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ABSTRAK

Sistem kolom distilasi merupakan sebuah proses fisika yang banyak
digunakan di industri kimia ataupun industri perminyakan. Tujuan dari proses ini
adalah untuk memisahkan sebuah campuran  berdasarkan kecepatan atau
kemudahan menguap (volatilitas) suatu unsur. Dalam memodelkan suatu sistem
kolom distilasi sulit didapatkan model yang ideal, karena model yang ideal
menyebabkan orde yang tinggi dan sistem tersebut non linier. Pereduksian dari orde
yang tinggi akan memunculkan masalah unmodeled dynamics dan uncertainty
factors.

Kontrol robust dengan H Infinity menjadi metode kontrol yang digunakan
pada Tugas Akhir ini. Metode ini digunakan karena dalam perancangannya
menyertakan unmodeled dynamics dan uncertainty factors dalam model sehingga
diharapkan mampu mengatasi masalah-masalah yang bisa timbul akibat kedua
faktor tersebut.

Berdasarkan hasil simulasi, kontrol robust dengan H Infinity terbukti berhasil
untuk mengatasi ketidakpastian dan gangguan yang telah dimodelkan. Sinyal
kontrolnya juga tetap stabil. Sedangkan untuk ketidakpastian dan gangguan di luar
spesifikasi, kontrol robust dengan H Infinity tidak dapat mengatasinya.
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ABSTRACT

Distillation column system is a physical process that is widely used in
chemical industries or petroleum industries. The purpose of this process is to
separate a mixture based on the speed or evaporating rate (volatility) of an
element. Modeling of an ideal distillation colums system will results in a very high
orfer and non linier model. This model is not suitable for control design purpose,
therefor a reduced order model is necessary. However, reduction of high order will
bring up the issue unmodeled dynamics and uncertainty factors.

H Infinity Robust control is used in this Final Project. This method is used
because in designing, unmodeled dynamics and uncertainty factors are considered.
It expected, this controller can overcome the problems that arise due to these
factors.

The simulation results shows that H Infinity robust control can overcome the
uncertainty and disturbances that has been modeled successfully. Control signals
also remain stable. As for the uncertainty and disturbances outside the
specification, robust control with H Infinity unable to cope.
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