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Pada kenyataannya, perancangan sistem kontrol banyak melibatkan sistem-sistem 

yang tidak linier. Salah satu contoh  sistem yang memiliki ketidaklinieran yang tinggi 

adalah sistem kapal selam. Merancang suatu pengontrol yang tidak linier bukanlah 

pekerjaan yang mudah, karena membutuhkan proses yang berulang-ulang dan 

perhitungan yang rumit. Berdasarkan kenyataan tersebut maka jaringan saraf tiruan 

merupakan solusi yang tepat dalam menyelesaikan proses yang berulang-ulang dan 

perhitungan yang rumit. 

Pada tugas akhir ini dibicarakan tentang penggunaan jaringan saraf tiruan dengan 

algoritma propagasi balik untuk mengontrol kecepatan dan posisi kapal selam. Beberapa 

faktor yang mempengaruhi performa dari jaringan saraf tiruan seperti : nilai laju belajar, 

nilai momentum, jumlah neuron pada lapisan tersembunyi, dan fungsi aktifasi juga 

dibahas dalam tugas akhir ini. 

Percobaan menggunakan jaringan saraf tiruan algoritma belajar propagasi balik 

dengan empat lapisan tersembunyi menunjukkan performa terbaik pengontrolan dicapai 

dengan arsitektur jaringan sebagai berikut : jumlah neuron pada masing-masing lapisan 

tersembunyi  adalah 30,20,10,5 menggunakan fungsi aktifasi tansig pada lapisan 

tersembunyi pertama dan kedua,  dua lapisan tersembunyi yang terakhir menggunakan 

fungsi aktifasi logsig. Dengan  nilai laju belajar dan momentum masing-masing 0,01 dan 

0,001.  

Kata kunci : jaringan saraf tiruan, propagasi balik, kapal selam, identifikasi sistem 
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In reality, most of the systems involved in a control designed are non-linear.  One 

example of a system with highly non-linearity is underwater-vehicle system. Designing a 

nonlinear controller is not an easy task which involves a demanding repetition and 

complex computation. Due to its nature, the artificial neural network is suitable to solve a 

problem having repetition and complex computation.  

In this final project, the employment of artificial neural network with back-

propagation learning algorithm for controlling the speed and position of an underwater 

vehicle is discussed. Several factors which influence the performance of artificial neural 

network with back-propagation algorithm such as: learning rate values, momentum 

values, number of neuron at hidden layer, and activation function are addressed in this 

final project. 

The experimental results with four hidden layer in the back-propagation algorithm 

show that the best control performance is achieved for the following architecture: the 

number of each hidden layer is 30,20,10,5 with tansig activation function at the first and 

the second hidden layer, the last two hidden layer using logsig activation function, with  

learning rate and momentum  are 0.01 and 0.001, respectively.  

 

Keywords: artificial neural network, back-propagation, under-water vehicle, 

identification system. 
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