BAB YV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Berdasarkan pembahasan yang dilakukan pada Bab IV maka dapat di
peroleh beberapa kesimpulan berikut :
a.  Solusi dari fungsi kendali pertama matriks diperoleh:
u, = —R7BTF Cx.
b.  Solusi dari fungsi kendali kedua matriks diperoleh :
u, = —R;'BIF,Cx.
Dari dua kendali tersebut disubstitusikan kepersamaan awal sehingga
diperoleh sebagai berikut:
x(t) = (A—BR{'BTF,C — BR;*BIF,C)x(t) + Ed(¢).
Sehingga persamaan diatas akan mencapai kestabilan untuk t — 2 jika solusinya
menuju nol.
Sedangkan untuk kasus skalar di peroleh sebagai berikut:
a. Fungsi kendali pertama skalar diperoleh solusi:
.Uy = —17 by ficx.
b.  Fungsi kendali kedua skalar diperoleh solusi:
u, = —1; 1h,frcx.
Dari dua kendali tersebut disubstitusikan ke persamaan awal sehingga
diperoleh sebagai berikut:
x(t) = (@ — s1fic — s2f20)x(t) +ed(t).
Sehingga persamaan di atas akan mencapai kestabilan untuk ¢t — 2 jika solusinya

menuju nol.

5.2 Saran

Tugas akhir ini memaparkan tentang persamaan diferensial dinamik dengan
output feedback dan penambahan disturbance untuk kasus matriks dan skalar,
maka saran yang ingin disampaikan adalah penelitian dapat dikembangkan

dengan N kendali untuk kasus waktu berhingga pada fungsi diferensial kendali.



Demikian saran yang disampaikan penulis, semoga pembaca dapat
mengembangkan lebih lanjut tentang persamaan diferensial sistem dinamik dua

kendali untuk kasus lainnya dalam waktu tak berhingga.



