KARAKTERISTIK DASAR SISTEM KENDALI

Karakteristik dasar sistem KENDALI meliputi persoalan :

1.

Transient response.

2. Steady state response (ketelitian).
3.
4

Kepekaan (sensitivity)
Kestabilan (stability).

Transient response (transient periode), ialah waktu gejala peralihan. Setiap sistem
KENDALI (F. C. S) diharapkan mempunyai perioda transient sekecil mungkin. Artinya
responnya diharapkan secepat mungkin mencapai keadaan yang diinginkan. Akan tetapi
osilasi yang besar dalam menuju keadaan yang diinginkan harus dihindarkan, sebab bisa
meruksa beberapa komponennya.

Steady state response suatu sistem KENDALI berkaitan dengan masalah ketelitian sistam
tersebut. Dalam perioda steady state ini ada dua macam persoalan yang iaerlu
diperhatikan, yakni

a Adanya galat ( steady state error ).

b. Besarnya galat (steady state error) tsh.

Kedua hal tersebut terutama disebabkan oleh macam input dan type sistem.

Kepekaan , merupakan ukuran sampai seberapa besar penyimpangan fungsi alifi (transfer
fonction) sistem tersebut, bila parameter-parameternya berubah harganya dari harga
semula.

Kestabilan suatu sistem KENDALI batasannya bermacam-macam bergantung kepada
analisisnya. Dalam hal ini kestabilan sistem didefinisikan sbb :

Suatu sistem linier dikatakan stabil bila output (response) terhadap setiap bounded input
(input yang harga maksimumnyaterbatas ), adalah suatu bounded output.

Jadi kalau r(t) = fungsi bounded input ,

maka c(t) = fungsi bounded output.

KARAKTERISTIK TRANSIENT



Input reference bagi suatu sistem KENDALI ada 3 macam:

a. Fungsi unit step (position)

b. Fungsi ramp (velocity)

c. Parabolic function (acseleration)

Controlled variable (output) C dapat dinyatakan dengan input reference R dan "forward"

serta "feedback path".
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1 + GH : disebut fungsi alih loop tertertutup (closed loop transfer function) dari sistem.

GH ; Disebut fungsi alih loop terbu terbuka (open loop transfer function)
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Sebagai standard karakteristik transi
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ent suatu sistem KENDALI adalah karakteristik transient

sistem ordo dua dengan inputnya fungsi unit step.

Fungsi unit  step  dinyatakan
dimana harganya:
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Jika r(t) ditransformasikan dengan transformasi laplace:

Persamaan gerak suatu sistem KENDALI (hubungan antara input ry dengan output C(t), dapat

ditulis dalam persamaan diferensial:
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Untuk system orde-2, persamaannya,
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dt dt =
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Persamaan di atas jika ditranformasikan dengan transformasi Laplace dan dalam bentuk

persamaan orde-2 standard diperoleh:
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Jika &= danw=w~/1—§2 , maka
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Bila.digambarkan dalam bidang kompleks akar-akar persamaan tersebut:
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ditranformasi Laplace inverse-kan akan diperoleh c(t)

—4 ~
c(t) = f\« [C(e>] = I Cca) egt ds

Output dalam fungsi waktu [ f(t)] jika digambarkan dengan sebagai parameter,
diperoleh 4 macam keadaan:




underdamped

VoA

overdamped

critical damped
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undamped (osilasi).
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Sistem yang baik adalah yang mempunyai kondisi underdamped, dimana besarnya
adalah : £ 0,7. Keadaan critical damped atau over damped akan terlalu lama mencapai
steady state, sedangkan keadaan undamped akan bersosilasi terus, tidak pernah bisa

mencapai harga steady state.

Untuk mencari overshoot maksimum, C(t) didefferensir sekali kemudian dc/dt

dismakan dengan nol.%zo, terjadi pada waktu:

wv 1 - @2.t=o,n,2n, ....dst.

t = , sehingga

overshoot maksimum besarnya
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t.on"lf 1 - g,
delay time ( 0% - 50% ).
rise time (10% '—9096).

1]

r

tS = setting time = éw

td ’ tr : akan menyataka:\ waktu yang menunjukan
kecepatan response dari sistem.

ts : menyatakan waktu dimana sistem telah

mencapai steadu state.

pada saat kira-kira simpangan + 5% gejala transient dianggap selesai.
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