Daftar Isi

T cooriomtnsaibamsisianivaithivionmamibeesielimes I

.1 s R RS R R L R SRS U U TS 1
Memulai dan Mengakhiri Matlab ...........cccceeueerneeee. o LRSI R 2
1 Menampilkan Jendela pada Ide Matlab..........cccocoeeueeeverrrerreersennee. 2
T I £ s TRl Sl L s 3
BERRLAD EXDO ......coconnvsasssiorses R iR R b R ARSI DA BRI IR B 4

Membatalkan Proses KOmMputasi.......eeeeesssesesssessssssssens 4
o AR R T R TS e S LT L e A £ 4
o MERAd RO RIS T S AL o SR et 4

~ Array, Vektor, dan Matriks .........ooooeoersrsses et 10
S 13
"FungSI e L il 15
St‘ring L R LB D R S S LR S 16
9peras1—0pera51 R T R TS 17
fuenggunakan I PRI e 23

e
...
''''



Bab 2

MIOUCT MATBMMNEES .icococieioervisasssasisssssssiasssssanssssssasossssnsonag MMM 2D
2.1 G T AR AR o, 29
25 DA RN 31
2:3 TROUOI IO FREEEL MBI ..o ccoiiimaiausbsissismsssmtessitposhies PR 34

2:3.1 - Fungsi-Alihr aari-Sistem Kontrot ...l il bl L, 34
- 2.3.2 Representasi MATLAB dari Fungsi Alih.......cc....ccu....... 35
2.3.3 Matriks Fungsi Alih untuk Sistem Variabel-Jamak..37
2.3.4 Fungsi Alih dari Sistem Waktu-Diskret........ccceuvunence. 39
24  Representasi Model Matematis Lain........c....cienunnnncnseensnenensacnss 40
2.4.1 Pemodelan Ruang Keadaan ...........ccunen. 40
v AR g T R i 44
2.5  Pemodelan Interkoneksi Diagram BloK.........cccccoceenurerernsrnrnnnnnn 45
A WO Rl SRR B B RS RNRY 46
PR T RGeS T Sl 47
A R T R R e 48
2.5.4 Hubungan yang Lebih Kompleks.......couueuessecesennees 49
2.6 Konversi Antara Objek-Objek Model yang Berbeda............... 54
R TR I I issouasrssssavoassesnsineninasnsnspssnssnsnst 54
2.6.2 Konversi ke Model Zero-Pole-Gain.......ccccveevvnrererennnes 56
S DR DEARIEREE BURIRIRMIIEL ..o cosuosenstrioassonassessonssssansosssnsasansnes 58

2.6.4 Konversi Antara Model Waktu-Kontinu dan
DTN, e et consossstnnsmsosnasossaseosaossasasio 71
2.7 P SRR TR SEBEBTIL .coceoesescrororsssansanssesssssnsassasaspabssssnsasnasas 74
2.7.1 Identifikasi Sistem Waktu-Diskret.........ccceeerrrrrrrennnee, 79
L R ARSI . A SR s 83
2.7.3 Pembangkitan Sinyal Identifikasi.........ccoceerereenenenrnnnennee 84
2.7.4 ldentifikasi Sistem Variabel-JamaKk .......ccevvvrrcerernnnen, 88

-

Dasar Sistem Kontrol dengan MATLAB

Watak-Watak Sistem Kontrol Linier........n. 98
3.1.1 o - Analisis SabIMERS il i s b iiieilisdiiccsclsodesissssessosssess 98
3.1.2 Analisis Kontrolabilitas dan Observabilitas............. 106
3.1.3 Dekomposisi Kalman dari Sistem Linier.................. 114
3.1.4 Momen Waktu dan Parameter-Parameter

TP R INEPR ET VIR IR ON ML TG ORI SEa VT T YD SR 120
3.1.5 Ukuran Norm dari Sinyal dan Sistem ........ccceuuunenee. 124
Analisis Domain Waktu dari Sistem Linier ... 127
3.2.1 Solusi Analitis dari Tanggapan Waktu Kontinu...... 127
3.2.2 Solusi Analitis untuk Tanggapan Waktu-Diskret... 133
Simulasi Numeris dari Sistem Linier ..., 134
3.3.1 Tanggapan Step dari Sistem Linier.......cuum. 134
3.3.2 Tanggapan Impuls dari Sistem Linier.........ccccouune... 144
3.3.3 Tanggapan Waktu terhadap Sembarang Masukan ... 145
R ST SISOBIN LATMOT ...cooominempsscrersmssptsssenspsensespassossssions 147
Analisis Domain Frekuensi dari Sistem Linier ........ccce..... 159
3.5.1 Grafik Domain Frekuensi dengan MATLAB............ 155
3.5.2 Analisis Stabilitas Menggunakan Metode Domain

S e e TR OB TS 161
3.5.3 Margin Gain dan Fase dari Sistem........ccccconeininnirenanss 163
3.5.4 Variasi-Variasi pada Grafik Nyquist.......ccccoouveununnee. .166
Pengantar Teknik Reduksi Model.............mmmmmmmnsssssssens 169
Aproksi’bfnasi Pade dan Aproksimasi Routh........ccoceerveeneeee. 170
Pendekatan Pad e terhadap Suku Tunda.......cccccovvuvunrurennnneee. 176
Teknik Reduksi Suboptimal untuk Sistem dengan Tunda .. 180
Reduksi Model Ruang Keadaan.........ccmnmnnnnssnsssssonenss 188

mr VIl




Bab 4
Simulink: Sistem TaK-Linier.......coccrinisseseesenes Pl il 201
4.1 FORGRREAE- SIMUIINN... 000 Suate it AN st e N 201
4.1.1 Blok-Blok Simulink yang Paling Sering
" T Digmakanl il # B ILEY, AR SN AL 202
4.1.2° 'Pemoatian SRR ...l it bbesssssch R 206
- 4.1.3 Algoritme Simulasi dan Parameter Kontrol............ 209
4.2  Pemodelan Sistem Tak-Linier dengan Contoh....................... 211
4.3  Pemodelan Elemen TaK-LiNier .......conenesesssesseessene. 225
4.3.1 Pemodelan Ketidaklinieran Piecewise Linier......... 225
4.3.2 Siklus Limit dari Sistem Tak-Linier ..........ocooooveunn..... 231
Bab 5
RORITOIET BerDASES RO e ceecsscssonisossssns 235
5.1  Perancangan Kompensator Lead-Lag Bertingkat................ 236
5.1.1 Pengenalan Sintesis Lead-Lag..............oeevessreevnns, 236
5.1.2 Sintesis Lead-Lag dengan Margin Fase.............. 248
52  Kontrol OPCIIREE KBRS LURIET ..o seneccsansesnsmessessnomiomsossasnas 57
- 5.2.1 Strategi Kontrol Optimal Kuadratis Optimal........... 257
5.2.2 Permasalahan Regulator Kuadratis Linier............... 259
5.2.3 Kontrol Kuadratis Linier untuk Sistem Waktu-
T N R R o S SR 266
5.2.4 Pemilihan Matriks Pembobot ..........coccoeeevereeeeserseeessens. 268
B AR N S 274
5.2.6 Umpan-Balik Keadaan dan Kontrol Berbasis
T R R B A P S 279
523  Perancangan PEROMDAEAE POle... i rmsmsiomssmsssssomsmnse 284
G b S T G s i 285
B32 Aporil B i 286
5.3.3 Algoritme Penempatan Pole Robust Numeris........ 287

VIII | Dasar Sistem Kontrol :ieng;n MATLAB

5.3.4 Perancangan Observer Menggunakan Teknik
- Penempatan Pole.......ninmmsnnnnnnnsnnsnsmmsssssassasns 291
535 Perancangan Kontroler Berbasis Observer
Menggunakan Teknik Penempatan Pole ........ccvsiivsirnnee, 292

D i iosniniionibumbnioinabibunsatcladsbiti il 301
| 7= 117 | R 302
B ARBLPID o bbbttt S Ll 302
6.1.2 Kontrol PID dengan Derivatif pada Kalang

I e I L L. i P bbbt 307
%»62 Formula Ziegler-Nichols.......nn, 309
6.2.1 Formula Ziegler-Nichols Empiris ... 309
6.2.2 Aksi Derivatif pada Jalur Umpan-Balik.................... 317
6.2.3 Metode-Metode Pencocokan Model FOPDT ............ 321
6.2.4 Formula Ziegler-Nichols Termodifikasi..........ccccee.c... 328
{63 Formula Tuning Kontroler PID Lain.......iiiiinnnnnn, 332
6.3.1 Algoritme Tuning Chien-Hrones-Reswick................ 333
H’ 6.3.2 Algoritme Tuning Cohen-Coon.......ininnnnes 338
ﬁ633 Metode Tuning Ziegler-Nichols Termutakhir ........ccccooueuuue.. 341
534 Formula Tuning Wang-Juang-Chan ... 346
3635 Perancangan Kontroler PID Optimum ........ccvininnicnnnnnene. 347
S 357

T NE—
DaftarIsi | IX




	Scan_20220729
	Scan_20220729 (2)
	Scan_20220729 (3)

