
BAB V 

PENUTUP 

 
5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pembahasan yang dilakukan pada Bab IV maka dapat di 

peroleh kesimpulan bahwa berdasarkan persamaan diferensial sistem dinamik, 

diperoleh persamaan yaitu : �� = � − � + �� 
dengan kendali meminimalkan fungsi objektif 	 = 12� 
ℎ�� − ���� +��� − ����� 	����  

Dengan menggunakan fungsi tujuan kuadratik pada persamaan Hamilton 

maka di peroleh bentuk	� adalah konstan � = ���. Selanjutnya, di dapatkan 

Persamaan Riccati sebagai berikut : 

 �� = −� �� !"#$%&' !"#(%) + *+ − ℎ − � �� !"#$%&' !"#(%) , 

Persamaan Aljabar Riccati tersebut memiliki solusi	�	maka di peroleh 

kendali optimal yaitu		� = *-+ , dan dianasila kestabilan sistem dinamik dengan 

mensubstitusikan kendali		� = *-+ 		kepersamaan sistem dinamik maka di peroleh : 

               							�� = ./0	"�1!"#23&�1!"#43& ±67"�1!"#23&�1!"#43& 8!$9:� + �� !"#$%&' !"#(%) ;<=�	 − �  

Solusi dari persamaan sistem dinamik pada Persamaan (4.44) adalah 

jika	� → ∞ maka �	menuju 0, dapat di lihat pada contoh dimana persamaan tingkat 

persediaan yang  stabil  � mencapai kestabilan karena � → ∞ maka � menuju 0. 

 

5.2     Saran 

Tugas akhir ini memaparkan tentang masalah persediaan barang yang 

mengalami penurunan untuk waktu tak berhingga dan menyelesaikan dengan 

menggunakan teknik kendali optimal maka saran-saran yang ingin disampaikan 



V-2  adalah penelitian dapat dikembangkan dengan dua kendali atau menambahkan 

kendali pada sistem dinamik. 

Demikian saran-saran yang disampaikan penulis, semoga pembaca dapat 

mengembangkan lebih lanjut tentang kendali optimal pada masalah persediaan 

barang yang  mengalami penurunan untuk waktu takberhingga. 


