BABI
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seiring dengan perkembangan zaman dan teknologi, dewasa ini membutuhkan
peranan matematika sebagai dasar dari perkembangan ilmu pengetahuan dan
teknologi. Salah satu bagian dari matematika adalah teori kendali, yang salah satunya
membahas LQR (Linear Quadratic Regulator). Dalam LQR masalah dasarnya adalah
menentukan fungsi kendali dengan persamaan differensial dinamiknya berbentuk
linier dan fungsi tujuan berbentuk kuadratik Selanjutnya untuk lebih jelas tentang
teori LQR bisa dilihat dalam jurnal penelitian yang berkaitan dengan masalah LQR
dengan persamaan output umpan balik, salah satunya dari penelitian yang dilakukan
oleh D.Q. Mayne dkk (2005) yang berjudul Robust output feedback model predictive
control of constrained linear system yang membahas masalah liniear kuadratik
dengan ouput umpan balik, namun tanpa penambahan disturbance.

Sementara itu masalah liniear kuadratik dengan disturbance pernah dilakukan
penelitian oleh Thingshu Hu dkk (1999) yaitu dengan judul An analysis and design
method for linear systems subject to actuator saturation and disturbance. Diberikan
persamaan diferensial dan di cari kendali optimalnya. Namun, pada penelitian ini
sistem tidak diketahui persamaan oufput-nya. Penelitian selanjutnya pernah dilakukan
M. Nizam Kamarudin dkk (2012) yaitu meneliti tentang observer-based output
feedback control with linear quadratic performance. Penelitian ini mencari kendali
optimal pada masalah linier kuadratik dengan penambahan sebuah fungsi lipszchitz
dan disturbance pada waktu tak hingga dimana fungsi lipschistz-nya merupakan
persamaan nonlinier.

Dari uraian diatas, dapat disimpulkan bahwa pada penelitian D.Q. Mayne dkk
(2005) membahas masalah linier kuadratik yang tidak terdapat penambahan

disturbance, sementara Thingshu Hu dkk (1999) telah membahas tentang masalah



linier kuadratik dengan penambahan disturbance, namun pada sistem tidak terdapat
output, sedangkan M. Nizam Kamarudin dkk (2012) membahas masalah linier
kuadratik dengan output umpan balik dan penambahan fungsi lipschistz serta
disturbance, namun pada waktu tak hingga. Berdasarkan uraian tersebut maka penulis
tertarik untuk meneliti tentang sistem pengendalian linier kuadratik dengan ouput
umpan balik. Oleh Karena itu penulis mengajukan tugas akhir ini dengan judul

“Model LOR waktu berhingga dengan output dan penambahan disturbance”.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan uraian latar belakang diatas maka dapat diberikan rumusan
masalah yaitu “Bagaimanakah kendali yang optimal pada LQR waktu berhingga

dengan diketahui persamaan output dan penambahan disturbance?”.

1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan rumusan masalah diatas maka dalam penulisan proposal tugas
akhir ini diambil beberapa batasan sebagai berikut:
1.  Persamaan diferensial dan fungsi tujuan untuk waktu berhingga.
) Persoalan yang dibahas berupa sistem dengan lingkar tertutup.
3. Persamaan output yang diberikan berbentuk persamaan linier.
4

Fungsi kendali yang dicari untuk dua kendali.

1.4 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan dari penelitian pada tugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1. Menentukan fungsi kendali untuk persoalan LQR dua kendali pada waktu
berhingga.

2. Menganalisa kestabilan persamaan dinamik dua kendali dengan penambahan

disturbance pada waktu berhingga.
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1.5 Manfaat Penelitian

Manfaat dari penelitian ini adalah:

1. Sebagai wawasan untuk menambah pengetahuan tentang sistem kendali.

2. Memberikan kontribusi bagi pembaca untuk membantu mempelajari dan

memperdalam masalah kestabilan sistem kendali LQR dua kendali pada waktu

berhingga.

3. Sebagai literature penunjang khususnya bagi mahasiswa yang menempuh mata

kuliah teori kendali.

1.6 Sistematika Penelitian

Agar penulisan tugas akhir ini lebih terarah dan mudah dipahami maka

digunakan sistematika penulisan yang terdiri dari lima bab. Masing—masing bab

dibagi kedalam beberapa subbab dengan rumusan sebagai berikut:

BAB I

BAB 11

BAB III

PENDAHULUAN
Pendahuluan meliputi: latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah,

tujuan penelitian, manfaat penelitian dan sistematika penulisan.

LANDASAN TEORI

Bab ini membahas tentang teori—teori yang mendukung bagian
pembahasan yang terdiri dari bentuk kuadratik, kestabilan, kendali
optimal waktu kontinu dan juga LOR waktu berhingga dengan output dan

penambahan disturbance.

METODOLOGI PENELITIAN
Bab ini berisi tentang metode yang dilakukan dalam penelitian, yaitu
analisa kestabilan sistem dan kendali optimal LQR dengan output dan

penambahan disturbance
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BABIV PEMBAHASAN

Bab ini membahas analisa dan sistem pengendalian.

BABYV  PENUTUP

Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran sebagai hasil akhir

penelitian.
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