
BAB IV

PENUTUP

4.1 Kesimpulan

Bentuk kontrol optimal u ∈ Rm yang memenuhi sistem

ẋ = Ax +Bu + Eω

y = Cx +Du + Fω

dan meminimumkan fungsi objektif

J [u] =

∫ ∞
0

(ε2eTQe + u̇TRu̇)dt

dimana ε > 0, Q ∈ Rn×n adalah matriks simetris, sedemikian sehingga :

1. Matriks (A+BKx) adalah matriks Hurwitz,

2. Keadaan x(t) dan output y(t) adalah nonnegatif, yaitu x(t) ∈ Rn
+ dan

y(t) ∈ Rr
+, untuk setiap t ≥ 0

3. e = (y(t)− yref (t))→ 0 bila t→∞.

adalah sebagai berikut

u∗ = Kε

 x∗

η

 ,
dimana

Kε = [Kx(ε) Kη(ε)] = [εK̄x(ε) − εKr(ε)].
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4.2 Saran

Pada penelitian ini hanya dibahas tentang masalah kontrol optimal kuadratik

untuk sistem Linear Time Invariant (LTI) positif stabil asimtotik. Untuk pemba-

hasan lebih lanjut, pembaca dapat mengkaji masalah kontrol optimal kuadratik

untuk sistem yang lain, seperti sistem LTI positif tak-stabil.


