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Diharapkan kepada para mahasiswa mampu memberikan solusi dalam
Sikap bidang keterampilan dan membuat suatu persoalan yang bersifat fisis ke
dalam model matematik dan menuangkannya dalam bentuk grafik .
C - Ketrampilan Diharapkan mampu menghasilkan suatu permodelan, menyimpulkan hasil
PapE:)laln' Umum permodelannya, serta menerangkan kinerja dari model yang dibuatnya.
empelajaran
Mata Kuiiah p tah Dapat mengetahui hasil permodelannya dianalisa terhadap kehandalan,
engetahuan kelinieran serta kelemahannya secara keseluruhan.
Ketrampilan Mempunyal kemampuefm. mepganallsa cara pengamatqn . d.alam dunia
Kh usaha, yaitu mengamati kinerja suatu perusahaan melalui sisi seorang
usus sarjana komputer.
Deskripsi Umum Mata kuliah ini secara keseluruhan terdiri atas konsep dasar mengenai sistem secara
(Silabus) keseluruhan, pembagian sistem berdasarkan atas umpan balik, permodelan, kehandalan
sistem, kelinieran sistem analisa sistem dan desain sistem, serta mengenai pengamatan
kinerja perusahaan
1. Ceramah/Kuliah Pakar \' | 4.Praktik Laboratorium X
Metode . 2. Problem Based Learning/FGD V| 5.Self-Learning (V-Class) X
Pembelajaran : . .
3. Project Based Learning V | 6.Lainnya: w.eeeceeeeeeee X
Pengalaman a. Tayangan Presentasi \ |c. Online exercise/Kuiz (V-class) X
Belajar/Tugas b. Review textbook/Jurnal X |d. Laporan X
e. Lainnya: .......... X
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Mingeu Kemampuan Akhir vang Diharapkan Bahan Kajian Metode/Bentuk ;Z laal‘.{:: Kriteria Penilaian Bobot Sumber
&8 P yang P (Materi Pelajaran) Pembelajaran (Me l':it) (Indikator) Nilai (%) | belajar
1. Penjelasan tentang isi dan RPS pada mata kuliah Teori .
1. Pendahuluan Sistem * Ceramah/Kuliah Pakar 60 Sikap dan Kepatuhan 5 RPS
2. Tugas yang harus dikerjakan
Modul-1 :
. e Ceramah/Kuliah Pakar .
2-3 Model Sistem Dasar dan Pembentukan Sistem % Sisten \ e Tayangan/Presentasi 90 Sikap, kepatuhan, 10 Ref. 1,2
. Tahap Pembentukan Sistem i kemampuan bertanya
3. Sistem Dasar e Problem Base Learning
Modul-2 :
1. Sistem Tanpa Umpan Balik dan Sistem dengan Umpan \
Balik e Ceramah/Kuliah Pakar Kemampuan
4-5. Sistem Umpan Balik dan Tranformasi 2. Sistem Lengan Robot dengan Model Matematis : gigﬁ&ﬁnlg/;r:ig:ﬁl 90 iig;?iﬁiﬁlﬂsmm 15 Ref 2,4
3. Transformasi Laplace Sistem Robot Lengan Terbuka 2
Modul-3 :
il A.nz.allogi Rangkaian Elektronik ke Bentuk Persamaan e Ceramah/Kuliah Pakar Sikan dan ke aktifan
5-6 Permodelan Sistem Fisika e Tayangan/Presentasi 90 b rtpn 15 Ref3,5
2. Fungsi Alih (Transfer Function) Modeling dengan e Problem Base Learning ertanya
MATLAB
3. Memodelkan Sistem Pengendalian Mobil
Tugas Kelompok : Kemampuan
e Ceramah/Kuliah Pakar memecahkan masalah
7. Tugas Membuat simulasi dari contoh model sistem dengan kasus e Tayangan/Presentasi 60 dari simulasi dan model 20
yang disampaikan, menggunakan alat bantu Matlab o Problem Base Learning sistem  menggunakan
alat bantu Matlab
. - Jumlah soal yang benar
UJIAN TENGAH SEMESTER (UTS) Esai dan Pilihan Ganda 90 Kelengkapan jawaban 70
Modul-4 :
1. Pengenalan Sistem Waktu e Ceramah/Kuliah Pakar
8. | Sistem Waktu Nyata 2. Sistem Waktu Analog * Tayangan/Presentasi 90 10 Ref1,3
3. Sistem Waktu Diskrit. * Project Base Learning
4. TransformasiZ e Problem Base Learning




Minggu Kemampuan Akhir vang Diharapkan Bahan Kajian Metode/Bentuk ];/Z ::f::‘ Kriteria Penilaian Bobot Sumber
&8 P yang P (Materi Pelajaran) Pembelajaran (Mellit) (Indikator) Nilai (%) | belajar
Modul-5 : e Ceramah/Kuliah Pakar
9 Sistem Kontrol Waktu Diskrit Sistem Kontrol Waktu Diskrit *. Tayangan/ Presentas'l 80 10
e Problem Base Learning
e Project Base Learning
Modul-6 :
e Ceramah/Kuliah Pakar
10-11 | Kehandalan Sistem 1. Kehandalan Sistem e Tayangan/Presentasi 90 10
2. Pengukuran Kehandalan ¢ Problem Base Learning
3.” Hubungan Komponen terhadap Model Kehandalan e Project Base Learning
ool o Ceramah/Kuliah Pakar
1. Sistem Linier dan Tidak Linier i
12-13 | Sistem Linier dan Tidak Linier - Tayangan/Presentasll 90 10
2. Melinierkan Sistem Tak Linier e Problem Base Learning
e Project Base Learning
Modul-8 : e Ceramah/Kuliah Pakar
: . S e Tayangan/Presentasi
14 Analisa Sistem dan Disain Anatpeisiein] dan i e Problem Base Learning 70 5
e Project Base Learning
UJIAN AKHIR SEMESTER (UAS) Pilihan Ganda 90 30




