
~GRAHAILMU 



Buku im menyaJlkan maten anallsis Sistem kendal! lanJutan slstem kendah dengan format 
vektor-matriks . Dengan format vektor-malnks Sislem fisik yang derajat IInggl dapat dltuliskan 
model matematiknya dengan sederhana . 

Untuk. mempennudah pemahaman buku im . formulasi vektor-matnks diuralkan lerlebth dahulu, 
kemudian baru analisis karaktenshk sislem kendali mulal dan jawab tanggapan waktu, 
kecepatan tanggapan,galal waktu lunak dan lerakhir kestabiJan . 

Buku im memual contoh-contoh praktis. agar pembaca menyadari $islem kendali dapat 
dlterapkan pada semua aspek kehtdupan Iota dan sebap ~tem fisik dapat dltullskan roodel 
matematiknya. 

Buku Inj menekankan slslem-Slslem praktis.mengembangkan fungsi transfer (ahh), formulasi 
vektor-matnks untuk vanabel keadaan dari sualu sistem linear tak berubah waktu .Pada bagian 
akhlrdiuralkan Metode Liapunov untuk anahsis Slstem kendall Iineartak berubah waklu . 

Malen Pembahasan mellpull: 
Sab 1 Fonnat Vekto< · Matriks 
Bab 2 . Mencari So!usi Persamaan Keadaan dan OUtput 
Bab 3. Bentuk-bentuk Khusus Persamaan Keadaan 
Sab4 DapatDlkendali dan Dapat Diamali 
Bab 5 , Metoda Liapunov 
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1.1 rermAHULUArt

«Jttntuk menganalisi
bagai cara, antal'l 
Sebagai contoh c 

waktu orde n yang dinyab 

berikut: 

b dny(t) + ....... + bl dy(t) .. 
n dt!' dt 

Untuk suatu input u (t 


dengan cara menyelesaikan I 

transformasi Laplace, persarr 


(bn sn + ........... + blS +bo) = 

(bns + bn-I) Y (n-2) (0) + ........ 
dky

dengan y(k) adalah -k ,k = 
dt 
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