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 ABSTRAK 
 

 

 

 Semakin berkembangnya peralatan teknik maka dibutuhkan sebuah 

pengendali. Model-model ini semakin rumit, sehingga sulit untuk menggunakan 

pengontrol konvensional untuk memproses model-model tersebut. Pengendali 

fuzzy dapat digunakan untuk mengatasi hal tersebut, terutama untuk sistem dengan 

model matematika yang sulit diperoleh. Namun pada kenyataannya dalam kendali 

fuzzy logic, bagian yang tersulit adalah menentukan aturan-aturan dan metode 

yang dapat diterapkan guna memandu perancangan sistem logika fuzzy pada setiap 

tipe sistem dari sebuah model plant.  

Hal-hal yang harus dilakukan pada perancangan pengendali fuzzy adalah 

menentukan metoda penalaran yang akan digunakan ( Mamdani / Sugeno ), 

kemudian menentukan variabel input dan output pengendali, menentukan 

himpunan fuzzy dan fungsi keanggotaan tiap variabel, kemudian dilanjutkan 

dengan penentuan aturan fuzzy. Pengendali fuzzy yang telah dirancang, 

direalisasikan dengan menggunakan model yang dibangun dengan simulink. 

 Data pengamatan akan ditampilkan dalam bentuk tabel dan plot respon. 

Hasil percobaan menunjukkan bahwa pengendali fuzzy mampu menghasilkan 

respon dengan  persen lewatan maksimum ( overshoot ) yang sangat kecil ( • 0 ) 

dan waktu puncak antara 103.9-192.5 detik;  pengendali fuzzy dengan metoda 

penalaran sugeno secara umum menghasilkan respon yang lebih baik 

dibandingkan metoda penalaran mamdani, baik diterapkan pada plant tipe 0, tipe 

1, maupun tipe 2; perubahan parameter input dan output, perubahan jumlah dan 

bentuk fungsi keanggotaan, perubahan jumlah aturan, dan perubahan jenis input 

mempengaruhi waktu respon. 
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ABSTRACT 
 

 

 

Progressively expanding equipments of technique hence required a 

controller. This models progressively more complicated, so that difficult to use 

conventional controller to process the models. Fuzzy controller can be used as the 

solution, especially for the system with mathematics model which is difficult to be 

obtained. But practically in conducting logic fuzzy, part of difficult is to 

determine method and order able to be applied to utilize to guide fuzzy logic 

system scheme in each system type from a plant model. 

Things which must be done at fuzzy controller scheme is to determine brain 

method to be used ( Mamdani / Sugeno ), then we determine input variable and 

controller output, determining fuzzy gathering and membership function every 

variable, then we continued with determination of fuzzy order. Fuzzy controller 

which have been designed, to be realized by using woke up model with simulink. 

Experiment result will be shown in graphic and tables. Experiment result indicate 

that fuzzy controller can yield respond with maximum gratuity ( overshoot ) 

which very small ( • 0 ) and time culminate between 103.9-192.5 second; fuzzy 

controller with brain method of sugeno in general yield better respond which 

compared to brain method of mamdani, goodness applied by at type plant 0, type 

1, and also type 2; friction of input and output parameter, change sum and form of 

membership function, change sum of order, and change input type influence 

respon time. 
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