Bab VII Sistem Dengan Umpan Balik Dan Kestabilan

Pertemuan 11 dan 12
SISTEM DENGAN UMPAN BALIK

DAN KESTABILAN 

1. Sistem Gelung Terbuka (Open Loop System) dapat digambarkan sebagai berikut :
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    (Masukan)
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Sementara sistem dengan umpan balik (feed back system) dapat digambarkan sebagai berikut :

     Pemroses

       sinyal


I

         E = I - O




    O


Input
         E = Error
   Output

                               (simpangan)





Umpan Balik

Umpan balik digunakan sebagai sinyal yang mempengaruhi pengendalian sistem. Umpan balik merupakan ciri khusus dari sistem yang mempunyai sasaran pengendalian.

Pemroses sinyal = komparator / pembanding.

Error dipakai sebagai sinyal penggerak pengendalian (control action).
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Error = Input – Output ( O = K (I-O) ( O = 
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Contoh-1 : Sistem Pengatur Tinggi Air
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          ketinggian air

Dalam contoh ini diagram kotak disertai dengan tanda panah tetapi dengan besaran yang berbeda karena semua itu hanyalah aliran informasi.

Contoh-2 : Sistem Manusia (Pengemudi) dan Mesin (Mobil)


Vacuan 

      Verror




                                Vmobil
     Angka











   (km/jam)

Dalam banyak hal umpan balik memperbaiki performansi akibat dari gangguan. Pengemudi mempersepsi keadaan jalan, angin, situasi lalu lintas dan sebagainya, lalu dalam perannya sebagai pengendali ia mengamati kecepatan, mengukur error, dan mengoreksi posisi.

Contoh-3 : Sistem Pengatur Temperatur Tubuh

kelembaban relatif

angin

perubahan temperatur

penggunaan anggota badan
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     37oC



              Penguapan

 




        Kontrol aliran darah
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    Menggigil
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2. Pengendalian Sistem Terhadap Gangguan dari Luar

Sistem Tanpa Umpan Balik (Sebelum ditambah umpan balik) adalah rawan terhadap gangguan.

        Ugangguan

        Xinput







                    Youtput
Y = (2X + U)10 = 20X + 10U tidak dikehendaki terlalu besar

Sistem dengan Umpan Balik, untuk menekan pengaruh (gangguan) dari luar yang tidak diinginkan.

        A(X-BY)

         Ugangguan

X










      Y

     Sistem semula




 I = (X - BY)

           BY

                               
elemen umpan balik, sensor, dsb

Y = 20A(X – BY) + 10U = 
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(A = penguat depan, ajust terhadap e)

Bila diinginkan pengaruh gangguan ditekan menjadi 
[image: image3.wmf]40

1

 kalinya, maka :

1 + 20 AB = 40 dan 
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 berarti A = 40 dan 1 + 20A = 40

jadi B = 
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alhasil : Y = 
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3. Kompensasi otomatis untuk menanggulangi kelemahan di dalam sistem itu sendiri (internal).

Sistem tanpa Umpan Balik Rawan terhadap Kelemahan Internal


Xinput




       Youtput
Y = 10X, bila G turun 10% sehingga G = 9 maka Y = 9X,

berarti output akan turun pula 10%.

Sistem dengan Umpan Balik punya Kontrol Kepekaan

                          Penguat


               X
 






            Y
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Misalnya penguatan turun 10% sehingga Y tinggal 900
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 berarti output tidak terpengaruh

Agar Y = 9X maka besarnya G bisa dihitung sebagai berikut :
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berarti G harus turun dari 1000 menjadi 90, baru Y jadi 90%.

4. Sistem dengan Umpan Balik Diperlambat (delay)
   Input




      Sinyal



Output

Error

Perlambatan disengaja untuk mendapatkan output yang berubah, dengan input yang sama. Perlambatan tidak disengaja terjadi karena kelambatan tidak mengindera output, atau kelambatan mengirim sinyal ke komparator sehingga dapat berakibat fatal, misalnya shower di kamar mandi yang memberikan air terlalu panas, atau keterlambatan logistik menimbulakan surplus di gudang, dst.

5. Umpan Balik Negatif dan Positif


      Input



Error = E







Output sistem

E = I – O, umpan balik ini bersifat negatif (negative feedback). Bila dijumlahkan pada I, akan terjadi umpan balik positif. E membesar ( dikuatkan ( diumpanbalik ( meledak (membesar tidak terkendali).

6. Ketidakstabilan dalam Sistem Umpan Balik

Disamping keberhasilanumpan balik, juga ada sisi lain yang berupa resikonya, yaitu biasanya sistem menjadi lebih rumit, dan ada kemungkinan sistem menjadi tidak stabil. Misalnya lintasan mobil pada tikungan dapat memberikan hal sebagai berikut :



Kemudi kurang



Kemudi terlalu

Membelok




membelok

Penyebabnya dapat berupa pengemudi, sistem kendali, kondisi jalan, dst. Contoh lain adalah reaksi berantai pada ledakan bom hidrogen, dan ledakan populasi cecak di Bermuda yang semula digunakan untuk menekan gangguan nyamuk.

7. Suatu sistem dirancang pada kondisi kerjanya untuk mampu menyesuaikan diri terhadap lingkungannya. Untuk itu perlu informasi apakah pada kondisi kerjanya suatu sistem dalam keadaan stabil atau tidak stabil.

Misalnya menempatkan astronot di orbit yang stabil agar tidak meleset keluar dan hilang di ruang angkasa atau jatuh terbakar ke bumi. Sistem yang tidak stabil dapat mengakibatkan malapetaka. Fenomena stabilitas didekati secara kuantitatif dengan model dan dianalisis untuk mengetahui kapan sistem berubah dari kondisi stabil ke kondisi tidak stabil.

Stabilitas berkenaan dengan kondisi kerja dan keadaan operasi (operating state).

	Perubahan kondisi kerja dari KK-1 menjadi KK-2 dan input program-1 (disengaja)

Input program




	Adanya gangguan tidak meubah kondisi kerja (stabil)
Gangguan


	Akibat gangguan kondisi kerja bergeser (tidak stabil)
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