Canada, 1995 
4. Sri Kus urnadew i, Ana li sis Desa in Sistem Fuzzy Menggunakan Tool Box Matlab, 

Graha l lmu, Yogyakarta, 2002 
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3.2 Percobaan 2 

a. Judul Percobaan 

Simulas i Sistem Integrator 2 

b. Tujuan Percobaan 

Menganalisa keluaran system integrator dengan masukan bentuk ramp 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 

I . .lalankan Komputer 

2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar desk top dengan meng-

klik l kali 

3. Ketik SIMULINK pada ed itor Matlab lal u tekan enter 

4. Pilih New Form pada tool bar sebagai tempat ed itor simulator 

5. Susun rangkaian sesuai dengan Gambar 3.2 

6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 

7. Lihat keluaran di oscilloscope setiap dilakukan perubahan 

8. Cetak hasi l yang diperoleh 

d. Alat- Alat Percobaan 

Hardware: 

I . 1 unit Personal Kompu ter 

2. 1 unit Printer 

Softvvare 

l. Windows 

2. Mat lab 5.3 
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.$.irnulation Forrna! T .Qoh 

,.·-., ,--·. ! .. 

Ramp Gain lnt~grat o r Scop e 

Ready :100% 

Gambar 3.2. Rangkaian Percobaan 2 

Gambar 3.2. 1 Bentuk keluaran dari rangkaian Gambar 3.2 

e. Tugas 

1. Pe riksalah pada Osc illoscope bentuk keluaran dari ra ngkaian 

2. Gantilah nil ai ga in menjadi 5, lalu periksa bentuk keluarann ya seperti pada tugas I . 

3. Cetaklah ked ua hasil di atas berikut gambar rangka ian nya . 

Dafta r Pustaka : 

1. .I .Schwarzenbac h, Essential of Contro l, Longman, '.'vla laysia, 1996 
2. Naomi , E.L. , Willi am S.L. , Us ing Matl ab to Analyze and Des ign Control 

Systems, Second Ed ition, The Benjamin, Cali fo rn ia, l 995 
3. Norn1an S. N ., Control Systeins Engineering, Second Edition, Addi son-Wes ley 

Publishing Company, Canada, 1995 
4. Sri Kusurnadewi, Anali sis Desa in Sistem Fuzzy tvk nggunakan Too l Box Matl ab, 

Graha I !mu , Yogyaka rta, 2002 
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3.3 Percobaan 3 

a. Judul Percobaan 
Transfer Function dan Gain 

b. Tujuan Percobaan 
Memahami fungsi transfer dari suatu system yang diberi penguatan pengaruhnya 
terhadap bentuk keluaran. 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
I. Jalankan Komputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar monitor desk top dengan 

meng-klik l kali 
3. Ketik SlMULINK pada editor Matlab lalu tekan enter 
4. Pilib New Form sebagai tempat editor simulator pada Tool Bar 
5. Susun rangkaian sesuai dengan Gambar 3.3 
6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 
7. Lihat keluaran di oscilloscope setiap dilakukan perubahan 
8. Cetak hasil yang diperoleh 

d. A lat-A lat Percobaan 
Hardware: 
l . 1 unit Personal Komputer 
2. I unit Printer 
Software 
1. Windows 
2. Matlab 5.3 

ode45 

Gambar 3.3. Rangkaian Percobaan 3 
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'· o ~ ; 

Ready 

--- ---------·---~- q 0l 

Gambar 3.3 . l Bentuk Kel uaran Gambar 3.3 

; y &m.#fu:.lt~~J'!"~ffl"'.W:£f;'ll'~lf!<~~·f.il~'.-'7P mm1 ili1f 11 1IJMt5ww~~:w.~~~dlWi.k~2St 
-- Gain ----------------·· - --·- - -- ·-·-·-- ------ ----·- --·-·----

~; calar or vector gain. y = k. xu 

p,5rarneter~ --·· 

Gain: 

4 

P ~;aturate on integer overflo>N 

DK Cancel !:ielp 2,pply 

Gambar 3.3 .2 Jendela Parameter Penguatan 

1DDX ode45 

Gambar 3.3.3 Rangkaian Percobaan denga n Penguatan 4 
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Gambar 3.3.4 Bentuk Keluaran Gambar 3.3.3 

e. Tugas 

1. Periksa lah pada Oscilloscope bentuk keluaran dari rangkaian 

2. Gantilah nilai gain menjadi 4, lalu periksa bentuk keluarannya seperti pada tugas J 

3. Cetaklah kedua hasil di atas berikut gambar rangkaiannya. 

Daftar Pustaka : 

l. J .Schwarzenbach, Essential of Control , Longman, Malaysia, 1996 
2. Naomi, E.L., \Villiam S.L., Using Matlab to Analyze and Design Control 

Systems, Second Edition, The Benjamin, California, 1995 
3. Norn1an S. N., Control Systen1s Engineering, Second Edition, Addison-\\lesley 

Publishing Company, Canada, 1995 
4. Sri Kusumadew i, Analisis Desain Sistem Fuzzy Menggunakan Tool Box Matlab, 

Graha I !mu, Yogyakarta, 2002 
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3.4 Percobaan 4 

a. Judul Percobaan 
Lup Tertutup (Close Loop) dengan Umpan Balik l 

b. Tujuan Percobaan 
Mengetahui pengaruh umpan balik (balikan/feedback) pada suatu system dengan 
penguatan. 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
1. Jalankan Komputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar monitor desk top dengan 

meng-klik l kali 
3. Ketik SIMULINK padajendela editor Matlab lalu tekan enter 
4. Pilih New Form pada Tool Bar sebagai tempat editor simulator 
5. Susun rangkaian sesuai dengan Garnbar 3.4 
6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 
7. Lihat keluaran di oscilloscope setiap dilakukan perubahan 
8. Cetak hasil yang diperoleh 

d. Alat-Alat Percobaan 
Hardware: 
1. I unit Personal Komputer 
2. 1 unit Printer 
Software 
l. Windows 

4. Matlab 5.3 

:::t~p -~~airi 01-y-+> 
-----~ 

ode45 

Gambar 3.4. Rangkaian Percobaan 4 
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Gambar 3.4 .1 Bentuk keluaran dari Gambar 3.4 

e. Tugas 

I. Periksa lah pada Oscilloscope ben tuk ke luaran da ri rangkaian 

2. Ga ntilah nilai ga in menjadi 5, lalu peri ksa bentuk ke luarannya sepetti pada tugas 1 

3. Ce tak lah kedua basil di atas ber ikut garnbar rangka iannya. 

Dafta r Pustaka : 

I. J .Schwarzenbach, Essential of Contro l, Longman, Ma lays ia, 1996 
2. Naomi, E.L., Willi am S.L., Us ing Matlab to Analyze and Design Control 

Systems, Second Edit ion, The Benj am in, Californ ia, 1995 
3. Norman S. N., Contro l Systems Engi neering, Second Edition, Addi son-Wes ley 

Publishi ng Co mpany, Canada, 1995 
4. Sri Kusumadewi, Ana li s is Desa in Siste m Fuzzy Menggunakan Tool Box Matlab, 

Graha llm u, Yogyakarta, 2002 
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3.5 Percobaan 5 

a. Judul Percobaan 
Lup Tertutup (Close Loop) dengan Umpan Balik (feedback) Integrator 

b. Tujuan Percobaan 
Mempelajari dan memaharni pengaruh umpan batik integrator terhadap sys tem 
dengan penguat l 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
I . Jalankan Komputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar desk top dengan meng-

klik. I kali 
3. Ketik SIMULINK padajendela editor Matlab lalu tekan enter 
4. Pilih New Form pada Tool Bar sebaga i tempat ed itor simulator 
5. Susun rangkaian sesuai dengan Gambar 3.5 
6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 
7. Lihat keluaran di osc illoscope setiap di lakukan perubahan 
8. Cetak basi l yang dipe ro leh 

d. Alat-Alat Percobaan 
Hardware: 
1. I un it Personal Komputer 
2. l unit Printer 
Softwa re 
1. Windows 
2. Matlab 5.3 

St ep 

Ready 100'.'{ 

\S .;ve Hod el (Drl+SJ\ 

'+ ' ·1 ••• •.. 
_,--,~~---... 

'· .. _- _/ ------------·· s+ ·1 

Transfer Fi::n 

ode45 

Gambar 3.5. Rangkaian Percobaan 5 

e. Tugas 

I. Periksa lah pada Osc il loscope bentuk ke luaran dari rangkaian 

2. Ga ntilah nil ai gain menjadi 5, lalu periksa bentuk kel uara nnya seperti pada tugas l 

l 7 
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3. Cetaklah kedua hasil di atas berikut gambar rangkaiannya. 

Daftar Pustaka : 

I. J.Schwarzenbach , Essential of Control, Longman, Malaysia, 1996 
2. Naomi, E.L., William S.L. , Using Matlab to · Analyze and Design Control 

Systems, Second Edition , The Benjamin, California, 1995 
3. Norman S. N. , Control Systems Engineering, Second Edition, Addi son-Wes ley 

Publishing Company, Canada, 1995 
4 . Sri Kusumadewi , Anali s is Desain Sistem Fuzzy Menggunakan Tool Box Matlab, 

Graha Ilmu, Y ogyakarta, 2002 
5. Bambang Sutjiatmo, Pengantar Sistem Kendali , Jurusan Teknik Mes in, lnstitut 

Teknologi, Bandung, 1993. 
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3.6 Percobaan 6 

a. J udul Percobaan 
System Zero Pole dengan Balikan Integrator 

b. Tujuan Percobaan 
Mempelajari dan memahami stabilitas system dengan masukan fungs i step 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
1. Jalankan Kornputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar desk top dengan meng-

klik l kali 
3. Ketik SIMULINK pada jendela edi to r Matlab lalu tekan enter 
4. Pilih New Form pada Tool Bar sebagai tempat editor simuiator 
5. Susun rangka ian sesuai dengan Gambar 3.6 
6. Lakukan perubahan-perubaban sesuai petunjuk 
7. Lihat keluaran di oscilloscope setiap dilakukan perubahan 
8. Cetak hasil yang dipero leh 

d. Alat-Alat Percobaan 
Hardvvare : 
1. 1 unit Personal Komputer 
2. 1 unit Printer 
Software 
I. Windows 
2. Matlab 5.3 

D ! ~~ ·~ • <"':" ..... 

. --~-----~ 
· ~ "; 1 ····::' 
'· .. _- _ .. ·' -----------

Step (.;. a in 

Integrator 

F:eady 10[1\ ode45 

Garnbar 3.6. Rangkaian Percobaan 6 

e. Tugas 

I. Periksalah pada Oscil loscope bentuk kel uaran dari rangkaian 

2. Ga nt ilah nil ai gain rn enj ad i 5, lalu pe riksa bentuk keluarannya seperti pada tugas I 
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3. Periksalah stabilita s system tersebut dengan menggunakan grafik 

4 . Gantilah system dengan ya ng lebih stabil 

5. Cetaklah semua hasil di atas berikut ga mbar ran gkaiannya. 

Daftar Pustaka : 

I . I.Schwarzenbach, Essentia l of Control , Longman, Malays ia, 1996 
2. Naomi, E.L. , William S.L., Using Matlab to Analyze and Design Control 

Systems, Second Edition, The Benjamin, California, 1995 
3. Norman S. N., Control Systems Engineering, Second Edition, Addison-Wesley 

Publishing Company, Canada, 1995 
4. Sri Kusurnadewi , A na li s is Desain Sistem Fuzzy Menggunakan Too l Box Matlab, 

Graha Ilmu, Y ogyakarta, 2002 
5 . Bambang Su~jiatmo , Pengantar Sistem Kendali , Jurusan Teknik Mes in , lnstitu t 

Teknolog i, Bandung, 1993. 
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3.7 Percobaan 7 

a. Judul Percobaan 
Sistern Zero Pole dengan Pengendali dan Urnpan Balik Integrator 

b. Tujuan Percobaan 
Mempelajari dan memaharni pengaruh pengendali dan Urnpan Balik lntegrator 
pada bentuk rn as ukan fungs i step. 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
1 . Jalankan Komputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 rn elalui icon pada layar desk top dengan rneng-

klik l kali 
3. Ketik SIMULINK padajendela editor Matlab lalu tekan enter 
4. Pilih Nevv Form pada Tool Bar sebagai tempat editor simulator 
5. Susun rangkaian sesuai dengan Gambar 3.7 
6. Lakukan perubahan-perubahan sesuai petunjuk 
7. Lihat keluaran di osci lloscope seti ap dilakukan perubahan 
8. Cetak hasil yang dipero leh 

d. Alat-Alat Percobaan 
Hardware : 
1. 1 unit Personal Kornputer 
2. 1 unit Printer 
Software 
l . Windows 
2. Matlab 5.3 

I Save t·fodel (Ctrl+:; ii 
~:~~:::.___ 

Ready 1 CllJ% 

(s· 1) 

ode45 

Garnbar 3.7 . Rangkaian Percobaan 7 

e. Tugas 

1. Periksa lah pada Osc ill oscope bentuk keluaran dari rangkaian 
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2. Gantilah nilai pengenda li dengan l/s2
, lalu periksa bentuk keluarannya sepert i pada 

tugas 1 

3. Cetaklah kedua hasil di atas berikut gambar rangkaiannya. 

Daftar Pustaka : 

1. J .Schwarzenbach, Essential of Control , Longman, Malaysia, 1996 
2. Naomi, E.L. , William S.L., Using Matlab to Analyze and Design Control 

Systems, Second Edition , The Benjamin, California, 1995 
3. Norman S. N., Control Systems Engineering, Second Edition , Addison-Wesley 

Publishing Company, Canada, 1995 
4. Sri Kusumade\vi, Analisis Desain Sistem Fuzzy Menggunakan Too l Box Matlab, 

Graha Ilmu, Yogyakarta , 2002 
5. Bambang Sutjiatmo, Pengantar Sistem Kenda li, Jurusan Tekni k Mesin , Institu t 

Teknologi , Bandung, l 993. 
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3.8 Percobaan 8 

a. Judul Percobaan 
Sistern Zero Pole dengan Pengendali PIO dan Urnpan Bali!( Integrator 

b. Tujuan Percobaan 
Mernpelajari dan rnemahami pengaruh pengendali Pl D dengan Urnpan Balik 
[ntegrator pada bentuk masukan fun gs i step. 

c. Langkah-langkah Percobaan (Cara Melakukan Percobaan) 
1. Jalankan Komputer 
2. Jalankan program Matlab 5.3 melalui icon pada layar desk top dengan meng-

klik I kali 
3. Ketik SJMULINK padaj endela ed itor Matlab lalu tekan enter 
4. Pilih New Form pada Too l Bar sebagai tempat editor simulato r 
5. Susun ra ngkaian sesuai dengan Garnbar 3.8 
6. Lakukan perubahan-perubahan sesua i petunjuk 
7. Lihat keluaran di osc illoscope se tiap dil akukan perubahan 
8. Cetak hasil yang diperoleh 

d. Alat-Alat Percobaan 
Hardware : 
I . l unit Personal Komputer 
2. I unit Prin ter 
Software 
l . Windows 
2. Matlab 5.3 

~ I 

S irnu link E :-:tr a::: 

+ :2::- ,i>,ddit1i:1nal Di;:crete 

·,• ,i>,dd1t1onal Linear 

1' F'I D C:ontroll er 

/1 F'ID Controller (v.,1ith .i>,ppro:-:irn.3te Defr.,. 

,f '.3tate- '3pace ('i .. 1ith init ial output:';) 

f T r.3mfer Fen IV·.'i th init ial output I 
I T rander Fen (1i .. 1ith initial ;:tatei! __J , 

<' Zero·F'ole (with initi.31 outputs::! 

i Zero·F'ole (wi th initial ;:tales] 
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:: CJ : (;:i; ~ ~ ! '.J 

,:' I 

Step F'IC• Control ler z~ ro-P ol~ 

lnt~wato r 

Ready 101]% ode45 

Gambar 3.8. Rangkaian Percobaan 8 

e. Tugas 

I. Periksa lah pada Oscilloscope bentuk kelua ran dari rangkaian 

2 Gantilah nilai parameter controlernya , lalu periksa bentuk keluarannya seperti pada 

tugas 1 

3 Cetaklah kedua has il di atas berikut gambar rangka iannya. 

Daftar Pustaka : 

l . J. Schwarze nbach, Essential of Control , Longman, Malays ia, 1996 
2. Naomi , E.L., William S.L. , Using Matlab to Analyze and Des ign Contro l 

Systems, Second Edition , The Benjamin, Cali fo rnia , 1995 
3. Norn1an S. N ., Control Systen1s Engineeri ng, Second Edition, Addison-Wesley 

Publishing Co mpany, Canada , 1995 
4. Sri Kusurnadewi , Anali sis Desa in Si stem l'L1zzy Menggunakan Too l Box Matlab, 

Graha I !mu, Yogyakarta, 2002 
5. Barnbang Sutji atmo, Pengan tar Si stem K1..' nda li , Jurusan Teknik Mesin , fn stitu t 

Teknologi , Band ung, 1993 . 
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