KARAKTERISTIK STEADY STATE
(Steady State Characteristic)

Karakteristik steady state akan menentukan ketelitian (accuracy) dari sistem. Yang
sangat penting dalam karakteristik steady state adalah prsoalan adanya steady state error, yaitu
bahwa output sebenarnya dari sistem tidak sesuai dengan output yang diinginkan. persoalan
lain adalah sampai dimana besarnya kesalahan tersebut. Kedua hal tersebut di atas terutama

ditentukan oleh tipe sistem dan macam input.

b.1. Tipe Sistem

Tipe sistem dapat dilihat dari bentuk persamaan fungsi alih loop terbukanya (open loop
transfer function / GH). Pada unity feedback sistem (H=1) maka fungsi alih loop terbuka

menjadi G(s) yang umum dapat dituliskan dalam bentuk

Dimana pangkat dari s menentukan tipe dari system. Contoh:

b.2. Macam Input
Ada 3 macam
1. Fungsi unit step 9position system)
2. Fungsi ramp (velocity system)

3. Fungsi Parabolik (acceleration system)

Macam-macam input serta tipe sistem tadi akan digunakan untuk menghitung besarnya steady
state error. Untuk lebih mudahnya kita pakai teorema harga akhir (final value theorm) dalam

perhitungan.



Untuk unit feedback sistem
Akan didapatkan steady state error

Terlihat di sini, bahwa steady state error tersebut merupakan fungsi tipe sistem (G) dan macam

inpur (R).

b.3. Koefisien Statik Error

Sebelum menghitung besarnya steady state error e, kita perhatikan dahulu definisi-definisi
dari koefisien statis error untuk tiap-tiap jenis input dan untuk berbagai tipe sistem
1. Position system
K, = lim .

2. Velocity system

K, = Lims G

-0
3. Acceleration system
K, = lim s? G,
s—0
Untuk berbagai type system (disini hanya akan dilihat untuk tipe nol, tipe satu dan tipe dua)
1. Tipe nol
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2. Tipe satu

3. Tipe dua

Jadi dari hasil perhitungan, ternyata besarnya koefisien2 tersebut adalah:

Tipe nol : K _ =k

p o ; Kv = 0 ; Ka = 0
Tipe satu : Kp =2 ; K v - kV ;s K a = 0
Tipe dua : K_ = ¢?2 ; K = 7 ; K

D 7 v ’ a = k



b.4. Steady State Error

Setelah kita mengetahui besarnya koefesienkoefesien static error, maka sekarang kita akan
menghitung besarnya steady state error untuk masing-masing tipe sistem serta berbagai macam
input. Kembali kepada unity feedback system :

1.Sistem Tipe nol

Dari hasil di atas terlihat bahwa pada tipe nol, sistem tidak boleh diberi input fungsi ramp

maupun fungsi parabolic karena kesalahan (error) yang akan terjadi sangat besar

2. Sistem Tipe Satu

a. Input fungsi unit step

b. Input fungsi ramp

Jadi pada sistem tipe satu, sistem tidak boleh diberi input fungsi parabolik, karena akan

menghasilkan error yang sangat besar

3. Sistem Tipe Dua

a. Input fungsi unit

b. Input fungsi ramp

c. Input fungsi parabolik

Jadi pada sistem tipe dua, semua jenis input dapat dipakai, karena tidak akan terjadi kesalahan

yang besar.



Jadi dari 3 macam- input dan 3 tipe sistem dapat dibuat daftar besarnya steady state error shb :
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