
BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

Penulisan tugas akhir ini membahas penyelesaian kendali suboptimal umpan 

balik model linier kuadratik untuk waktu kontinu berhingga. Dalam penelitian ini 

akan dilakukan tahapan-tahapan sebagai berikut: 

1. Berdasarkan persamaan dinamik kontinu pada persamaan (2.3) dibentuk 

persamaan dinamik kontinu untuk 2 kendali yaitu: 
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Dengan fungsi tujuan dibentuk untuk 2 kendali yaitu: 
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Dan persamaan output yaitu: 

     

2. Dibentuik persamaan Hamilton berdasarkan persamaan dinamik kontinu dan 

fungsi tujuan kontinu pada langkah awal dengan persamaan sebagai berikut: 

          

3. Berdasarkan langkah no 2, dibentuk persamaan Lyapunov. 

4. Selanjutnya solusi persamaan Lyapunov dari langkah no 3, akan dibentuk 

fungsi kendali yang diinginkan. 

5. Berdasarkan fungsi kendali yang diperoleh dari langkah no 4, disubtitusikan 

fungsi kendali tersebut kepersamaan dinamik kontinu pada langkah no 1, 

kemudian akan dianalisa kestabilannya. 

6. Selanjutnya, dihitung jumlah nilai eigen yang tidak stabil, kemudian nilai 

eigen yang tidak stabil tersebut dirubah menjadi stabil dengan membentuk 

fungsi kendali suboptimal sesuai dengan nilai eigen yang diinginkan. 

7. Fungsi kendali suboptimal yang diinginkan diperoleh dengan jalan 

membentuk persamaan Karakteristik sebagai berikut : 

   (   (    ))    

8. Kemudian dibentuk persamaan Karakteristik nilai eigen yang diinginkan. 
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9. Terakhir, dibentuk penyetaraan dari langkah no 7 dan no 8, sehingga 

diperoleh nilai K suboptimal baru yang stabil. 


