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BAB II

LANDASAN TEORI

2.1 
Pengertian Sistem 


Untuk memudahkan mempelajari suatu sistem ada baiknya apabila kita mengetahui pengertian dari sistem itu sendiri. Pengertian sistem banyak dikemukakan oleh beberapa pakar. Salah satunya adalah : “Suatu sistem adalah suatu jaringan kerja dari prosedur-prosedur yang saling berhubungan, berkumpul bersama-sama untuk melakukan suatu kegiatan atau menyelesaikan suatu sasaran tertentu” (Jogiyanto(Fitzgerald(1981:5)).

2.2 
Pengertian Suspensi


Suspensi adalah suatu alat yang dapat meredam kejutan, getaran yang terjadi pada kendaraan akibat permukaan jalan yang tidak rata. Atau Suspensi dapat juga disebut suatu alat mekanik penahan goncangan yang menghubungkan pada sumbu poros dan roda kepada chasis.
2.3
Pengertian Sistem Suspensi
 Sistem suspensi adalah kumpulan komponen tertentu yang berfungsi meredam kejutan, getaran yang terjadi pada kendaraan akibat permukaan jalan yang tidak rata yang dapat meningkatkan kenyamanan berkendara dan pengendalian kendaraan. 
Ada dua jenis utama suspensi yaitu sistem suspensi dependen dan sistem suspensi independen. Sistem suspensi mempunyai fungsi sebagai penyokong kendaraan, kestabilan serta pengaturan arah selama pengereman, juga sebagai bagian yang mengisolasi secara efektif badan kendaraan dari fluktuasi perubahan kondisi jalan, dan sistem suspensi untuk mempertahankan posisi penumpang mobil agar tidak berubah meskipun jalan yang dilalui bergelombang. Sistem suspensi didesain cuma efektif untuk menghadapi satu kemungkinan sumber getar, sehingga getaran dari kendaraan itu akan menimbulkan rasa tidak enak. 

2.4
Macam-Macam Sistem Suspensi

a. Sistem Suspensi Pasif

b. Sistem Suspensi Semi Aktif 

c. Sistem Suspensi Aktif

2.4.1 Sistem Suspensi Semi Aktif dan Sistem Suspensi Aktif
Sistem suspensi semi aktif dan suspensi aktif keduanya menggunakan komponen aktif (actuator) yang dapat diatur secara dinamis sesuai dengan sinyal keluaran dari pengontrol. Sistem suspensi semi aktif untuk mengatasi kekurangan yang terdapat pada suspensi pasif yaitu mengurangi getaran yang ditimbulkan oleh kondisi jalan dan peredam getaran dapat menyesuaikan diri dengan kondisi jalan. Untuk lebih jelasnya susunan suspensi  pada gambar di bawah ini:
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Gambar. 2.1 Model Sistem Suspensi Kendaraan Seperempat

dimana :

· m1
= Massa badan
· m2
= Massa suspensi
· kl

= Konstanta pegas dari sistem suspensi

· k2
= Konstanta pegas roda dan ban

· bl

= Konstanta peredam sistem suspensi 


· b2
= Konstanta damping roda dan ban

· X1
= Simpangan badan kendaraan

· X2
= Simpangan roda kendaraan

· W
= Gangguan jalan

· u 
= Gaya Kontrol

2.5
Karakteristik Peredam

Peredam adalah suatu alat yang dapat menghasilkan gaya reaksi bila diberikan kecepatan kepadanya. Adapun tujuan penggunaan peredam adalah untuk menyerap energi mekanik dan mengeluarkan dari sistem.


Sistem suspensi sering disebut dengan peredam “damper”. Perbedaan antara peredam pasif dengan peredam semi aktif adalah :
1. Peredam Pasif

Suatu alat yang tidak memerlukan daya eksternal dan menghasilkan gaya redaman sebagai fungsi dari kecepatan yang melewati peredam tersebut.

2. Peredam Semi Aktif

Suatu alat yang hanya memerlukan sedikit energi saja untuk menggerakkan katup dan menghasilkan suatu gaya redaman yang merupakan fungsi dari kecepatan relatif yang melewati peredam tersebut.
2.6 
Pengertian Akar Kedudukan / Root Locus


Root Locus atau akar kedudukan adalah suatu kurva penempatan kutub dari suatu fungsi transfer sebagai parameter yang bervariasi. Metode ini diberi nama tempat akar persamaan sistem loop tertutup sebagai keuntungan bervariasi dari nol ke ketidak terbatasan.
 Plot seperti itu menunjukkan dengan jelas kontribusi dari tiap kutub loop terbuka atau nol kepada penempatan kutub loop tertutup. Metoda ini adalah teknik grafis yang sangat kuat untuk menyelidiki efek variasi suatu parameter sistem pada penempatan kutub loop tertutup. Kutub loop tertutup adalah sistem akar persamaan yang unik. Dari sudut pandang disain, dalam beberapa sistem keuntungan sederhana penyesuaian dapat memindahkan kutub loop tertutup kepada penempatan yang diinginkan.
Suatu sistem kontrol sering dikembangkan ke dalam suatu persamaan sebagai berikut :
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D(s) = (s -p 1).(s -p 2).. (s -p n) adalah persamaan khas untuk  sistem 

Secara normal n> m.

 F(s)= 0 ketika= z 1,z 2... z n.. Nilai-Nilai ini disebut nol
 F(s)= ketidak terbatasan ketika= p 1, p 2....p n... nilai-nilai ini disebut kutub.
Di bawah ditunjukkan suatu akar plot dengan nol - 2 dan kutub (- 2+ 2 j(). Dalam praktek satu pole / zero selalu datang dengan cerminan yang kedua di sekitar poros riil :
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Fungsi Transfer F(s) dapat juga ditulis dalam format kutub dengan menggunakan vektor (modulus-argument).
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Angka-Angka yang kompleks di dalam format kutub mempunyai kekayaan dasar yang berikut :
|z 1 .z 2 |= |z 1 |.|z 2 |..&..|z 1 / z 2 | = |z 1 | / |z 2 | 
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Sistem Feedback dapat dilihat pada gambar dibawah ini :
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Fungsi Transfer Loop terbuka antara memaksa masukan R(s) dan keluaran yang dihitung Y1(s)=T1(s) = K.G(s)H(s)
Dan untuk fungsi loop tertutup dapat dituliskan seperti dibawah ini :
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K adalah nilai keuntungan dari open loop

1+KH(s)H(s) adalah persamaan 
Kutub loop tertutup ( ketika T(S)= ketidak terbatasan) harus mencukupi :

K.G(s).H(s) = -1

Ini dapat dartikan dengan garis vector :
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Jika G(s)= Q(s)/P(s) dan H(s)= W(s)/V(s) Kemudian persamaan fungsi transfer loop tertutup= P(s).V(s)= 0
Bersesuaian persamaan khas untuk sistem loop tertutup:

P(s).V(s)+K.Q(s)W(s)= 0

Fungsi transfer loop tertutup dapat juga ditulis sebagai berikut :
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Karena kutub-kutub dari loop tertutup adalah harga/nilai dari s, maka :

1 + KH(s) =0
Jika dituliskan H(s)=b(s), maka persamaan ini mempunyai bentuk :
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Biarkan n=order dari a(s) dan m=order dari b(s) (order polinomial adalah pangkat tertinggi dari s yang tampak didalamnya). Jika semua nilai positif dari limit k->0, maka kutub-kutub loop tertutup adalah a(s)=0, limit k-> tak terhingga (infinitive), sehingga kutub-kutub sistem h(s) adalah b(s)=0 atau the zero of h(s).
Akar kedudukan merupakan lokasi sebenarnya dari semua kemungkinan pole loop tertutup. Dari akar kedudukan dapat memilih penguatan sehingga sistem loop tertutup akan bekerja sesuai yang diinginkan. Jika terdapat pole pada bidang sebelah kanan, sistem loop tertutup akan tidak stabil. Pole yang dekat dengan sumbu imajiner berpengaruh besar pada respon loop tertutup, jika sistem mempunyai 3 atau 4 pole, mungkin bekerja seperti sistem order kedua atau pertama tergantung lokasi pole dominannya.
2.7 Bahasa Pemrograman Matlab
2.7.1 Pengertian Bahasa Pemrograman Matlab

Matlab singkatan dari (Matrix Labolatory) adalah suatu program untuk analisis dan komputasi numerik, merupakan suatu bahasa pemrograman matematika lanjutan yang dibentuk dengan dasar pemikiran menggunakan sifat dan bentuk matriks. Pada awalnya, program ini merupakan interface untuk koleksi rutin-rutin numerik proyek linpack dan eispack, dikembangkan dengan menggunakan bahasa fortran. Namun sekarang, program ini merupakan produk komersial dari perusahaan Mathworks, Inc yang dalam perkembangan selanjutnya dikembangkan menggunakan bahasa C++ dan assembler (terutama untuk fungsi-fungsi dasar matlab).
Matlab telah dikembangkan menjadi sebuah environment pemograman yang canggih dan berisi fungsi-fungsi built-in unuk melakukan tugas pengolahan sinyal, aljabar linier, dan kalkulasi matematis lainnya. Matlab juga berisi toolbox yang berisi fungsi-fungsi tambahan untuk aplikasi khusus. Matlab bersifat extensible, dalam arti bahwa seorang pengguna dapat menulis fungsi baru untuk ditambahkan di library jika fungsi built-in yang tersedia tidak dapat melakukan tugas tertentu. 
2.7.2 Karakteristik Matlab

Karakteristik dari matlab adalah sebagai berikut :

· Bahasa pemrogramannya didasarkan pada matriks (baris dan kolom)
· Lambat (dibandingkan dengan fortran atau C) karena bahasanya langsung diartikan. Sebagai contoh, tidak perlu diartikan pre-copiled. Menghindari kalang for (for loops). Setiap saat menggunakan bentuk-bentuk vector.

· Automatic memory management, misalnya kita tidak harus mendeklarasikan array terlebih dahulu.

· Tersusun rapi (seperti pengaturan array di fortran-90)
· Memiliki waktu pengembangan program yang lebih cepat dibandingkan bahasa pemrograman tradisional seperti fortran atau C.

· Tersedia banyak toolbox untuk aplikasi-aplikasi khusus

· Bersama dengan maple untuk komputasi-komputasi simbolik

· Dalam shared memory parallel computers, seperti SGI Origin2000, beberapa operasi secara otomatis dapat diproses bersama

2.7.3 Alasan Pemilihan Bahasa Pemrograman Matlab
Dikarenakan pada penelitian ini banyak menggunakan perhitungan berbasis matriks, maka penulis memilih menggunakan matlab dikarenakan matlab adalah program yang dapat menformulasikan masalah ke dalam format matriks. Selain untuk menghemat waktu pengerjaan, program ini juga sangat efisien untuk menyelesaikan masalah yang akan penulis jabarkan pada bab selanjutnya
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