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ABSTRAK

Tugas akhir ini membahas tentang persoalan kendali dengan persamaan linier kuadratik
dengan penambahan disturbance pada waktu berhingga untuk dua kendali. Berdasarkan
persamaan diferensial dinamik dan fungsi tujuan yang diberikan dapat dibentuk
Persamaan Diferensial Riccati. Sehingga dapat dibentuk fungsi kendali untuk dua kendali
pada kasus matriks dan skalar. Selanjutnya untuk memperoleh kestabilan model maka
fungsi kendali pertama dan kedua yang diperoleh disubstitusikan ke persamaan dinamik
yang sudah diberikan penambahan disturbance pada kasus matriks dan skalar. Sistem
akan mencapai kestabilan apabila x(t) = (A—BR7BIF,C — BR;BIF,C)x(¢t) + Ed(t)
pada kasus matriks dan %(t) = (a — sy fic — s,fo¢) x(t) + ed(t) pada kasus skalar
untuk waktu awal (t,) menuju waktu akhir (Tf) solusinya menuju nol .
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