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DAFTAR ISTILAH

ANFIS (Adaptive Neuro Fuzzy Inference System) adalah Sistem inferensi logika
fuzzy yang di implementasikan pada suatu jaringan adaptif.

Antecedent adalah Parameter premis.

Artificial intelligence adalah Metode berbasis kecerdasan buatan.
Backpropagation adalah Metode pelatihan perambatan-balik.
Closed Loop adalah Sistem kalang tertutup.

Consequent adalah Parameter konsekuensi.

Crisp adalah Masukan dan keluaran yang tegas.

Data base adalah Basis data.

Epoch adalah Pengulangan iterasi.

Error adalah Hasil kesalahan pada pelatihan data.

Firing Strenght adalah Kuat penyulutan.

Gaussmf adalah Fungsi keanggotaan jenis gaussian.

Gbellmf adalah Fungsi keanggotaan jenis bel.

Generalized Bell Function adalah Fungsi bel umum.
Gradient Descent adalah Penurunan gradien.

GUI adalah Graphical User Inetrface.

Hybrid adalah Metode pelatihan hibrid.

Membership Function adalah Fungsi keanggotaan.

Open Loop adalah Sitem kalang terbuka.

Ordiner adalah Himpunan biasa.

Overshoot adalah Lonjakan pada tanggapan respon.
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PID adalah pengendali Proportional, Integral dan Derivative.
Plant adalah Alat yang dikendalikan.

Reasoning Fuzzy adalah Penalaran Fuzzy.

Rule Base adalah Basis aturan/Dasar aturan.

Steady State adalah Kondisi tunak pada tanggapan respon.
Step Function adalah Fungsi undak.

Time Rise adalah Waktu bangkit pada tanggapan respon.

Trial and Error adalah Metode penalaan PID dengan cara mencoba-coba nilai dari
tiap-tiap parameter.

Weighted average adalah Perataan terbobot.
Weighted sum adalah Jumlahan terbobot.
Ziegler-Nichols adalah Metode penalaan PID dengan cara menentukan nilai-nilai

parameter Kp, Ki, Kd yang ditentukan oleh kurva keluaran dari sistem
kalang terbuka.

XXIV



DAFTAR LAMPIRAN

Lampiran 1. Graphical User Interface (GUI) Pelatihan ANFIS Untuk
Pengendalian Sistem Tinggi Permukaan Cairan .................... I-1
Gambar LI.1. Pelatihan (a) dan hasil pelatihan (b)
pengendalian sistem tinggi permukaan cairan dengan data
pelatihan PID Ziegler Nichols 50, fungsi gbellmf berjumlah
5, dan 250 epoch dengan metode perambatan balik (error =
0,00345) ..ot I-1
Gambar LI.2. Pelatihan (a) dan hasil pelatihan (b)
pengendalian sistem tinggi permukaan cairan dengan data
pelatihan PID Ziegler Nichols data pelatihan 50, fungsi
gbellmf berjumlah 5, dan 500 epoch dengan metode
perambatan balik (error =0,0034424) ........c.ccccocevvvevieireennenn. 1-2
Gambar LI.3. Pelatihan (a) dan hasil pelatihan (b)
pengendalian sistem tinggi permukaan cairan dengan data
pelatihan PID triall and error data pelatihan 50, fungsi
gbellmf berjumlah 5, dan 250 epoch dengan metode hibrid
(error = 0,0044334)......ccciiiiiiiiieie s -3
Gambar LI.4. Pelatihan (a) dan hasil pelatihan (b)
pengendalian sistem tinggi permukaan cairan dengan data
pelatihan PID triall and error 50, fungsi gbellmf berjumlah

5, dan 500 epoch dengan metode hibrid (error = 0,0044249) 1-4

XXV



Lampiran Il. Tampilan  Hasil ~ Pengamatan  Sistem  Temperatur
menggunakan Pengendalian ANFIS ... -1
Penalaan PID metode trial and error, jenis fungsi
keanggotaan gbellmf, metode hibrid ...........ccoceiiiiiiiiennnnns -1
Penalaan PID metode trial and error, jenis fungsi
keanggotaan gbellmf, metode perambatan-balik.................... -3
Penalaan PID metode trial and error, jenis fungsi
keanggotaan gaussmf, metode hibrid ...........c.cccooveiiiiiennns -5
Penalaan PID metode trial and error, jenis fungsi
keanggotaan gaussmf, metode perambatan balik ................... -7
Penalaan PID metode Ziegler-Nichols, jenis fungsi
keanggotaan gbellmf, metode hibrid ...........ccccooevvviiiiiviinnns 11-9
Penalaan PID metode Ziegler-Nichols, jenis fungsi
keanggotaan gbellmf, metode perambatan balik ................... 1-11
Penalaan PID metode Ziegler-Nichols, jenis fungsi
keanggotaan gaussmf, metode hibrid ............ccoocovvvviiiiiinnnns 11-13
Penalaan PID metode Ziegler-Nichols, jenis fungsi

keanggotaan gaussmf, metode perambatan balik .................. 11-15

Lampiran I1l. Contoh Command GUI (Grapichal User Interface) Matlab.. 111-1

XXVi



