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Pabrik-pabrik industri umumnya memiliki plant-plant yang memiliki deadtime,
salah satu cara untuk mengontrol plant-plant yang memiliki deadtime adalah dengan
Kontrol Prediktif, dan salah satu kontrol prediktif yang dibuat dalam tugas akhir ini
adalah UPC (Unified Predictive Control).

Mendisain pengontrol UPC, diperlukan pemodelan proses dari sistem yang akan
ditinjau terlebih dahulu, yang dinyatakan dalam model fungsi alih dan dalam domain z
(diskrit).

Keluaran proses dari sistem yang ditinjau kemudian dilakukan estimasi dan
dilakukan perhitungan polinomial-polinomial pengontrol untuk menghitung keluaran
pengontrol. Setelah melakukan estimasi keluaran proses dan menghitung keluaran
pengontrol maka dilakukan perhitungan polinomial-polinomial R, S, dan T, nilai-nilai
polinomial R, S, dan T tersebut kemudian dimasukkan dalam SIMULINK untuk
mendapatkan hasil respon keluaran sistem yang memiliki waktu mantap (t,) dan tanjakan

maksimum (M ) terkecil.

Nilai parameter Hp untuk sistem yang diuji pada penelitian ini minimal setengah

kali deadtime dari pemodelan proses sistem yang ditinjau, nilai parameter Hm semakin
mendekati nilai Hp kinerja-nya semakin baik, nilai parameter Hc sama dengan satu, dan

nilai parameter p untuk sistem tanpa gangguan sama dengan nol.
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Industrial factories generally have many plants with dead time, one of the
ways to control plants with dead time is with predictive control, and one of the predictive
controls made in this final project is UPC (Unified Predictive Control).

Designing UPC controller, we need modeling process from evaluated system,
which declared from transfer function model and domain z (discreet).

Then, the output process of the system is being estimated and calculates the
controller polynomials calculation to calculate the controller output, and then the values
of R, S and T polynomials are being calculated. Then the values of R, S and T
polynomials are being process in SIMULINK to get the system’s output response which
has minimum settling times (t,) and maximum overshoot (M ).

The value of Hp parameter for this system which tested in this detailed

examination is at least half of dead time of the system’s modeling process. The closer the
value between Hm parameter and Hp, the better it is. The value of Hc parameter is

equal with 1 and the value of parameter p for system without disturbances is equal with
0.
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