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ABSTRAK

Suastu sistem bnwer £(0) = Ax(6)+ Buls) dikatakan terkontrol jika rank dar
matriks keterkontrolan sistem tersebul adalah » Tujuan wama dar skrips ini
adalah untuk menentukan jarak terdekat antara soaru sistem terkontrol dengan
sistem tak terkontrol yang dinotasikan dengan g4, 7)) Nilai-nilai singular dari
matriks keterkontrelan diguraksn untuk mencapar tujuan tersebur. Hasil-hasil
memperlihatkan bahwa jika jarak vang diperoleh kecil, make sistem terkontrol
{4, B) cukup dekat dengan sistem yang tak terkontrol.

Kata kunci @ Sistem terkontrol, matnks keterkontrolan, jarak {4, 58)

1



BAR

PENDAHULUAMN

1.1 Latar Belakang

Peitimbangkan suatu sistem kontrol linter berikut -

28 = Axi{ty + Huin (1.1.1)
dengan 4= |M™" B W7 xe WY dan we W™ Sistem ini sering ditulis schagai
pasangan matriks (A4, 4)

Pasangan matriks (4, #) dikatakan terkontrol jika ada input we W7
sedemikian sehingga kezdaan akhir x(s ) dapat dicapatl dan keadaan awal i)
dalam waktu £ [4].

Jika pasangan mateiks (4,5 terkontrel, maka sistem {(1.1.1) dikatakan
terkontrol. Tentu saja, dalam bal sebaliknya sistem (1. 1.1) dikatakan lak
terkontrol.

Salah satu kriteria vt untuk menentukan apakah soatu sistem kontrol [inier
terkontrol atao tidak teckontrol adalah dengan menggunakan rank dan matnk
keterkontrolan beriku

C(A,By={B AB - A"'B)
lika rank (A 8Y=n maka sistem (1 1.1} terkontrol, dan schaliknyva jika rank
("(4. B) <= n maka sistem {1.1.1) tak terkontrol.
Sebagar ilustrasi, perhatikan contoh sistem benkut im dengan matnk-

matrik keadaan schazai beriku
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A=|=1 1 0 dan B=0
4

Sistem (1.1.1} dengan matnk keadaan A dan B seperts di atas adalah terkontrol,
karena

rank ({4, B)=73
Tetapi jika terhadap matnk 4 dan 8 diben gangguan (perturbasi) sebesar Ad dan

AR sebagal berikut |

00 0 :
Ad={0 0 0 dan AB=| 0
000 1

) -
maka sisten
=4+ A4 Jx+{ B+ AR Ju
tidak lagm terkontrol, karena
rank C{A+A4 B+AR) <3
Sehingge perianvean yang muncul adalah apakah bisa ditentukan jarak antara
sugty sistem terkontrol dengan sistem ek terkontrol7
Misalkan £ adzlah suatu Fimpunan, yang didefinisikan sebagai beribout :
§={(E.F)| Ee ™ Fest™}
dan

£ =l A BNAB)eg dan (A B) terkontrol)
Karakteristik umum dan £° adalah untuk setiap (4, B)e £° terdapal suatu
lingkungan 7 dari (4, 8) sedemikian sehingga untuk setiap (A B )eF maka

{"fhﬂl}f b

[ ]



BAB IV

KESIMPULAN

Berdasarkan pembahasan, dapat disimpulkan bahwa jarak terdekal antara

sistem (4, /) dengan sistem vang tak terkontral adalal

(emE
(A, B) < min) | 14+ 202 7, |
| o

. ) |

lel
dika jarak vang diperoleh kecil, maks sistem terkontrol (A, 8 relatif dekat
dengan sistem vany tak terkontrol Sebaliknya, Jika jarak vang diperoleh besar

maka sistem terkontrol (A 8) relatif jash dari sistem vang tak terkontral.
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