APENDIKS A


APENDIKS A

Linierisasi Model Nonlinier SISTEM PENGATUR SUHU RUANG

Untuk model matematika nonlinier dari sistem ini akan dilinierisasi dengan cara Describing Function.  Dalam analisis Describing Function,  dianggap bahwa hanya komponen harmonik dasar saja dari keluaran yang berarti. Anggapan semacam ini sering dipenuhi karena harmonik yang lebih tinggi pada keluaran elemen nonlinier seringkali memiliki amplitudo yang lebih kecil daripada komponen harmonik dasar.  Di samping itu,  sebagian besar sistem kontrol bersifat seperti filter frekuensi rendah sehingga komponen harmonik yang lebih tinggi sangat diredam dibandingkan dengan komponen harmonik dasarnya.
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Gambar A.1.   Bentuk Gelombang Masukan-Keluaran Dari Ketidaklinieran Switch
(Sumber:  “Teknik Kontrol Automatik Jilid 2”,  Katsuhiko Ogata)
Dari Gambar A.1 di atas nilai ωt1 dapat dihitung dengan persamaan berikut :

M sin ωt1 = V
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( A.1 )

Sehingga diperoleh  persamaan berikut ini :
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( A.2 )
Describing Function menggunakan transformasi Fourier dalam perhitungannya, namun hanya mengambil sebatas harmonik pertama dimana terdapat komponen A1 dan B1. Berdasarkan buku “Teknik Kontrol Automatik Jilid 2” dapat diturunkan rumus dari A1 dan B1 sehingga diperoleh persamaan  berikut:
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( A.3 )
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( A.4 )
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( A.5 )
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( A.6 )
[image: image28.wmf]
Oleh karena itu,  diperoleh Describing Function berikut:
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 ( A.7 )
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dengan nilai φ ditentukan sebagai berikut :
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( A.8 )

Dengan memperoleh N diatas, maka dapat ditentukan nilai dari ketidaklinieran histeresis dari sistem ini sehingga Gambar A.3 akan menjadi:
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Gambar A.3   Bagan Kotak Model Linier Sistem Pengatur Suhu Ruang

Dari bagan kotak diatas, diperoleh persamaan model matematik linier sistem pengatur suhu ruang :
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(A.9)

Persamaan (A.9) di atas dapat dinyatakan dalam bentuk describing function.
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(A.10)
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(A.11 )
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(A.12 )
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