37304122
SISTEM KENDALI OPTIMAL
MODUL 1 Pengenalan
Metode OPTIMISASI

(versi kuliab DARLING =
semi-DARing semi-Lurll16)
Semescer Akbir 2020-2021

OPTIMAL
CONTREP
SYSTEMS

7

Discrete

f!)!

AL A RUYALNL: ONTAN LN

AIM

CO N T RO I. = , = To provide an understanding of
Tos e the principles of optimization
SYSTEMS techniques in the static and

dynamic contexts.

Uncertain
System

-

Adaptive -
Optimizati

Optimal Control of Systems OPTIMAL |
CONTROL

Gaven 2 system: == [(zan). 7 ER EQC®R: M=

SYSTEMS

Electrical Engineering

OFI—'I»\\“\E (().\.TRF'l SYSTEMS No nlinear
and Optimal [T Tas. OPTIMAL
«. Control o= CS(\)(?TTE%l
-\ 5Systems

-

Control Enginesring Series

OPTIMAL C
SINGULARLY PERTURBED
LINEAR SYS =
AND APPLICATIONS

HGHACCURALY TECHNGLES

Cost Functon
“+
Corstrants

Zoran Gaje
MyoToog Lm

fetee~xe
C-‘k-thc. n




MATERI PERKULIAHAN

o Baglan {: Wcveale OPTIIISAS] (Pekan 1 s/d 8 oleh RH2)

o Baglan &: Sisvevn Kemalzll P TIAAL (Pekan 9 s/d 16 oleh EJA)

English

Bahasa
Indonesia

ISTILAH-ISTILAH: OPTIMUM

OPTIMUM

“to optimize” = OPTIMAL

OPTIMAL

meng-o 2 inun-kan
meng-o vz -kan

OPTIMIZATION

OPTIMISASI

OPTIMALISASI

OPTIMASI




Bagian 1 METODE OPTIMISAS

OPTIMISASI =

o me-minimal-kan, me-minimum-kan, me-minimisasi BIAYA/
KERUGIAN/PENALTI === Fungsi Biaya (COST FUNCTION)

ATAU

o me-maksimal-kan, me-maksimum-kan, me-maksimisasi
KINERJA/KEUNTUNGAN === Index Kinerja
(PERFORMANCE INDEX) atau Fungsi Tujuan (OBJECTIVE

FUNCTION)

OPTIMISASI = minimize atau maximize J(x),

dengan J(x): COST FUNCTION,

PERFORMANCE INDEX atau

OBJECTIVE FUNCTION
Masalah OPTIMISASI ada yang 1T=RINENIVALLA (constrained optimization)
dan ada yang TAK TERJENDALA (unconstrained optimization)




CONTOR OPTIMISASI dengan KENDALA

Suatu SISTEM KENDALI dikatakan dirancang
dengan tepat (correctly designed) jika wpzyz (effort)
U yang semakin besar menghasilkan galat (error) E
yang semakin kecil, dan sebaliknya. Misalnya k adalah

parameter kendali yang akan di-OPTIMAL-kan, maka
masalah OPTIMISASI bisa dirumuskan sebagai:
me-minimisasl J(k), dengan COST FUNGTI?N
atau Fungsl Blaya J(k) =
dan Kendalak >0




CONTOH OPTIMISASI tanpa KENDALA

Suatu himpunan data hasil Peubah k F““Q;'ks'aya
pengamatan menghasilkan 5 (lima) L
titik sebagaimana terlihat pada
tabel di samping ini.

Dalam hal ini optimisasi
dirumuskan sebagai me-minimisasi
J(k) dengan peubah k.

Dari data di Tabel saja dengan
mudah bisa langsung dilinat bahwa
J(k) = 3 minimum pada k = 2.

Tapi jika J(k) dianggap fungsi
kontinyu maka persoalannya
menjadi tidak lagi sederhana




FUNGSI BIAYA berupa FUNGSI KONTINYU

Peubah k

Fungsi Biaya i* Misalnya J(k) adalah fungsi
L kuadratik:

10 Jk) =alk + bk + ¢

6 * Dengan memilin 3 titik

-~ g pengamatan yang
9 mempunyai J(k) terendah,

7 maka nilai @, ® dan ¢ dapat

ditentukan dengan tepat.
o Setelah itu J(k) minimum
dapat diketahui dengan
dJ(k)/dk = O

12



U134\ Bnilai a, b dan ¢

Fungsi | Fungsi Biaya jnilai @, b dan ¢ dapat
Biaya J(k) J(a,b,e) ditentukan dengan mencar
a+bic SOLUSI Persamaan Linier:

a+ b+c=60
dai@d+o da+2b+c=3

fa+3b+¢ Cea+3d+ec=7

nilai @, b dan ¢ adalah SOLUSI Persamaan Linier:
a+ b+c=6 11 1]]a 5
da+2b+¢c=3 4 2 1||b|=]|3
9a+3b+¢c=7 9 3 1lle 7

nilai @, B dan ¢ adalah SOLUS&!I Persamaan Linier di atas, yaitu:
2=238 min Jio) = 3,5 k- 13,8 k + 16 diperoleh Jmin = 2,9821 uniuk k = 1,929

::;:u ...1api titik2 pengamatan k = 0 dan k = 4 tidak digunakan




TUGAS 1 (UNCONSTRAINED OPTIMIZATION)

Peubah k FU“QSi Biaya Tentukan nilai k yang meﬁghasﬂkan

J(k)

10

Bandingkan:
mana yang
menghasilkan
yang lebih kecil?
atau

Jmin dari 5 (lima) titik data di Tabel

sebelah dengan menggunakan Fungs!
Blaya J(k) yang berbeda:

CARA 1
JK) = ak*+ b+ ok + dk + @
yang tepat melalui ke-5 titik data.

CARA 2

Jk) = ak®+ bk + ¢

yang paling dekat dengan ke-5 titik
data.
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