
 

BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

 

 Penulisan tugas akhir ini membahas penyelesaian sistem kendali optimal 

dengan penurunan barang. Dalam penelitian ini akan dilakukan tahapan-tahapan 

sebagai berikut: 

1. Diketahui persamaan diferensial dinamik untuk penurunan barang pada 

Persamaan (2.18)  sebagai berikut: 

𝐼 = 𝑃 𝑡 − 𝐷 𝑡 + 𝑣 𝑡 𝐼 𝑡       𝑡 ∈  𝑡1, 𝑇 . 

dan fungsi tujuan untuk kasus penurunan barang waktu berhingga pada 

Persamaan (2.13) sebagai berikut: 

𝐽 𝑡0 = 𝜙 𝒙 𝑇𝑓 , 𝑇𝑓 +  𝜑

𝑇𝑓

𝑡0

 𝒙(𝑡 , 𝒖 𝑡 , 𝑡)𝑑𝑡. 

2. Dibentuk persamaan Hamilton berdasarkan diferensial dinamik dan fungsi 

tujuan pada langkah no 1 dengan persamaan Hamilton sebagai berikut: 

𝐻 𝒙, 𝒖, 𝑡 = 𝜑 𝒙, 𝒖, 𝑡 + 𝝀𝑇 𝑡 𝑓 𝒙, 𝒖, 𝑡 . 

Selanjutnya, dibentuk persamaan state, costate dan persamaan stationer dari 

persamaan Hamilton dengan persamaan sebagai berikut: 

          Persamaan State             :    𝒙  𝑡  =
𝜕𝐻

𝜕𝝀
= 𝐴𝒙(𝑡) + 𝐵𝒖(𝑡).  

Persamaan Costate       :  −𝝀  𝑡 =
𝜕𝐻

𝜕𝒙
=

𝜕𝒇𝑇

𝜕𝒙
𝝀 𝑡 +

𝜕𝜑  𝒙,𝒖,𝑡 

𝜕𝒙
 𝑡 . 

Persamaan Stasioner       :    0 𝑡  =
𝜕𝐻

𝜕𝒖
=

𝜕𝜑  𝒙,𝒖,𝑡 

𝜕𝒖
 𝑡 +

𝜕𝒇𝑇

𝜕𝒖
𝝀 𝑡 .   

3. Didefinisikan Persamaan (2.20) sebagai berikut: 

𝐷 𝑡 − 𝑃 𝑡 + 𝑣 𝑡 𝐼 𝑡 > 0     𝑡 ∈  𝑡1, 𝑇 . 

4. Kemudian dibentuk fungsi lagrangenya : 

𝐿 = 𝜑 𝑥, 𝑢, 𝑡 +  𝜆 − 𝜇 𝑔. 

5. Selanjutnya berdasarkan langkah no 2, 3 dan 4, diperoleh persamaan 

diferensial untuk kasus persediaan dengan penurunan barang. 

6. Berdasarkan langkah no 5 diperoleh solusi untuk persamaan diferensial 

dilangkah no 5 sebagai fungsi kendali. 
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7. Selanjutya fungsi kendali pada langkah no 6 disubsitusi ke persamaan 

diferensial dinamik dilangkah no 1, selanjutnya dianalisa kestabilan. 

 


