


 White Box → Analisis Matematis dari
parameter system. 

 Grey Box → Kombinasi. 

 Black Box → Menggunakan analisis dari
input-output system. 



 Transformasi Laplace

Problem dalam sistem kontrol adalah
problem dinamik yg biasanya dideskripsikan
dalam persamaan diferensial. Dengan
transformasi Laplace, solusi persamaan
diferensial lebih sederhana dan mudah

 Partial Fraction Expansion

karena berhadapan dengan pecahan simbolik
(fungsi rasional) maka perlu metode ini untuk
menyederhanakan persamaan



Jika terdapat fungsi f(t) maka
Transformasi Laplace dari f(t) adalah
F(s)

Jika terdapat fungsi F(s) maka inverse
Transformasi Laplace kembali ke f(t)
adalah







Misalnya terdapat
fungsi dalam s dari
hasil transformasi
Laplace

di mana Q(s) dan P(s) adalah polinom dalam s

Akar-akar (yang membuat persamaan menjadi nol) dari Q(s) disebut zero dari G(s)

Akar-akar (yang membuat persamaan menjadi nol) dari P(s) disebut pole dari G(s)

Jika diasumsikan orde (pangkat tertinggi) dari P(s) lebih besar dari Q(s) maka

Dimana a1, a0 dst adalah
koefisien real

maka terdapat beberapa jenis penyederhanaan



1. Jika pole bilangan real dan
berbeda

maka

Ks2, Ks3 dst diperoleh dengan cara yang 
sama



Dapat dituliskan

Bentuk yg mudah untuk
diubah lagi ke t dengan
Inverse transformasi Laplace



2. Jika terdapat akar yang berulang



maka hasilnya



3. Jika polenya adalah pasangan bilangan kompleks

Koefisien bisa dicari dengan



K3 adalah pasangan bilangan
kompleks dari K2

K1 bisa dicari dari cara sebelumnya

Dengan inverse transformasi Laplace





G(s) adalah fungsi transfer

Output dapat dicari dengan



Tentukan fungsi transfer dari

Dengan transformasi Laplace

Fungsi transfer

R(s) C(s)





input output

Dari hukum Kirchoff (loop) tegangan

Dengan transformasi
Laplace



Sistem Translasi



Sistem Rotasi



Sistem massa pegas peredam Diagram Benda Bebas

Persamaan kesetimbangan

Dengan transformasi Laplace
dengan asumsi kondisi awal
nol



Sistem suspensi kendaraan yang melewati jalan yang bergelombang, 
Tentukan fungsi transfer sistem tersebut (output y(t))



 Transformasi Laplace digunakan untuk
mencari solusi persamaan diferensial dengan
menjadikannya menjadi persamaan aljabar
yang dapat dimanipulasi dengan mudah

 Partial Fraction Expansion digunakan untuk
memecahkan fungsi rasional ke dalam
komponen-komponen akar-akarnya

 Pemodelan sistem elektrik : Hukum Kirchoff
dan Hukum Ohm

 Pemodelan sistem mekanik : Hukum Newton

DasarSistem Kontrol, Kuliah 2 



DasarSistem Kontrol, Kuliah 2 













Retrive Data Input-Output 



Using “ident” in MATLAB 



Training Data to Get Transfer Function 





Tutorial : 
1. https://www.mathworks.com/videos/system-identification-toolbox-overview-

64920.html
2. https://www.youtube.com/watch?v=Zez7kcbRKSo&ab_channel=MATLAB

https://www.mathworks.com/videos/system-identification-toolbox-overview-64920.html
https://www.youtube.com/watch?v=Zez7kcbRKSo&ab_channel=MATLAB


2. Lakukan pemodelan Motor DC dengan System Identification Toolbox : 
https://www.youtube.com/watch?v=Zez7kcbRKSo&ab_channel=MATLAB

1. Sistem suspensi kendaraan yang melewati jalan yang bergelombang, 
Tentukan fungsi transfer sistem tersebut (output y(t))

https://www.youtube.com/watch?v=Zez7kcbRKSo&ab_channel=MATLAB
https://www.youtube.com/watch?v=Zez7kcbRKSo&ab_channel=MATLAB

