
Kontrol Optimal pada Cart Pendulum Menggunakan Metode Linear Quadratic
Regulator

Description

Sebuah Inverted pendulum atau pendulum terbalik adalah pendulum yang memiliki pusat massa di
atas titik poros. Inverted Pendulum itu tidak stabil tanpa penambahan kendali, yaitu, pendulum akan
jatuh jika kereta tidak digerakkan untuk menyeimbangkannya. Tujuan dari sistem kontrol adalah untuk
menyeimbangkan pendulum terbalik dengan menerapkan gaya pada gerobak tempat pendulum
terpasang. Konsep kendali pada pendulum terbalik sama halnya seperti kendali pada peluncuran roket
 yakni dapat berdiri tegak di posisi seimbangnya. Selain itu, konsep inverted pendulum diaplikasikan
juga pada sistem autopilot pesawat terbang, balancing robot dan segway.
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Penjelasan pemodelan sistem dan simulasi secara lengkap dapat dilihat pada video berikut.
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