BAB I

PENDAHULUAN

Dalam sistem pengehdalian, salah

vang penting adalah menehtukan kestabil

siztem yvang stabil, memungkinkan sistem

amati dan dikendalikan. Pada prinsipnya
pengernidaliasn adalah ménétapkan atau men
an d;n masukan suatu ﬁis?em.
Masukan (input) merdéékan _rangsangah
kesebuzh sistgm pengendaﬁian darilsumbe
menghasilkan ﬁanggapan‘ﬁertentu dari si
vang dihasilﬁan'merupak%n kelunaran (out
Dalam membuat anélisa suatu‘ si
biasanya masalah—masaiah dalam sisten
tuk model vang 1ebih-mﬁdah dianalisa.
vang sering ﬁigunakan_aialah persamaan
diagram blok. Persamaanédefferensial va

nyal bentuk

satu permasalahan

annya. Sebab, =suatu
tersebut dapat di-
maksud dari éistem
definisikan keluar-

vang diterapkan

f energi luar, agar
étem itu. Tanggapan
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éut) nya.
étem pengendalian,
fisik dibawa keben-

Pernyataan model

defferensial dan.
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Jika persamaan defferehéial vang disaji
tuk linier, maka sistem yang digambarka

- linier. Jiks model persamasn differensi
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kan mempunyai ben -
n merupakan sisten

alnya tidak 1linier




maka sistem yang dlmaksud merupakan sistem nonlinier.

Untuk 51stem linier, penentuan kestabllap sistem tersebut
dapat diuji dengan menggunakan kriteria Routh, Horwi£z dan
pecahan kontinyu. Tetapiéuntuk sistem nonlinier kriteria-
kriteris tersebut tidak éapat dipakai?

Secara umun penentu%n kestabilan sistem baik liﬁiEr
maupun nonlinier diguﬁakan suatu metode yang disebut dé—
ngan mefode langsung Lya?uno?. Lyapunov mengemukakan dua

netode, yang dikenal dengan metode pertama dan metode

kedua. Metode pertama tiaak dipakail pada anali=za kestabil-

an sistem Lerutama pads 51stem nonllnleﬁ, sebab harus.me -
nentukan aawab eksak darl 51stem bersangkutan.

MPfode kedua atau dlsebut dengan metode 1angsung Lyapunov
merupakan metode yang épallng umum untuk menentukan

kestabilan sistenm baik'linier maupun nonlinier.

Penentuan kestabllan dengan metode !Langsung ini dite*

rapkan pada suatu 51btem vang telah dlbuat model dalam ben_‘

tuk persamaan dlfferpn51al llnler maupun nonlinier yang di

ubah kebentuk persamaan;dlfferen51al vektor ‘order pertama,
. . | | :
dalam bentuk x = f(x,u,t). Pada tulisan ini akan dibahas
oL k '
mengenai kestabilan sistem dengan m?nggunakan metode .

Langsqng Lyapunov dan;ifustrasi penerapgnnya pada sistem
liniér MaupRn nonlinier5

Adapun sistematika tullsan ini tirdiri dari empat
bab, yang secars Slngkat dapat d}JelaskEn sebaga1 berlkut

Bab satu merupakan pendqhuluan, vang disusul oleh bab dua

yvang membahas tentang téori dasar. Kemudian Bab tiga me -




nguraikan materi penunjéng dan Bab empat merupakan isi

dari tulisan .ini yang menguraikan tentang' pengertian

kestabilan, metode langéung lyapunov, analisa kestabilan

'
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gsistem linier dan sistem! nonlinier dengan metode @ lsngsung

Lvapunov dan Bab lima pehutup berisi ke%impulan.






