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ABSTRAK

Suatu model diperlukan untuk menentukan sifat respon sistem terhadap berbagai
masukan dengan cara identifikasi sistem. Pendekatan eksperimental dilakukan
dengan cara mengamati data masukan dan keluaran untuk menentukan model
matematis dari suatu sistem. Dalam identifikasi sistem secara eksperimental
terdapat dua metode, yaitu metode non parametrik dan metode parametrik. Metode
lain yang digunakan untuk mendapatkan model dari sistem adalah melalui
pendekatan analitis dari elemen-elemen dalam suatu sistem dengan menggunakan
hukum-hukum fisika. Identifikasi sistem parametrik adalah membangun model
matematis dari suatu sistem dinamik berdasarkan data-data yang terukur. Ketika
struktur model didefinisikan, tugas utama dari sistem identifikasi adalah
mengestimasi parameter model, yang biasanya ditentukan berdasarkan fungsi
kriteria minimum global. Metode identifikasi parametrik adalah teknik untuk
mengestimasi parameter dalam struktur model dengan cara mencari nilai numerik
pada parameter yang memberikan perbandingan antara output model yang
disimulasikan atau diprediksi dengan yang terukur. Dalam metode parametrik,
struktur model ARX, ARMAX, dan OE digunakan untuk mendapatkan model
sistem plant motor DC. Dengan total 101 data input dan output data, identifikasi
sistem pada plant motor DC dengan menggunakan ketiga model tersebut dapat
menghasilkan model matematis. Model matematis model ARX menghasilkan nilai
fitness sebesar 93,91%, model ARMAX sebesar 93,93% dan model OE sebesar
93,93%.

Kata kunci: Sistem ldentifikasi, ARX Model, ARMAX Model, OE Model, Sistem
Identifikasi plant motor DC, NI ELVIS 1I
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ABSTRACT

A model is required to determine the nature of the system's response to various
inputs by means of system identification. The experimental approach is done by
observing input and output data to determine the mathematical model of a system.
In experimental system identification, there are two methods, namely non-
parametric methods and parametric methods. Another method used to obtain a
model of the system is through an analytical approach of the elements in a system
using the laws of physics. Parametric system identification is to build a
mathematical model of a dynamical system based on measured data. Once the
model structure is defined, the main task of system identification is to estimate the
model parameters, which are usually determined based on a global minimum
criterion function. Parametric identification methods are techniques for estimating
parameters in the model structure by finding numerical values for the parameters
that provide a comparison between simulated or predicted and measured model
outputs. In the parametric method, ARX, ARMAX, and OE model structures are
used to obtain the DC motor plant system model. With a total of 101 input data and
output data, system identification on the DC motor plant using the three models can
produce a mathematical model. The ARX model mathematical model produces a
fitness value of 93.91%, the ARMAX model of 93.93% and the OE model of 93.93%.

Keywords: System Identification, ARX Model, ARMAX Model, OE Model, DC
motor plant Identification System, NI ELVIS Il
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Motor berfungsi untuk mengubah energi listrik menjadi gerakan rotasional.
Hampir setiap pergerakan mekanik dilakukan oleh motor, termasuk berbagai
aplikasi yang ada di industri sesuai dengan kebutuhan spesifikasi gerakan.
Berdasarkan sumber energinya motor dapat diklasifikasikan menjadi dua yaitu,
motor AC dan motor DC. Motor DC merupakan jenis motor yang menggunakan
energi listrik arus searah untuk kemudian diubah menjadi gerakan rotasional [1].
Aplikasi motor DC yang ada dalam kehidupan sehari — hari contohnya adalah kipas
angin, wiper mobil, dan lain — lain sedangkan dalam dunia industri contohnya
adalah mesin drill, elevator, mesin spinning, dan lain — lain [2]. Maka dari itu
dibutuhkan suatu model untuk mengetahui sifat respon sistem terhadap berbagai
input dan dapat menentukan tindakan yang tepat agar sistem menghasilkan perilaku

sesuai yang diinginkan dengan cara identifikasi sistem [3].

Identifikasi sistem adalah suatu metode untuk menentukan pemodelan
matematis dari sebuah sistem dinamis yang parameternya tidak diketahui dengan
cara pengolahan data input dan output dari sistem tersebut [4]. Pendekatan
eksperimental dilakukan dengan cara mengamati data input dan output untuk
menentukan model matematis dari suatu sistem [3]. Dalam identifikasi sistem yang
bersifat eksperimental dikenal dua metode , yaitu metode non parametric dimana
strukturnya tidak didefinisikan dan jumlah parameternya tidak dibatasi, dan metode
parametric dimana strukturnya terdefinisi dengan baik dan memiliki jumlah
parameter yang terbatas [4]. Metode lain yang digunakan untuk mendapatkan
sebuah model dari sistem adalah melalui pendekatan analisis dari elemen-elemen
pada suatu sistem dengan menggunakan hukum-hukum fisika (seperti: Hukum
Newton, Hukum Kirchoff, dll) [1] [5]. Dari hasil identifikasi ini diperoleh transfer
fungsi. Dengan model transfer fungsi, dapat ditentukan tindakan atau perlakuan

yang tepat agar sistem berperilaku sesuai yang diinginkan untuk tujuan studi sistem

[3].



Media pembelajaran merupakan program pembelajaran berupa teks, gambar,
animasi, simulasi dengan bantuan aplikasi komputer tertentu untuk mencapai tujuan
pembelajaran. Media pembelajaran interaktif adalah sebuah pembelajaran yang
melibatkan pengguna dengan program. Ciri dari media pembelajaran interaktif
yaitu dapat mengontrol dan berinteraksi secara dinamis [6].

Dengan pentingnya ilmu dan teknologi mengenai pemodelan dan simulasi
kendali motor DC tipe sikat. Mahasiswa perlu didukung dengan media
pembelajaran pemodelan dan simulasi kendali kecepatan motor DC tipe sikat.
Dengan media pembelajaran ini mahasiswa dapat mengenal dan berinteraksi secara
luas dalam menyelesaikan masalah mengenai pemodelan dan simulasi kecepatan
motor DC tipe sikat. Salah satunya menentukan transfer fungsi dari plant motor DC
tipe sikat. Untuk itu dibuatlah “Sistem Identifikasi Metode Parametrik pada Plant
Motor DC Berbasis NI ELVIS Il Sebagai Media Pembelajaran” yang diharapkan
dapat menjadi media pembelajaran interaktif untuk mata kuliah pemodelan dan

simulasi.

.2 Rumusan Masalah

Berikut rumusan masalah yang akan dikaji pada penelitian kali ini:
1) Bagaimana model matematis dari plant motor DC ?

2) Bagaimana validasi model respon plant motor DC ?

3) Bagaimana estimasi parameter pemodelan plant motor DC ?

4) Bagaimana membuat sistem identifikasi metode parametrik pada plant motor

DC berbasis NI ELVIS 1l sebagai media pembelajaran ?

1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka

dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut.

1. Jenis motor DC yang digunakan adalah Brushed DC Motor GR-63x25.

2. Model matematis Motor DC tipe sikat didapat menggunakan teknik system
identification dengan metode eksperimen yang bersifat parametric
berdasarkan data yang didapat.

3. System identification menggunakan struktur model ARX, ARMAX, dan OE



4. Sistem validasi dilakukan dengan menghitung nilai fitness respon model
identifikasi terhadap signal output plant motor DC.

5. Estimasi parameter dilakukan dengan menggunakan metode MDL (Minimum
Description Length Criterion).

6. Sistem antarmuka yang digunakan adalah antarmuka berbasis komputer
dengan software LabVIEW 2018 sebagai perangkat lunak virtual instrument
yang interaktif dan NI ELVIS Il sebagai perangkat keras untuk akusisi data

sistem

1.4  Tujuan dan Manfaat

Tugas akhir ini memiliki beberapa tujuan untuk dicapai. Adapun beberapa tujuan

tersebut antara lain sebagai berikut:

1) Dapat menghasilkan model matematis dari plant motor DC berdasarkan data
yang direkam dengan menggunakan struktur model ARX, ARMAX, dan OE.

2) Model respon plant motor DC dapat di validasi dengan menghitung nilai fitness
respon model identifikasi terhadap signal output plant motor DC.

3) Nilai estimasi parameter pemodelan plant motor DC dapat digunakan dalam
proses identifikasi sistem untuk menghasilkan model matematis.

4) Dapat membuat rancang bangun sistem identifikasi metode parametrik pada
plant motor DC berbasis NI ELVIS 11 sebagai media pembelajaran.

Mengacu pada tujuan di atas, maka manfaat dari tugas akhir ini adalah menjadi alat
bantu pembelajaran.

1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut.

BAB | PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan
masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori
untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian
penelitian terdahulu dengan kajian yang sama.

BAB Il METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-langkah

penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem.



BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil pengujian pada beberapa
domain dan pengujian sistem kaitan dengan tuntutan yang harus dipenuhi

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan yang diperoleh dari pengerjaan tugas akhir
yang telah dilakukan dan saran untuk pengembangan dari TA untuk peneliti

selanjutnya.



