
ABSTRAK

Diberikan sistem kontrol linier

ẋ(t) = Ax(t) +Bu(t),

y(t) = Cx(t), t ≥ 0
(1)

dimana x(t) ∈ Rn menyatakan vektor keadaan, u(t) ∈ Rm menyatakan vektor

kontrol dan y(t) ∈ Rp menyatakan vektor output, A ∈ Rn×n, B ∈ Rn×m dan

C ∈ Rp×n. Sistem kontrol linier (1) dikatakan positif jika x(t) dan y(t) adalah

nonnegatif untuk setiap keadaan awal nonnegatif x0 dan setiap kontrol nonnegatif

u(t), t ≥ 0. Suatu observer untuk sistem linier (1) didefinisikan sebagai persamaan

diferensial
˙̂x(t) = (A− EC)x̂(t) +Bu(t) + Ey(t), (2)

untuk suatu matriks E ∈ Rn×p, dimana x̂(t) ∈ Rn. Observer (2) berperan sebagai

estimator untuk sistem (1) dengan estimasi error ε(t) adalah ε(t) = x̂(t) − x(t).

Estimasi yang baik mestilah memenuhi ε(t) → 0 bila t → ∞, atau x̂(t) → x(t)

bila t → ∞. Dalam skripsi ini dikaji masalah penentuan observer linier positif

untuk sistem linier positif, yaitu akan dikaji syarat yang menjamin eksistensi ma-

triks E ∈ Rn×p
+ sedemikian sehingga x̂(t) ∈ Rn

+ dan ε(t)→ 0 bila t→∞.

Kata kunci : sistem linier positif, observer, matriks Metzler.
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