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CAPAIAN PEMBELAJARAN ( CP )
	CPL-PRODI (CAPAIAN PEMBELAJARAN PROGRAM STUDI) YANG DIBEBANKAN PADA MATA KULIAH :
	
	

	
	1. CPL

	
	bertanggungjawab atas pekerjaan di bidang keahliannya secara mandiri;

	
	2. PENGUASAAN PENGETAHUAN : Menguasi konsep teoritis matematika teknik dan fisika terapan,

	
	Menguasai pengetahuan tentang perangkat pemrograman, simulasi dan penggunaan teknologi informasi untuk rekayasa dan penyelesaian pekerjaan bidang instrumentasi dan sistem kendali.

	
	3. KETERAMPILAN KHUSUS : Mampu menerapkan matematika teknik dan fisika terapan kedalam prosedur dan

	
	praktek instalasi, interpertasi instruksi, pengoperasian, Mampu merealisasikan rancangan sistem kendali sederhana

	
	4. KETERAMPILAN UMUM : mampu menyelesaikan pekerjaan pada bidang sistem kendali dan menganalisis data

	
	dengan beragam metode yang sesuai dengan bidang elektronika, mampu bertanggung jawab atas pencapaian hasil kerja

	
	

	
	CPMK (CAPAIAN PEMBELAJARAN MATA KULIAH) :




	
	1. CPMK1
	Mampu menerapkan matematika teknik dan fisika terapan kedalam prosedur dan praktek instalasi,
interpertasi instruksi,	pengoperasian, pengujian, pemeliharaan, mengidentifikasi sumber masalah (trouble shooting), dan perbaikan untuk menyelesaikan permasalahan bidang sistem kendali

	
	2. CPMK2
	Mampu	merumuskan	alternative	solusi	untuk	masalah	instrumentasi	dan	sistem	kendali
menggunakan standar IEC dengan memperhatikan faktor-faktor ekonomi, K3 dan lingkungan.

	
	3. CPMK3
	Mampu merealisasikan rancangan sistem kendali sederhana yang memenuhi kebutuhan spesifik
berdasarkan standar IEC dengan memperhatikan factor-faktor ekonomi, K3 dan lingkungan.

	
	4. CPMK4
	Mampu melakukan pengujian dan pengukuran instrumentasi dan sistem kendali berdasarkan
prosedur dan standar IEC untuk menganalisis, menginterpretasi dan menerapkan sesuai peruntukan.

	
	5.	CPMK5
	Mampu menggunakan instrument elektronik perangkat lunak, simulasi dan penggunaan teknologi
informasi untuk rekayasa, penyelesaian pekerjaan dalam bidang instrumentasi dan sistem kendali.

	
	

	DESKRIPSI MATA KULIAH
	Matakuliah ini membahas mengenai cara kerja dan rangkaian sistem kendali, seperti prinsip jaringan penunda orde 1
dan orde 2, kontroller P, kontroller I, kontroller PI, pengaturan dengan respon PID, pengenalan Matlab tool box m-file dan simulink serta aplikasi pengendali pada plant motor dc dan sistem perangkat perawatan mata

	BAHAN KAJIAN/MATERI
	Plant Orde 1, Orde 2, Sistem Pengendali P,PI,PD,PID dan Aplikasi sistem pengendali pada Motor DC dan perangkat
perawatan mata

	PUSTAKA
	UTAMA
	Ogata Katsuhiko, Modern Control Engineering

	
	
	Nise, Norman S.,, Control Systems Engineering, ed. 3, John Wiley & son

	
	
	Joseph J. Distefano, Allen R. Stubberud and Ivan J. Williams, Feedback and Control System, New York : McGraw-Hill,

	
	
	Syamsuddin Eniman Y, Ida Aciek, Buku Pegangan Kuliah Sistem Kendali, ITB

	
	
	Pratama, R., & Wijaya, D. 2024. “Implementasi Kontrol PID pada Sistem Kendali Motor DC Berbasis Arduino.” Jurnal Teknologi Elektro, Vol. 15 No. 1, hlm. 21–28.

	
	
	Siregar, J., & Rahmat, A. 2023. “Analisis Sistem Kendali PID pada Pengaturan Kecepatan Motor DC Menggunakan Matlab Simulink.” Jurnal Teknik Elektro dan Komputer, Vol. 12 No. 2, hlm. 45–52.	

	
	
	

	
	PENDUKUNG
	Pengendalian dan Umpan Balik (Widodo S) Seri Scaum

	
	
	Laksono Heru Dibyo, Sistem Kendali dengan Mathlab, Graha Ilmu

	
	
	

	
	
	

	TEAM TEACHING
	1. Laxsmy D.
	3. Anton Hidayat

	
	2. Yulastri
	4.



	Pertem
	Kemampuan Akhir
	Materi
	Modalitas,
	Estimasi
	Pengalaman
	Penilaian




	uan ke-
	yang Direncanakan (KAD)
	Pembelajaran
	Bentuk, Strategi, dan Metode Pembelajara n
	Waktu (Menit)
	Belajar Mahasiswa
	Teknik/Kriter ia
	

Indikator
	

Bobot (%)
	Keterangan Bobot

	1
	1. Religius
2. Bermoral/ beretika, disiplin, bertanggungjawab dan bekerjasama
3. Mampu menggunakan mathlab untuk praktikum sistem kendali
	1. Motivasi
2. Kontrak Perkuliahan dan RPS
3. MATLAB Simulink, Arduino IDE, Simulasi Sistem Kendali Berbasis IoT
	Modalitas: Luring
	BT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00

1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas Menggunaka
	Hasil Praktikum
	2%
	

	
	
	
	Bentuk Pembelajaran:
	
	
	
	n Simulik Mathlab
	dan Laporan Praktikum
	
	

	
	
	
	Ceramah,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Visual
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Metode
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pembelajaran: Problem Based
	PT
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Learning,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Student
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	centered
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pengalaman
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Belajar: tanya jawab, Diskusi,
	M
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Praktikum
	
	
	
	
	
	
	

	2
	1. Memahami sistem
kendali Orde 1
2. Mampu Menguji
Sistem orde 1 dengan input berbeda dan plant orde 1 yang berbeda serta Sistem Kendali dalam bentuk Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem
	1. Sistem Kendali Orde 1 pada Smart System dan IoT
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Sistem orde 1 dengan bentuk input dan plant yang berbeda
	Modalitas: Luring
	BT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan
	Hasil praktikum
	1%
	

	
	
	
	Bentuk
	
	
	
	Sementara dan Laporan
	dan penjelasan
	
	

	
	
	
	Pembelajaran:
Ceramah,
	
	
	
	Lengkap Praktikum
	kinerja sistem orde
	
	

	
	
	
	Visual
	
	
	
	Sistem Orde
	1
	
	

	
	
	
	Metode
	
	
	
	1
	
	
	

	
	
	
	Pembelajaran: Problem Based
	PT
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Learning,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Student
	
	
	
	
	
	
	




	
	orde 1
	
	centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	


M
	1x2x6
0’=
120
	
	
	
	
	

	3
	1. Memahami sistem
kendali Orde 2
2. Mampu Menguji
Sistem orde 2 dengan input berbeda dan plant orde 1 yang berbeda serta Sistem Kendali dalam bentuk Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem orde 2
	1. Sistem Kendali
Orde 2
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Sistem orde 2 dengan bentuk input dan plant yang berbeda
	Modalitas:
	BT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70


1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya
	Tugas :
	Hasil
	1%
	

	
	
	
	Luring
	
	
	Jawab, dan Diskusi
	Laporan
	praktikum
	
	

	
	
	
	Bentuk
	
	
	
	Sementara dan Laporan
	dan penjelasan
	
	

	
	
	
	Pembelajaran:
	
	
	
	Lengkap
	kinerja
	
	

	
	
	
	Ceramah,
	
	
	
	Praktikum
	sistem orde
	
	

	
	
	
	Visual
	
	
	
	Sistem Orde
	2
	
	

	
	
	
	Metode
	
	
	
	2
	
	
	

	
	
	
	Pembelajaran: Problem Based
	PT
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Learning,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Student
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	centered
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pengalaman
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Belajar: tanya jawab, Diskusi,
	M
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Praktikum
	
	
	
	
	
	
	

	4,5
	1. Memahami pengendali P (proporsional) pada plant orde 1 dan orde 2
2. Memahami pengaruh pengendali P pada sistem Lup
	1. Pengendali P
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali P
	Modalitas: Luring
	BT
	1x2x6
0’=12
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan
	Hasil praktikum
	2%
	

	
	
	
	Bentuk
	
	0
1x1x7
	
	Sementara dan Laporan
	dan penjelasan
	
	

	
	
	
	Pembelajaran: Ceramah,
	
	0’=70
	
	Lengkap Praktikum
	kinerja sistem
	
	

	
	
	
	Visual
Metode Pembelajaran:
	
	
1x2x5
0’=10
	
	Sistem Pengendali P
	Pengendali P
	
	




	
	Terbuka dan Lup
	
	Problem Based
	PT
	0
	
	
	
	
	

	
	Tertutup
	
	Learning,
	
	1x1x1
	
	
	
	
	

	
	
	
	Student
	
	00’=1
	
	
	
	
	

	
	
	
	centered
	
	00
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pengalaman
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Belajar: tanya
	
	1x2x6
	
	
	
	
	

	
	
	
	jawab, Diskusi, Praktikum
	M
	0’=
120
	
	
	
	
	

	
	3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali P
4. Memilih Nilai pengendali P terbaik menggunakan tunning ZieghlerNichols
	3. Pengaruh Pengendali P pada Sistem orde 1 dan
orde 2
4. Tunning
ZieghlerNichol s
	Modalitas: Luring
	BT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70


1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	
	
	
	

	
	
	
	Bentuk
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pembelajaran:
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Ceramah,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Visual
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Metode
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pembelajaran: Problem Based
	PT
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Learning,
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Student
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	centered
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Pengalaman
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Belajar: tanya jawab, Diskusi,
	M
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	Praktikum
	
	
	
	
	
	
	




	6
	1. Memahami pengendali PI (proporsional dan integral) pada plant orde 1 dan orde 2
2. Memahami pengaruh pengendali PI pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali PI
4. Memilih Nilai pengendali PI terbaik menggunakan tunning ZieghlerNichols
	1. Pengendali PI pada Sistem Monitoring dan Otomasi
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PI
3. Pengaruh Pengendali PI pada Sistem orde 1 dan
orde 2
4. Tunning ZieghlerNichols
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PI
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PI
	2%
	

	7
	1. Memahami pengendali PID (proporsional dan integral dan Derivatif) pada plant orde 1 dan orde 2
2. Memahami pengaruh pengendali PID pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali PID
4. Memilih Nilai pengendali PID
	1. Pengendali PID
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PID
3. Pengaruh Pengendali PID pada Sistem orde 1 dan
orde 2
4. Tunning ZieghlerNichols
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi,
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PID
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PID
	2%
	




	
	terbaik menggunakan tunning ZieghlerNichols
	
	Praktikum
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	UTS
	
	
	
	
	
	
	30 %
	

	9
	1. Memahami pengendali PD (proporsional dan derivatif) pada plant orde 1 dan orde 2
2. Memahami pengaruh pengendali PD pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali PD
	1. Pengendali PI
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PI
3. Pengaruh Pengendali PI pada Sistem orde 1 dan
orde 2
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00

1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PD
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PD
	1%
	




	10
	1. Memahami pengendali P (proporsional) pada plant motor DC
2. Memahami pengaruh pengendali P pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali P pada plant Motor DC
4. Memilih Nilai pengendali P terbaik menggunakan tunning ZieghlerNichols
pada plant Motor DC
	1. Motor DC dengan Pengendali P
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali P pada plant motor DC
3. Tunning Zieghler Nichols pada Pengendali P dengan plant motor DC
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali P dengan motor DC
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali P dengan motor DC
	1%
	




	11
	1. Memahami pengendali PI (proporsional dan Integral) pada plant motor DC
2. Memahami pengaruh pengendali PI pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali PI pada plant Motor DC
4. Memilih Nilai pengendali P terbaik menggunakan tunning Zieghler Nichols pada plant Motor DC
	1. Motor DC dengan Pengendali PI
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PI pada plant motor DC
3. Tunning Zieghler Nichols pada Pengendali PI dengan plant motor DC
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PI dengan motor DC
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PI dengan motor DC
	2%
	

	12
	1. Memahami pengendali PID (proporsional, integral dan derivatif) pada plant motor DC
2. Memahami pengaruh pengendali PID pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem
	1. Motor DC dengan Pengendali PID
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PID pada plant motor DC
3. Tunning Zieghler Nichols pada
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student
	BT








PT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PID dengan motor DC
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PID dengan motor DC
	2%
	




	
	dengan pengendali PID pada plant Motor DC
	Pengendali PID dengan plant motor DC
	centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	


M
	1x2x6
0’=
120
	
	
	
	
	

	13
	1. Memahami pengendali PD (proporsional dan derivatif) pada plant motor DC
2. Memahami pengaruh pengendali PD pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali PD pada plant Motor DC
4. Memilih Nilai pengendali P terbaik menggunakan tunning Zieghler Nichols pada plant Motor DC
	1. Kendali Motor DC Encoder menggunakan Arduino dan PID Digital
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali PD pada plant motor DC
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali PD dengan motor DC
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali PD dengan motor DC
	1%
	




	14
	1. Memahami pengendali P (proporsional) pada plant sistem perawatan mata
2. Memahami pengaruh pengendali P pada sistem Lup Terbuka dan Lup Tertutup
3. Memahami kinerja sistem pada sistem dengan pengendali P pada plant sistem perawatan mata
4. Memilih Nilai pengendali P terbaik menggunakan tunning ZieghlerNichols pada plant sistem perawatan mata
	1. Sistem
perawatan mata dengan Pengendali P
2. Sistem Kendali Lup Terbuka dan Lup Tertutup menggunakan pengendali P pada plant sistem perawatan mata
3. Tunning Zieghler Nichols pada Pengendali P dengan plant sistem perawatan mata
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Sistem Pengendali P dengan sistem perawatan mata
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem Pengendali P dengan sistem perawatan mata
	1%
	

	15
	1. Memahami Aplisasi Sistem Pengendali Otomatis
	1. Plant yang dipilih
2. Pengendali yang tepat untuk plant
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran: Problem Based Learning, Student centered
Pengalaman
	BT








PT
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00

1x2x6
	FreeLab, Tanya Jawab, dan Diskusi
	Tugas : Laporan Sementara dan Laporan Lengkap Praktikum Aplisasi Sistem Pengendali Otomatis
	Hasil praktikum dan penjelasan kinerja sistem aplikasi Pengendali Otomatis
	2 %
	




	
	
	
	Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	
M
	0’=
120
	
	
	
	
	

	16
	Mahasiswa mampu menganalisis, merancang, dan mengevaluasi sistem kendali berdasarkan studi kasus hasil penelitian "Kendali Kecepatan Motor Otomatis pada Alat Penapis Minyak Makanan Olahan Kapasitas 5 Kg" serta "Identification of Coffee Types Using an Electronic Nose with the Backpropagation Artificial Neural Network", termasuk penerapan pengendalian aktuator dan pengolahan data sensor untuk pengambilan keputusan otomatis.
	Integrasi hasil penelitian pada sistem kendali kecepatan motor DC/AC;
pengendalian aktuator menggunakan metode kontrol otomatis; akuisisi dan pengolahan data sensor; karakterisasi dan analisis sinyal sensor; penerapan jaringan saraf tiruan (Artificial Neural Network) untuk klasifikasi dan pengambilan keputusan pada sistem kendali; evaluasi performansi sistem kendali berbasis sensor dan kecerdasan
buatan.
	Modalitas: Luring
Bentuk Pembelajaran: Ceramah, Visual
Metode Pembelajaran:
· Praktikum simulasi sistem kendali
· Pengujian respons sistem
· Analisis overshoot, settling time, error steady
· Evaluasi akurasi sistem klasifikasi
· Presentasi
	BT








PT






M
	1x2x6
0’=12
0
1x1x7
0’=70

1x2x5
0’=10
0
1x1x1
00’=1
00


1x2x6
0’=
120
	
	Penilaian kinerja, laporan, dan presentasi
	1. Sistem menunjukka n respons stabil
2. Parameter performa sesuai spesifikasi
3. Mahasiswa mampu menjelaskan hasil pengujian secara analitis
	30%
	




	
	
	jatuh, face recognition)
- Analisis performa monitoring suhu dan postur
	hasil praktikum


Pengalaman Belajar: tanya jawab, Diskusi, Praktikum
	
	
	
	
	
	
	

	17
	
	UAS
	
	
	
	
	
	
	50 %
	


[bookmark: _Hlk214247190]Rencana Evaluasi
	No
	Basis Evaluasi
	Komponen Evaluasi
	Deskripsi
	Deskripsi
(English)
	Bobot
(%)

	1
	Aktivitas Partisipatif (Case Method) -CM

	
	
	
	

	2
	Hasil proyek
(Team Based Project) – TBP
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TUGAS-TUGAS YANG HARUS DISELESAIKAN MAHASISWA:
1. Tugas Individu (mandiri): membuat makalah yang menjelaskan setiap topik pokok bahasn dengan referensi rencana bisnis
2. Tugas kelompok menyelesaikan proyek terkait topik kelompok sebagai pengalaman belajar untuk mempertajam capaian pembelajaran pokok bahasan/ bahan kajian


Catatan :	
Jika terjadi kecurangan dalam perkuliahan maka sanksi yang akan diberikan merujuk pada Peraturan Akademik Politeknik Negeri Padang Tahun 2018 dan Pedoman Norma dan Etika Politeknik Negeri Padang Tahun 2023. 
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