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Sistem Kendali + Praktikum
MODUL 07
UMPAN-BALIK PEUBAH-KEADAAN
(State-Variable Feedhack)

(Semester Awal 2020-2021




Umpan-Balik Peubah Keadaan

» Sumber pembelajaran: https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/
Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2017/

» (Catatan Kuliah Lengkap 2016-2017; hitps://web.unhas.ac.id/rhiza/
arsip/kuliah/Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-Sistem-
Kendali-2016-2017.pdf (dibuka on-line saja, tidak perlu diunduh)
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https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-2017/
https://web.unhas.ac.id/rhiza/arsip/kuliah/Sistem-Kendali/Catatan-Kuliah-Sistem-Kendali-2016-2017.pdf

“PENGENDALIAN" = Mengatur GAIN (BATI) K

Kendalian yang sepenuhnya
terikendall dan sepenuhnya
teramat! dapat dikendalikan

‘ dengan umpan-balik
open-loop plant m Keadaan. , ,
| | Dengan mengatur gain-matrix
B oy (O K
“ i - Kendalian yang tidak stabil
dapat cii-stzlail-kan
Km btsa dtthgletkan




“Dominant Poles™ dan “Pole Placement™
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- Karakterislik suatu kendalian atau
sistem kendali yang dimodelkan
dengan Model Ruang Keadaan
ditentukan oleh nuzu-rulzy sugen
iz A, terutama nilai-nilai eigen
yang “elsiczr” dengan sumbu khayal
dalam bidang kompleks, yang
disebut “deminant poles .

- Dengan mengatur gain-matrix K,
nilai-nilai eigen matrix A dapat
alempatian di mana saja dalam
bidang kompleks agar karakteristik
sistem kendali bisa sesuai dengan

Menempatkan ~uzo-niz sogen

malry A pada suatu tempat pada

bidang kompleks disebut “pele
placerment”




CONTOH
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- Ada perintah “>>>place”

dalam MATLAE, bisa

matrix A dengan mengatur
gain-matrix K

- Sebagai contoh diperlihatkan

bagaimana mengendalikan
kendalian “double
integrator’ yang tidak stabil
keadaan.
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nilai-eigen matrix A sistem kendali dapat ditempatkan di mana
saja pada bidang kompleks
- Karakteristik sistem kendali dapat ditentukan dengan mengatur
gain-matrix K




TUGAS MANDIRI (tidak dikumpul)

» Coba tentukan gain-matrix K dari
kendalian double-integrator yang
dibahas dalam CONTOH sehingga nilai-

nilai eigen matrix A merupakan

sepasang nilai-eigen kembar!
» Kerjakan lagi soal di atas dengan
menggunakan perintan MATLAB
>>>place
» Pelajari: http://www.unhas.ac.id/rhiza/
arsip/arsip-macamz2/eigenvalues.doc
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SEILESAD KUILIALA DARUING
Selanjutnya me-LUJAING untuk:
» Persiapan MIDTEST
* PRAKTIKUM INDIVIDU (MANDIRI)
¢ PRAKTIKUM KELOMPOK (Model Sistem MOTOR SERVO DC)

' UJIAN FINAL
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