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Minggu (sks)
1 MENGAJAR DI KELAS ( KULIAH / RESPONSI DAN LABORATORIUM )
PENDIDIKAN | 1. Mekatronika (Kis K) S1 Teknik Mesin)) 3 Sablu, 08.00-10.40
Dan 2. Mekatronika (Kis A) 51 Teknik Mesin)) 3 Jumat, 08.00-09.40
PENGAJARAN |73 Prak.Pengukuran Besaran Listrik (K) 1
4. Sistem Optimasi (K) 3 Sabtu, 13.00-15..30
5. Estimasi & Identifikasi (A) 2 Selasa, 13.00-15.30
6. Matematika Teknik 1 (K) 3 Sabtu, 19.00-21.00
7. Sistem Kendali Optimal {A) 3 Senin, 15.00-16.50
8. Sistem Oplimasi (A) 2 Rabu, 15.40-17.20
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10.
11.
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13
14.
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6. Pembuatan Rancangan & Karya Perunjukan
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n 2. Pengembangan Hasil Pendidikan Dan Peneliian
PENGABDIAN 3. Memberikan Penyuluhan/Pelatihan/Ceramah pada masyarakat
DAN 4, Memberikan Pelayanan Kepada Masyarakat Umum 1
MASYARAKAT ™5 Menuis Karya Pengabdian Pada Masyarakat yang tidak dipubfkasikan
6. Komersial / Kesepakatan
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2. Penasehat Akademik ]
3. Berperan serta akiif dalam pertemush ilmiah / saminar 1
i 4. Pengembangan program kuliah /| Kelompok limu Elekiro
UNSUR-UNSUR |5 Menjadi anggola paniia / Badan pada suatu Perguruan Tinggi
PENUNJANG "5 Menjadi anggota Badan Lembaga Pemerintah
7. Menjadi Anggota Organisasi Profesi
8. Mewakili PT / Lembaga Pemerintah duduk dalam Panitia antar Lembaga
9. Menjadi Anggota Delegasi Nasional ke Parlemen — Parlemen Internasional
Jumizh Total 25
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BERITA ACARA PERKULIAHAN
(PRESENTASI KEHADIRAN DOSEN)
SEMESTER GANJIL TAHUN AKADEMIK 2023/2024
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO S.1 & D.1Il -ISTN

Mata . | Sistem Kendali Optimal semester | - | Ganiil
Kuliah/kode | " | /22254SKD07 ' J
ISTN .

Dosen . | M.Ikrar Yamin, ST, MTrT SKS 3

Hari . | Senin Kelas : A

Jam : | 15:00-16:50 Ruang ] C5

JML MHS | TANDA TANGAN
TANGGAL MATERI KULIAH HADIR DOSEN
95-9-2023 Pengantar Kuliah Teknik Kendali Optimal 7 i ?
2-10-2023 Konsep dan Jenis Sistem Kendali 7 j ?
9-10-2023 Model Mekanik 7 j ?
16-10-2023 Model Elektrik 7 ﬁ
23-10-2023 Ruang Keadaan (State Space) 7 ﬁ
30-10-2023 State Feedback Controller 7 ﬁ Q
C

6-11-2023 Pole Placement 7 c@%
20-11-2023 UJIAN TENGAH SEMESTER (UTS) 6 c@




BERITA ACARA PERKULIAHAN
(PRESENTASI KEHADIRAN DOSEN)
SEMESTER GANJIL TAHUN AKADEMIK 2022/2023
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO S.1 & D.1II -ISTN

Mata . | Sistem Kendali Optimal semester | - | Ganiil
Kuliah/kode | ™ | /22254SKD07 ' J
ISTN Dosen . | M.lkrar Yamin, ST, MTrT SKS 3
Hari . | Senin Kelas : A
Jam . | 15:00-16:50 Ruang | C-5
JML MHS | TANDA TANGAN

No. | TANGGAL MATERI KULIAH HADIR DOSEN

9. 27-11-2023 Optimal Control Pontagryn 7 ﬁ ?

10. 4-12-2023 Kontrol Optimal LQR 7 é ?

11. | 11-12-2023 Contoh Soal Kontrol Optimal LQR 7 é ?

12. | 18-12-2023 Jurnal terkait LQR 7 ;

|4 ]

13. 8-1-2024 LQR pada pengaturan kecepatan Motor DC 7 é E?

14. 11-1-2024 Metode LQR dengan MATLAB 7 é ?_

15. 15-1-2024 Pengantar LQE dan LQG 7 é ?

16. 22-1-2024 UJIAN AKHIR SEMESTER (UAS) 6 2 ?

DOSEN PENGAJAR

( Muhammad lkrar Yamin, ST., MTrT)




DAFTAR HADIR PESERTA KULIAH MAHASISWA
GANJIL - REGULER - TAHUN 2023/2024

'Perubahan peserta hanya diperkenankan bila ada
persetujuan tertulis dari Pelaksana Jurusan.

25/09/2023
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Dosen Penpgaijar,

L

( Moh. tkrar Yamin, ST.MTiT }

YFAK / JURUSAN Teknik Elektro S1 HARI/ TANGGAL Senin-
¥ MATAKULIAH Sistem Kendali Optimal / 22254SKD07 /5
KELAS / PESERTA A/7 JAM KULIAH 15:00-16:50
KURIKULUM 2023 -
DOSEN 1.Moh. tkrar Yamin, ST.MTrT RUANG
Hal:1/1
| TANGGAL PERTEMUAN
No NIM NAMA MAHASISWA _
Il—/ 23
o
1 20220001 MUHAMMAD AGUNG RAHMANSYAH |
2 20220004 MUHAMMAD RAFLY JULIANSYAH |
3 20220007 FAZRYAN DWICAHYA |
4 20220009 ABYAN SYAFIQ ANDANA PUTRA
5 21220002 WAHYU OCTAVIANO
o 21220003 HARRY TODING KARURUNG
I 23220701 ANTONIUS PURWOSUTEDJO
|CATATAN : Jakarta. .20 -\~ 2043




DAFTAR HADIR PESERTA KULIAH MAHASISWA
GANJIL - REGULER - TAHUN 2023/2024 .

FAK / JURUSAN Teknik Elektro S1 HARI / TANGGAL Senin
MATAKULIAH Sistem Kendali Optimal / 22254SKD07 /5
KELAS /PESERTA A/7 JAM KULIAH 15:00-16:50
KURIKULUM 2023 *
DOSEN 1.Moh. Ikrar Yamin, ST.MTiT RUANG
Hal:1/1
TANGGAL PERTEMUAN
No NIM NAMA MAHASISWA JUMLAH
1347 3ih 12/ 138/ 23 [v \S 12
A e v S il Al A 7
1 20220001 MUHAMMAD AGUNG RAHMANSYAH s | ws {w N TR o s -
2 20220004 | MUHAMMAD RAFLY JULIANSYAH LAk a RS a2l adrary
3 20220007 | FAZRYAN DWICAHYA @ 'HD am LP 4 #’ # v 8
4 20220009 ABYAN SYAFIQ ANDANA PUTRA e \{; v | W lt/ ‘/ o’ 2
I
5 21220002 | WAHYU OCTAVIANO i (ﬂm\ u qu v | g
6 21220003 | HARRY TODING KARURUNG \R : Sl | v 8
7 23220701 | ANTONIUS PURWOSUTEDJO @, M A J ﬂ 4 icdr
=71 17 7 k 7
CATATAN : Jakarta, .. %2 717 2003
Perubahan peserta hanya diperkenankan bila ada Dosen Pengajar,
persetujuan tertulis dari Pelaksana Jurusan.

Moh. in, ST.MTIT
25/0912023 ( Moh. Ikrar Yamin, ST.MTrT )



DAFTAR NILAI

SEMESTER GANJIL REGULER TAHUN 2023/2024
Program Studi : Teknik Elektro S1
Matakuliah : Sistem Kendali Optimal
Kelas/Peserta : A
Perkuliahan : Kampus ISTN Bumi Srengseng Indah
Dosen : Moh. ikrar Yamin, ST.MTrT
Hal. 11
ABSEN TUGAS UTsS UAS MODEL | PRESENTASI
No NIM NAMA NA HURUF
10% 20% 30% | aon o% 0%

1 20220001 |Muhammad Agung Rahmansyah 100 0 0 0 0 0 0

2 20220004 |Muhammad Rafly Juliansyah 100 63 50 50 0 0 578 e
3 20220007 |Fazryan Dwicahya 100 79 80 80 0 0 818 A
4 20220009 |Abyan Syafig Andana Putra 100 fate} 80 60 0 0 758 A-
5 21220002 |Wahyu Octaviano 100 58 60 70 1] ] 67.6 B-
6 21220003 |Harry Toding Karurung 100 58 60 70 0 0 67.6 B-
7 23220701 |Antonius Purwosutedjo 100 85 85 80 0 0 86.5 A

Rekapi‘tulasi Milai Jakarta,23 Febn.lary 2024
2 |[B+ 0 |C+ 0 |D+ Dosen Pengajar
A1 B o0 ([C 1
B- 2 |C- O E 0

Moh. lkrar Yamin, STMTrT










* LQR adalah singkatan dari "Linear Quadratic Regulator,”
yang merupakan sebuah metode desain pengendali
(kontrol) linier untuk sistem dinamis. Metode in
digunakan untuk merancang pengendali linier
optimal dalam hal meminimalkan fungsi
kuadratik tertentu. o




Secara umum, formulasi masalah optimal LQR adalah sebagai berikut:

Di sini, Q dan R adalah matriks bobot yang memungkinkan
® penyesuaian preferensi antara minimisasi keadaan dan kontrol.



® Tujuan dari permasalahan ini adalah merancang sinyal
kontrol u(t) sehingga fungsi kriteria | diminimalkan. Solusi
kontrol optimal u"(t) dapat ditemukan dengan
menggunakan persamaan Riccati, yang pada akhirny
menghasilkan pengendali state feedback proporsional.

®* Metode LQR sangat umum digunakan dalam
optimal dan banyak digunakan dalam berbc
| masuk kendali pesawat, kontrol robot, dc
a di mana asumsi model linie



atau positif







/ x*(Q + K*RK)x df

'y

!

aka bisa ditulis

BK) + Q + K*T*TK = 0

A*P + PA + |TK ad TK 121 B PBR B'P + Q=0

® Minimasi J maka:




kan persamaan




up populer
ndulum”.
1 adalah sebuah
» terdiri dari
o dan diletakan

engselnya berada di
dan ujung batang di atas).
‘alaupun terlihat sederhana,
inverted pendulum merupakan
pemodelan dari peluncuran roket
luar angkasa.



https://akirajunto.wordpress.com/2010/07/28/contoh-simulasi-lqr-pada-matlab/

Persamaan inverted pendulum yang sudah dilinearisasi
adalah:

M 1 d20/dt2 = (M+m)g6 — u
M d2x/dt2= u — mg0

Dan state space-nya menjadi:

: 0 T @ B Wi
Q g(M+m) 0 0 0 9 1
o | m 0|, m !
X 0 0 0 1||x 0
- -mg 0 0 0— 4 H)

M

Output yang ingi dibuat mejadi nol adalah sudut pendulum 0
dan posisi pendulum x. Kriteria ini relevan dengan peluncuran
roket, yakni kita menginginkan roket kita tetap mengarah tegak ke

atas dan posisinya tetap pada trajektori awal. Jadi, persamaan
output state space-nya:
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M =1kg

m =100 g = 0.1 kg
l=1m;
g=9.8m/s2

g

matlab dan
d akukan dengan
memberi ad. Kondisi ini bisa
merepresentasike - roket agak miring sedikit
karena gangguan dari luar seperti angin, atau tekanan udara, atau

turbulensi. LQR kemudian akan bekerja untuk mengembalikan
arah roket kembali ke atas (0 = 0).



¥

To Workspace

X

To Workspace1

[ — u

To Wordspace2







* Cara pemilihan ini tidak dijamin akan memberikan hasil yang

diinginkan, tetapi setidaknya dapat menjadi langkah awal
dalam proses trial and error.







Lalu, gain feedback dapat dihitung dengan menyelesaikan /

persamaan Ricatti melalui fungsi are atau care dalam
matlab. Setelah itu, simulasi bisa dilakukan dengan
simulink dan berikut hasilnya:

Output y(t)

4






andalikan
an ke posisi

verhatikan, sistem

jadi kita tidak dapat

: Sistem hanya bekerja untuk

meregulasi  dirinya sendiri dari kondisi tertentu. LQR

sebenarnya bisa diaplikasikan dengan adanya input

reference, dan akan dipaparkan pada pertemuan
selanjutnya




Q http:/ /www.ece.ucsb.edu/~hespanha /ece147¢/web /Igrlggnotes.p
df. diakses 26 Juli 2010.




