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ABSTRAK

Suatu sistem linler 2{1) = Ax(f) + Bu(r) dikarakan terkontrol jika rank dari
matriks keterkontrolan sistem tersebut adalah ». Tujuan urama dari skripsi ini
adalah untuk menentukan jarak terdekat antara suate sistem terkontrol dengen
sisten tak terkontrol yang dinotasikan dengan (4 &) Nilai-nilai singular dari

matriks keterkontrolan digunakan untuk mencapai tujuan tersebut. Hasil-hasil
memperlihatkan bahwa jika jarsk vang diperoleh kecil, maks sistem terkontrol
{4, B) cukup dekar dengan sistem yang tak terkontrol.

Kata kunci : Sistemn terkontrol, matriks keterkontrolan, jarak w4, 5)



BADR I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
Pertimbangkan suatu sistem kontrol [inier berikur
i) = Ax{thy+ Hul¥) (1.1.13
dengan A< W™", He W™, xe WM" dan we W™ Sistem ini sering ditulis sebagai
pasangan matriks (4, 5)

Pasangan matriks (4, 8} dikatakan terkontrol jika ada input we "
sedermikian schingza keadaan akhir vfy ) dapat dicapai dari keadaan awal x(0)
dalam wakiu # [4].

lika pasangan matriks (4,7} terkontrol, maka sistem (1.1.1) dikatakan
lerkontrol. Tente saja, dalam hal  sebaliknya sistems (1.1 1) dikatakan tak
terkontrnl.

Salah satu kriteria uji untuk menentukan apakah suatu sistem kentrol linier
terkontrol atau tidak terkontrol adalabh dengan mengzunakan rank dad matrik
keterkontrolan berikut

CiAm={8 AR - 4A"'B)
Jika rank €A H)=n maka sistem {1.1.1) terkomrol, dan sebaliknva jika rank
C{A B = i maka sistem (1.1.1) tak terkontrol.
Sebagal itlustrast, perhatikan contoh sistem berikut ini dengan matrik-

matrik keadaan sebagai berikut



sistem (1.1.1) dengan matnk keadaan A dan B seperti di atas adalah terkontrol,
Kareni

rank (A H)=3
Tetapi jika terhadap matrik 4 dan & diberi gangguan (perturbasi) sebesar A4 dan

Af sebagai berikug

‘00 0 r 0
Ad={0 0 0 dan A= 0
0 0 0 \—1

maka sistem
F={ A +Ad Jx+[ B+ AR u

tidak lagi terkontrol, karena
rank C{A+Ad B+ AR)<3

Sehingga pertanyaan yanmg muncul adalah apakab bisa ditentukan jarak antara

suztn sistem terkontrol dengan sistem 1ak terkontral?

Misalkan £ adalah suatu impunan, yang didefinisikan sebagai berikut :

£={EF)| Ect™ Fen)

dan

E° = (A B A BY=& dan (A R) terkontral]
Karaklerssttk umum dart £ adalah untuk setiap {4 F)= £° terdapat suatu
lingkungan  dar (4 B) sedemikian sehingga untuk setiap (4,5, )21 maka

(4,.8,)=&" 3]



BAB IV

KESIMPULAN

Berdasarkan pembabasan, dapat disimpulkan bahwa jarak terdekal antara

sistem (A, F) dengan sistem yvang tak terkontral adalah

Oy N
1l A By < min| | 1+ 1212 L:r
| T A

Wk "-": A

Tika jarak yang diperoleh kecil, maka sistem terkontrol {4, #) relatf dekar
dengan sistem yang tak terkontrol. Sebaliknya, jika jarak vang diperoleh besar

maka sistem terkontrol {4, 4 relatif jauh dari sistem yang tak terkontrol
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