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BAB 1 

Pendahuluan:  Mengapa belajar Teknik Kendali? 

 

 

Latar  Belakang 

Teknik kendali atau yang disebut Control Engineering adalah 

suatu ilmu yang mempelajari bagaimana kita mengendalikan suatu 

objek atau sistem secara otomatis dimana input yang kita inginkan 

sesuai dengan output dengan waktu secepatnya. Teknik kendali 

merupakan ilmu yang dapat dikolaborasikan dengan berbagai bidang 

ilmu yang lain seperti elektronika, telekomunikasi, listrik, idustri, 

ekonomi dan lain sebagainya.  

Perkembangan ilmu teknik kendali sekarang ini sudah 

menyangkut banyak bidang. Bukan hanya bidang engineering saja tapi 

juga bidang sosial ekonomi. Baik itu dunia pendidikan maupun dunia 

industri saat ini menggunakan sitem kontrol otomatis untuk 

meningkatkan kualitas dan kwantitas produksi. Di samping itu juga 

akan sangat mengunungkan bagi dunia industri karena menghemat 

tenaga dan waktu produksi.  

Oleh sebab itu sangatlah penting untuk mempelajari bidang 

studi teknik kendali karena sangat dibutuhkan oleh dunia industri di 

segala bidang. Dengan demikian sistem pembelajaran yang baik 

mengenai teknik kendali sangatlah diperlukan. Hal ini untuk dapat 

mendukung materi pelajaran kuliah baik itu teori maupun praktek 

dengan baik. Buku ini digunakan khususnya untuk materi teori kendali 

secara teori. Tapi walaupun lebih ke arah teori, buku ini diselaraskan 

dengan matakuliah praktek teknik kontrol. Bahkan dibahas tentang 

kasus- kasus yang terjadi didunia industri yang sebenarnya. Oleh sebab 
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itu buku teori teknik kendali ini sangat cocok untuk dipelajari oleh 

mahasiswa terapan sebagai buku pegangan dan dapat dijadikan 

referensi praktikum maupun keperluan dunia industri. 

 

Tujuan dan Manfaat 

Buku ajar ini disusun sebagai panduan makuliah teori teknik 

kendali yang memberikan tambahan pengetahuan dan keterampilan 

dalam  merancang suatu sistem kendali otomatis dalam bidang 

manapun khususnya, juga sebagai bahan informasi pengetahuan bagi 

dunia industri. Salain itu buku  ajar  ini  digunakan sebagai pengantar 

mahasiswa untuk memahami lebih dalam tentang konsep otomnasi 

industri dihubungkan dengan teori dasar teknik kendali konvensional 

dan modern. Pada pembahasan lain  buku  ajar  ini  menyajikan 

pembahasan yang nyata dengan membuat mahasiswa berlatih 

menganalisa, merancang, membuat dan mengevaluasi kendali 

otomatis berbasis berdasarkan kurikulum dan RPS jenjang pendidikan 

diploma dan sarjana terapan. 

Manfaat buku ini adalah memberikan teori dasar bagi 

mahasiswa terapan dalam mempelajari teknik konvensional dan 

modern. Dengan demikian mahasiswa dapat menerapkan teori yang 

diperoleh dari buku ini bersama dengan praktikum teknik kendali 

ataupun diimplementasikan langsung ke dunia industri.   

 

Ruang  Lingkup 

Ruang lingkup materi buku ajar   ini   bukan   hanya  sebatas 

pada bidang teknik listrik saja, tetapi sudah menjangkau dunia industri 

yang memang pada dasarnya menggunakan sistem kendali mekanik 

maupun elektrik. Jadi bahasan materi pada buku ajar ini sudah 



Pendahuluan 

3 
 

merupakan pengembangan untuk dunia industri sekarang ini, jadi 

mengkuiti perkembangan jaman dengan menggunakan teknik kendali 

modern dikombinasikan dengan beberapa algoritma modern. Sebagai 

contoh kasus pada buku ini diberikan beberapa kasus industri seperti 

robotik, pemangkit listrik panas bumi, mekatronik maupun sistem 

kendali konvensional pada laboratorium. 

 

Petunjuk  Penggunaan  Buku 

Gunakan buku ini secara bersamaan dengan modul praktikum 

teknik kendali supaya apa yang dipelajari dari buku ini tidak akan 

dilupa melainkan menjadi pengalaman dalam penerapan di 

laboratorium. Juga isi buku ini dapat dibandingkan dengan materi 

buku lain dan e-book Ataupun materi yang diambil dari video baik itu 

youtube maupun sumber tutorial lainnya. Baca terlebih dahulu 

pendahuluan, latarbelakang, tujuan, ruang lingkup, manfaat, petunjuk 

penggunaan buku ini untuk mendapatkan gambaran tentang isi buku 

ini.  Kemudian pengantar teknik kendali untuk mengetahui sejarah dan 

filosofi dari matakuliah ini. Setiap bab dilengkapi dengan latihan soal. 

Oleh sebab itu kerjakan semua latihan soal pada masing- masing bab 

yang penyelesaiannya akan diberikan pada awal kuliah materi 

berrikutnya. Bandingkan pula isi buku ini dengan modul praktikum 

untuk membuktikan keserasian antara teori dan praktek. 
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