KEPEKAAN (SENSITIVITY)

Baik buruknya kepekaan suatu sistem, tergantung dari besar kecil perubahan/
penyimpangan fungsi alih sistem tersebut, apabila parameter-parameternya mengalami
perubahan harga. Jadi kepekaan sistem didefinisikan sebagai ukuran bebeberapa penyimpangan-
fungsi sistem tersebut, jika parameter parameternya berubah harganya dari harga semula. Secara
matematis kepekaan sistem didefinisikan sebagai ber-ikut.

C.1. Sistem Loop Terbuka
Artinya bila G berubah 10 % (misal-nya), naka T juga akan-berubah 10 %.

Dalam hai ini kepekaan sistem bergantung pada parameter G. Perubahan G sangat
mempengaruhi fungsi alih. Jadi kepekaannya kurang. baik Kepekaan sistem loop terbuka akan
menjadi lebih baik bila sistem diberi feedback.

C.2. Sistem Loop Tertutup

Misal kita lihat untuk sistem unity feedback (H=1)

Dari uraian di atas terlihat bahwa pada sistem loop tertutup, kepekaan bergantung pada besarnya

G, bila G sebagai parameter dari fungsi alih.

Karena S; :1%(; maka bila G itu lebih besar dari satu (G » 1) , maka akan didapat kepekaan yang

baik, sebab S% ~ 0 , artinya perubaharr G tidak mempengaruhi fungsi alih sistem tersebut.



D. Kestabilan (stability)

Sebenarnya ada bermacam-macam definisi atau batasan dari arti kestabilan, menurut keadaan
dan tujuan analisisnya masing-masing. Tetapi disini akan digunakan definisi secara umum dan

banyak dipakai.

Deff : sebuah sistem linier dikatakan stabil, bila output (response) terhadap setiap bounded input

(input yang harga maksimumaya terbatas) adalah suatu bounded output.

Jadi kalau rw fungsi bounded input, maka

C«wy = fungsi bounded output.

Contoh;

F(t)=A Sin ot, merpakan fungsi bounded karena untuk setiap saat harga magnitudenya berhingga
yakni < A.

F(t)=p(t)—fungsi unit step juga merupakan fungsi bounded, dimana setiap saat magnitudenya <
1.

Berdasarkan definisi kestabilan di atas akan dicari hubungan antara kestabilan dan akar-akar
persamaan karakteristik dari sistem.

sebuah sistem pengaturan dengan fungsi alih

persamaan.karakteristiknya adalah : 1 + GH = 0, kalau ditulis sebagai perkalian dari akar-

akarnya adalah sbb

l + GH = (s-—s’} (s -sz) ..... (s -sn), dimana s,

S . S, es2e.:5 = akar-akarnya.
2 3 n



Dengan diberi input fungsi unit step [R = %]

maka response (output) dari sistem adalah :

€ = ' ’
s (s - sﬁ} (s - sz) ....... (s - sh)

bila diuraikan- (dengan teorema Heakside ), bentuknya menjadi :

Kalau output c(s) ingin dinyatakan dalam fungsi waktu, maka perlu ditranformasi-Laplace

Inverse-kan

-1
€ -£ [ €. ] , didapat

sit szt snt:
= r - .0.“-“+
€. W + k ?e + k’e + knﬂe

Harga r(; adalah terbatas (karena fungsi unit step), maka yang menentukan- agar c) juga terbatas
(bounded) adalah komponen
K,e1't + Kzes2t + --- + K, ,e°nt
Dari perhitungan selanjutnya dapat disimpulkan bahwa C(t) akan terbatas bila akar-akar
persamaan karakteristik Si, Sy, Ss........ Sn berharga negative komponen realnya (terletak
disebelah kiri dari sumbu imajiner dalam bidang kompleks). Ingat bahwa s = ai + jbi (ai =
komponenreal, bi = komponen imajiner)
Akar-akar persamaan karakteristik:
s = ai * jbi - kompleks
s = ai = nyata (real)

Letak akar-akar di bidang kompleks



ai<o ar>o

-a +a

'y

* Real

Kalau akar-akar persamaan :kaza-kteristak mempunyat bentuk secara umum sbb :

Bila hal ini digambarkan ke dalam bidang s (bidang kompleks), akan terlihat bahwa
untuk .
ai > 0 akan terletak di sebelah kanan. Sumbu imajiner

ai < 0 akan terletak di sebelah-kiri sumbu imajiner

Menurut analisis jika : ai > 0 akan menghasilkan c(t) yang tidak terbatas (karena harga

K, .1 e®nt akan tak terbatas untuk t— ~), jadi system stabil (menurut definisi sebelumnya).
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