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	Capaianpembelajaranlulusan yang dibebankanpadamatakuliahini :

1. Mahasiswa dapat menganalisa  system kendali melalui  gambaran bode diagram dengan Matlab
2. Mahasiswa dapat membuat model matematika suatu sistemmotor DC kendali kecepatan
3. Dahasiswa dapat membuat  dan menganalisa system kendali proporsioanl denan proteus
4. Mahasiswa dapat menganalisa  system Kendali Loop Teruka Dan Loop Tertutup  dengan Matlsb
5. Mahasiswa dapat menganalisa  system  Kendali Kecepatan Motor DC & KENDALI PID dengan Matlsb
6. Mahasiswa dapat mengendalikan Motor DC dengan AVR ATmega16/ATmega32
7. Mahasiswa dapat Mengedalikan Stepper Motor Dengan Microcontroller  AVR Atmega16/32
8. Mahasiswa dapat mengikuti  Ujian Tengah Semester A 2021/2022
9. Mahasiswa dapat menganalisa    Steady-State Error suatu system kendali Dengan Matlab
10. Mahasiswa dapat menganalisa    kestabilan system kendai dengan Metode Root Locus Dengan Matlab

11. Mahasiswa dapat menganalisa    kestabilan suatu  melalui Respons Frekuensi dan Tutorial Desain Sistem Kendali Dengan Matlab
12. Mahasiswa dapat mengendalikan Motor DC dengan  Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino Kendali  Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino 
13. Mahasiswa dapat mengendalikan Motor   Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino
14. Mahasiswa dapat mengendalikan Motor servo jenis   SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino UNO 
15. Mahasiswa dapat mengendalikan Motor   Motor DC, motor stepper dan motor servo dengan modul Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595 berbasis Arduino UNO
16. Mahasiswa dapat mengikuti  Ujian TAlhir  Semester A 2021/2022



.

	Bahan Kajian :

1. Diagram Bode 

2. DC Motor Speed Modeling
3. Kendali Proporsional dengan Proteus  
4. Kendali Loop Terbuka Dan Loop Tertutup 
5. Kendali Kecepatan Motor DC & KENDALI PID
6. Kendali  Motor DC dengan AVR ATmega16/ATmega32
7. Mengedalikan Stepper Motor Dengan Microcontroller  AVR Atmega16/32
8. Ujian Tengah Semester A 2021/2022
9. Steady-State Error Dengan Matlab
10. ROOT LOCUS DENGAN MATLAB
11. Analisis Respons Frekuensi dan Tutorial Desain Sistem Kendali Dengan Matlab
12. Antarmuka Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino
13. Kendali  Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino
14. Kendali  SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino UNO
15. Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595 berbasis Aduino UNO
16. Ujian Akhir Semester A 2021/2022





	Pert.
Ke
	Kemampuan Akhir Yang Diharapkan
	Bahan Kajian
	Metode Pembelajaran
	Waktu
	Pengalaman Belajar Mahasiswa
	Kriteria Penilaian Dan Indikator
	Bobot
Nilai

	(1)
	(2)
	(3)
	(4)
	(5)
	(6)
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	1
	Mahasiswa dapat menganalisa  system kendali melalui  gambaran bode diagram dengan Matlab

	Diagram Bode 

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Menggambarka nbode digram denan Matlab
	Gambar bode diagram yang digambark mahasiswa
	5

	2
	Mahasiswa dapat membuat model matematika suatu sistemmotor DC  kendali kecepatan dengan menggunakan Matlab
	DC Motor Speed Modeling dengan Matlab

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab.
	Dapat Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab.
	5

	3
	Dahasiswa dapat membuat  dan menganalisa system kendali proporsioanl denan proteus

	Kendali Proporsional dengan Proteus  
	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	Menggabar rangkaian  kendali proposional dengan proteus
	5

	4
	Mahasiswa dapat menganalisa  system Kendali Loop Teruka Dan Loop Tertutup  dengan Matlsb 
	Kendali Loop Terbuka Dan Loop Tertutup 

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	dapat menganalisa  system Kendali Loop Teruka Dan Loop Tertutup  dengan Matlab 
	5

	5
	Mahasiswa dapat menganalisa  system  Kendali Kecepatan Motor DC & KENDALI PID dengan Matlab

	Kendali Kecepatan Motor DC & KENDALI PID

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	dapat menganalisa  system  Kendali Kecepatan Motor DC & KENDALI PID dengan Matlab

	5

	6
	Mahasiswa dapat mengendalikan Motor DC dengan AVR ATmega16/ATmega32
1. 
	· Kendali  Motor DC dengan AVR ATmega16/ATmega32
	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan AVR Atemega 16A/ atenega 32 untuk dc motor
	Dapat menyusun modul praktikum memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system minimum AVR  Atemega 16A/ Atenega 32
	5

	7
	Mahasiswa dapat Mengedalikan Stepper Motor Dengan Microcontroller  AVR Atmega16/32

	Mengedalikan Stepper Motor Dengan Microcontroller  AVR Atmega16/32
· 
	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan AVR Atemega 16A/ atenega 32 untuk motor stepper  motor
	Dapat menyusun modul praktikum memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system minimum AVR  Atemega 16A/ Atemega 32
	10

	8
	Mahasiswa dapat mengikuti  Ujian Tengah Semester A 2021/2022

	Ujian Tengah Semester A 2021/2022

	Ujian Tulis
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Soal Ujian Tengah Sester A 2021/2022
	Dapat menjawab soal  Ujian Tengah Sester A 2021/2022
	10

	9
	Mahasiswa dapat menganalisa    Steady-State Error suatu system kendali Dengan Matlab

	Steady-State Error Dengan Matlab

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	Dapat mensimulasi steady error dengan Matlab
	5

	10
	Mahasiswa dapat menganalisa    kestabilan system kendai dengan Metode Root Locus Dengan Matlab


	Root locus dengan matlab

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	Dapat mensimulasi kestabilan system kendali dengan cara Root Locus dengan Matlab
	5

	11
	Mahasiswa dapat menganalisa    kestabilan suatu  melalui Respons Frekuensi dan Tutorial Desain Sistem Kendali Dengan Matlab

	Analisis Respons Frekuensi dan Tutorial Desain Sistem Kendali Dengan Matlab

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dan simulsi dengan Matlab
	Dapat mensimulasi kestabilan system kendali melalui frekuensi response dengan Matlab
	5

	12
	Mahasiswa dapat mengendalikan Motor DC dengan  Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino Kendali  Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino
	Antarmuka Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino

	Latihan praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan Antarmuka Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino

	Dapat menyusun modul praktikum , memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system  Modul Driver Motor DC L298N dengan Arduino

	5

	13
	Mahasiswa dapat mengendalikan Motor   Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino

	Kendali  Motor DC dengan IC Driver Motor L293D & Arduino

	Latihan &  praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan Antarmuka Modul Driver Motor DC L293N dengan Arduino

	Dapat menyusun modul praktikum , memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system  Modul Driver Motor DC L293N dengan Arduino

	5

	14
	Mahasiswa dapat mengendalikan Motor servo jenis   SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino
	Kendali  SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino UNO

	Latihan &  praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan Modul  SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino UNO


	Dapat menyusun modul praktikum , memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system  
Modul  SG90 Micro Servo Motor  dengan  Arduino UNO
	5

	15
	Mahasiswa dapat mengendalikan Motor   Motor DC, motor stepper dan motor servo dengan modul Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595 berbasis Arduino UNO

	Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595 dan Arduino

	Latihan &  praktikum
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Tugas / Latihan , dengan Modul   Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595
Dan Arduino


	Dapat menyusun modul praktikum , memprogran , mengkompiler dan  mengupload ke system  
Modul   Driver Motor L293D & Register Geser 74HC595
Dan Arduino

	10

	16
	Mahasiswa dapat mengikuti  Ujian Akhir  Semester A 2021/2022

	Ujian Akhir Semester A 2021/2022

	Ujian Tulis
	TM : 1x[2x100”]


BM/BT :
1x[2x70”]

	Mengerjakan Soal Ujian akhir Semester A 2021/2022
	Dapat menjawab soal  Ujian akhir Sester A 2021/2022
	10
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