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SISTEM KENDALI

NON LINIER

M. Febriansyah,ST.,MT

m.febriansyah@istn.ac.id



SISTEM LINIER

Adalah Sistem yang hubungan antara

masukan dan keluaran sistemnya adalah

linier (berbanding lurus)

Suatu persamaan differensial dinyatakan

linier jika koefisiennya adalah konstan atau

hanya merupakan fungsi dari variabel

bebasnya.



SISTEM NON-LINIER

Adalah Sistem yang hubunganya tidak

sebanding antara masukan dan keluaran suatu

sistem

Beberapa contoh persamaan non-linier :



First konsep kendali paling awal(pemahaman),

yaitu sistem kendali yang linier dan yang tak

berubah oleh waktu (linear time invariant

system).

Why? Karena sistem linier mempunyai peranan

yang kuat dalam mengetahui sifat, kelakuan

dan kinerja dari sistem kendali.

PENDAHULUAN

SISTEM KENDALI NON LINIER



Umumnya, semua sistem kendali bersifat non-

linier, namun dianalisa dengan menggunakan

pendekatan linier dalam penyelesaiannya.

Kenyataannya, semua sistem “fisis” (sistem yang

ada dalam praktek) mempunyai sifat yang non-

linier*.

“SUATU SIFAT DIMANA HUBUNGAN ANTARA MASUKAN DAN KELUARAN

SISTEM ADALAH NON-LINIER”

PENDAHULUAN

SISTEM KENDALI NON LINIER



Apa yang terjadi jika semua sistem dipaksakan

dengan teknik linier(analisa & design)?

1) Menghilangkan sifat-sifat ke non-linieran

yang penting → diabaikan.

2) Mengakibatkan kesulitan dalam designnya.

3) Diperlukan komponen yg berkualitas tinggi.

4) Mahal dari segi biaya design.

Penggunaan komponen yang bersifat non-linier

tersebut sebenarnya dapat lebih memperbaiki

tanggapan atau keluaran sistem.

PENDAHULUAN

SISTEM KENDALI NON LINIER



Matakuliah Dasar Sistem Kontrol, hanya

membahas mengenai SISTEM KONTROL

LINIER, dimana hubungan antara masukan

dan keluaran terhadap suatu sistim ataupun

sub-sistem adalah linier dengan adanya

hubungan yang linier ini, maka berlakulah

HUKUM SUPERPOSISI.

“HUKUM SUPER POSISI INI MERUPAKAN SIFAT

TERPENTING DARI SISTEM LINIER”

PENDAHULUAN

SISTEM KENDALI NON LINIER



Untuk sistim kontrol linier untuk menentukan

kelakuan sistim (terutama kestabilannya) dapat

digunakan salah satu metode di bawah ini :

 Routh

 Root-Locus

 Bode

 Nyquist

 Log-Modulus v.s. Phase (atau Gain-Phase Plots)

PENDAHULUAN

SISTEM KENDALI NON LINIER


