
 
 

BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

 Berdasarkan pembahasan yang dilakukan pada Bab IV maka dapat di 

peroleh kesimpulan. Berdasarkan  persamaan diferensial sistem dinamik untuk 

kasus persediaan tanpa kekurangan barang dengan waktu tak berhingga.  Maka   

diberikan persamaan  diferensial dinamik pada persediaan tanpa kekurangan 

barang yaitu : 

 ̇        ( )   (   ( ))    

dengan fungsi tujuan dari persediaan tanpa kekurangan barang dengan waktu tak 

berhingga : 

                                                       ∫     { ( ( ))   ( ( ))}

 

 

                                

     Berdasarkan persamaan diferensial dinamik dan fungsi tujuan akan 

dibentuk fungsi kendali. Fungsi kendali diperoleh dengan dua cara , cara yang 

pertama diperoleh fungsi kendali dari persamaan kostate dan persamaan stasioner, 

sehingga diperoleh nilai           ∫
  ( ( ))

 
 . Selanjutnya  fungsi kendali  P 

yang diperoleh digunakan untuk menentukan tingkat persediaan yang optimal, 

yang merupakan solusi dari : 

                                         ̇            ∫
  ( ( ))

 
   (   ( )) 

Selanjutnya dengan cara yang kedua fungsi kendali diperoleh mengggunakan 

persamaan aljabar Riccati dengan fungsi kendali tersebut akan digunakan untuk 

menentukan tingkat persediaan yang optimal, yang merupakan solusi dari : 

                           ̇            ∫
  ( ( ))

      (

   (   ( )) 
  

  
  (    ( ))

  
       (   ( )) 

 ( )   (   ( ))
)  ( )

   (   ( ))          
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 Dari dua contoh soal yang diberikan diperoleh fungsi kendali  dari dua cara 

tersebut maka diperoleh tingkat persediaan yang optimal dan tingkat persediaan 

tersebut stabil.  

  

5.2 Saran 

Tugas akhir ini memaparkan tentang model persediaan tanpa kekurangan 

barang untuk waktu tak berhingga dan menyelesaikan dengan menggunakan 

teknik kendali optimal.  Diharapkan model persediaan tanpa kekurangan barang 

untuk waktu tak berhingga dapat dikembangkan dengan dua kendali atau 

menambahkan kendali pada sistem dinamik. Penulis juga meminta saran dan 

kritikan yang membangun dari pembaca demi kesempurnaan tugas akhir ini. 

 

 

 

 

 


