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SUMBER Materi Ajar 
Sumber Lengkap: https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/Dasar-
Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2015/
Catatan_Kuliah_Dasar_Sistem_Kendali_2015.pdf)

• Sedikit2 bisa diunduh dari: https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/
kuliah/Dasar-Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2015/ 

• Mulai dari: https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/Dasar-
Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2015/Kuliah-
DSK-2015-19112015-2.pdf tertanggal 21-Nov-2015 jam 01:00 dan 
selanjutnya……..

Bab IV (Pengantar) KESTABILAN

https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/Dasar-Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2015/Catatan_Kuliah_Dasar_Sistem_Kendali_2015.pdf
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KONSEP KESTABILAN

Teori Kendali KLASIK mem-fokus-kan kajiannya pada KESTABILAN sistem.

Visualisasi KONSEP 
KESTABILAN



Setelah suatu SISTEM KENDALI di-STABIL-kan….

Tujuan UTAMA Pengendalian sistem 
adalah men-STABIL-kan-nya. Setelah 
berhasil di-STABIL-kan, barulah dapat 
dilakukan upaya perbaikan selanjutnya.



Dari suatu SISTEM 
KENDALI yang STABIL, 
dapat dirancang-bangun, 
misalnya: 
• Optimal Control 

Systems atau Sistem 
Kendali OPTIMAL 

• Adaptive Control 
Systems atau Sistem 
Kendali Adaptif 

• Robust Control 
Systems atau Sistem 
Kendali Kokoh 

• Smart/Intelligent 
Control Systems atau 
Sistem Kendali Cerdas

Beberapa CONTOH upaya lanjutan:

TUGAS MANDIRI (tidak dikumpul).  Lacaklah dengan Google Search, kata-kata kunci 
berikut, lalu pelajari dengan seksama: 
• Optimal Control Systems  
• Adaptive Control Systems 
• Robust Control Systems  
• Smart/Intelligent Control Systems 



DEFINISI KESTABILAN
Ada banyak DEFINISI KESTABILAN, tapi …..

Definisi KESTABILAN dikaitkan dengan TANGGAPAN 
DENYUT supaya KESTABILAN suatu sistem dapat 
dilihat dari Model NISBAH-ALIH sistem tersebut.



CONTOH PENERAPAN DEFINISI KESTABILAN (1) 
Sistem ORDER PERTAMA

Suatu Sistem Kendali dikatakan STABIL 
jika (dan hanya jika) TANGGAPAN 
DENYUT-nya menuju NOL.

Suatu Simple Pole  
(sistem order pertama) 
TANGGAPAN DENYUT-
nya menuju NOL, atau 
STABIL, jika a > 0.

Jika a > 0 maka pole-nya berada di 
sebelah kiri sumbu khayal pada bidang 
kompleks => tanggapan denyut-nya 
menuju NOL => sistem order pertama 
STABIL 



CONTOH PENERAPAN DEFINISI KESTABILAN (2)
Sistem ORDER KEDUA Suatu Sistem Kendali dikatakan 

STABIL jika (dan hanya jika) 
TANGGAPAN DENYUT-nya 
menuju NOL.

Jumlah 2 (dua) Simple Pole  
(sistem order pertama) 
TANGGAPAN DENYUT-nya 
menuju NOL, atau STABIL, 
jika a > 0 dan b > 0

Jika ξ > 1 maka sistem order kedua mempunyai 2 (dua) buah pole berupa bilangan 
Real, sehingga dapat diuraikan menjadi perjumlahan 2 (dua )sistem order pertama.Jika 
kedua pole itu semua berada di sebelah kiri sumbu khayal pada bidang kompleks 
=> tanggapan denyut-nya menuju NOL => sistem order kedua tersebut STABIL 



CONTOH PENERAPAN DEFINISI KESTABILAN (3)
Sistem ORDER KEDUA Suatu Sistem Kendali dikatakan 

STABIL jika (dan hanya jika) 
TANGGAPAN DENYUT-nya 
menuju NOL.

Sistem Order Kedua  
dengan 2 (dua) buah pole 
KEMBAR TANGGAPAN 
DENYUT-nya menuju NOL, 
atau STABIL, jika a > 0

Jika ξ = 1 maka sistem order 
kedua mempunyai 2 (dua) buah 
pole KEMBAR berupa bilangan 
Real. Jika kedua pole kembar itu  
berada di sebelah kiri sumbu 
khayal pada bidang kompleks 
=> tanggapan denyut-nya 
menuju NOL => sistem order 
kedua tersebut STABIL 



CONTOH PENERAPAN DEFINISI KESTABILAN (4)
Sistem ORDER KEDUA Suatu Sistem Kendali dikatakan 

STABIL jika (dan hanya jika) 
TANGGAPAN DENYUT-nya 
menuju NOL.

Jika 0 < ξ < 1 maka 
sistem order kedua 
mempunyai sepasang 
pole berupa bilangan 
Kompleks Konyugasi. 
Jika kedua pole 
kompleks itu  berada di 
sebelah kiri sumbu 
khayal pada bidang 
kompleks => 
tanggapan denyut-
nya menuju NOL => 
sistem order kedua 
tersebut STABIL 



KESIMPULAN
Sistem ORDER KEDUA

Suatu Sistem Kendali dikatakan 
STABIL jika (dan hanya jika) 
TANGGAPAN DENYUT-nya 
menuju NOL.

KESIMPULAN UMUM



KESTABILAN KONFIGURASI DASAR
Pole2 dari Nisbah 
Alih Daur 
Tertutup (CLTF) 
GT(s) adalah 
AKAR-AKAR 
PERSAMAAN 
KARAKTERISTIK
-nya



KESTABILAN dan PERSAMAAN KARAKTERISTIK (1)
Pole2 dari 
Nisbah Alih 
Daur Tertutup 
(CLTF) GT(s) 
adalah AKAR-
AKAR 
PERSAMAAN 
KARAKTERIS
TIK-nya



KESTABILAN dan PERSAMAAN KARAKTERISTIK (2)
Pole2 dari 
Nisbah Alih 
Daur Tertutup 
(CLTF) GT(s) 
adalah AKAR-
AKAR 
PERSAMAAN 
KARAKTERIS
TIK-nya



TUGAS MANDIRI (tidak dikumpul).  Lacaklah 
dengan Google Search, kata kunci berikut, lalu 
pelajari dengan seksama: 
• Routh Criteria for Control System Stability

KRITERIA ROUTH
Pole2 dari 
Nisbah Alih 
Daur Tertutup 
(CLTF) GT(s) 
adalah AKAR-
AKAR 
PERSAMAAN 
KARAKTERIS
TIK-nya



CONTOH PENERAPAN KRITERIA ROUTH



• MODUL 0: PENGANTAR KULIAH 
• MODUL 1: Pengenalan SISTEM KENDALI  
• MODUL 2: Alat-alat Matematik 

• Sub-MODUL 2A: Bagan Kotak dan Aljabar-nya 
• Sub-MODUL 2B: Nisbah-Alih dan Transformasi Laplace 

• MODUL 3: Istilah-istilah Khusus 
• Sub-Modul 3A: KONFIGURASI DASAR 
• Sub-Modul 3B: Isyarat-isyarat TEST 
• Sub-Modul 3C: ORDER, Pole dan Zero 

• MODUL 4: (PENGANTAR) Kestabilan Sistem Kendali

MODUL PEMBELAJARAN (SELESAI)

UJIAN FINALMIDTEST



SELAMAT BELAJAR 
Semoga SUKSES meraih PRESTASI!


