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ABSTRAK

Diberikan sistem kontrol linier berikut ini
%(t) = Ax(t) + Bu(t), x(0) = x,

dengan A € My, ., dan B € M, ., Sistem ini stabil jika dan hanya jika semua
nilai eigen matriks A mempunyai bagian riil negatif. Dalam hal sebaliknya sistem
adalah tak stabil. Dalam beberapa situasi sistem yang tak stabil masih dapat
distabilkan. Skripsi ini membicarakan bagaimana cara menstabilkan sistem yang
tak stabil. Hasil menunjukkan bahwa syarat perlu dan cukup agar sistem tersehut
dapat distabilkan adalah rank (A — i, B) = n untuk setiap re(d) = 0. dengan A

adalah nilai eigen matriks A.

Kata kunci : sistem kontral linder, menstabilkan, matriks feedback,
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BABI1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
Pertimbangkan sistem kontrol linier berikut ini:
%(t) = Ax(t) + Bu(t), x(0) = x, (1.1.1)

dengan A € My, » . B € My, 5 . dan My, . 1, adalah himpunan matriks-matriks riil

berukuran n % m.

Jika u(t) dan x, diberikan, maka solusi x(t) persamaan diferensial linier

{1.1.1) dapat ditulis sebagai berikut

t
w(ty =g lxu +J. E"“‘“Bu(.sjds].
a

Dalam teori sistem kontrol, sistem yang seperti (1.1.1) sering disebut
sebagai model sistem kontrol linier. Dalam hal ini x € BR™ menyatakan variabel
keadaan, u € ™ menyatakan variabel input (Kontrol), dan ¢ menyatakan wakiu.
Untuk selanjutnya, sistem (1.1.1) dapat ditulis sebagai (A, B). Sistem (1.1.1)
dikatakan invarian terhadap waktu jika matriks-matriks A dan B adalah matriks-

matriks konstan vang tidak bergantung pada waktu.

Salah satu isu wama dalam teori sistem kontrol linier adalah masalah

keterkontrolan dari sistem (1.1.1). Sistem {1.1.1} dikatakan terkontrol jika ada

suatu pengontrol u(t) € R™ dan suatu waktu & >0 yang dapat membawa




keadaan x, kepada keadaan yang diinginkan x(tf) = Xy, dan secara matematis

dapal ditulis
tr
Ry =0 [xu +f eMtr=slgu(s)ds|.
L1

Pernyataan ini menjelaskan bahwa dalam teori kontrol, vektor u(t) adalah sesuatu

vang tidak diberikan, dan mesti dicari.

Isu utama lainnya adalah menentukan apakah sistem (1.1.1) stabil atau
tidak. Secara umum, kestabilan sistem (1.1.1) dapat dimaknai sebagai solusi x(t)
dari sistem (1.1.1) vang pada mulanya cukup dekat dari suatu titik tertentu. maka
x(t) akan lebih dekat lagi dari titik tersebut dengan berlalunya waktu. Salah satu
kriteria yang paling populer digunakan untuk menentukan apakah sistem (1.1.1)
stabil atau tidak adalah kriteria nilai eigen matriks A. Dalam literatur [4] dan [5]
dinyatakan bahwa sistem (1.1.1) stabil jika dan hanya jika semua nilai cigen
matriks 4 mempunyai bagian riil negatif. Sebaliknya jika ada nilai eigen matriks

A yang memiliki bagian riil non negatif, maka sistem tak stabil,

Pada beberapa situasi, kadang-kadang ada juga sistem vang tak stabil,
tetapi sistem tersebut dapat distabilkan. Sebagai contoh, pertimbangkan sistem

{(1.1.1) dengan matriks

( dan B = ( ). (1.1.2)

r

3
Nilai eigen matriks A adalah = +—



BAB IV

KESIMPULAN

Syarat perlu dan cukup agar suatu sistem kontrol linier
x(t) = Ax(t) + Bu(t), x(0) = x, (4.1.1)

dengan A € My . B E My, . X € R™. dan u € B™, dapat distabilkan jika dan
hanya jika rank (A — Al B) = n untuk semua re(A) = 0, dengan A adalah nilai

cigen matriks 4. Selain itu, jika sistem (4.1.1) terkontrol, maka mestilah dapat

distabilkan.
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