
�
�

�


��
���
�
�.&,$/,$0,$��'12.3��.$%,+'��'$.,&��*,%&,2'/��.0*+,2)&��������,%,�

�*2)$)3)*1��$%.&4,2.&��.('/+.�������

;����

$�������������%����

/-215-05)2��2)+*1/�

�����
3������ ��3�	� 3�@��� ���� 
�
����� ��
�	� ���� 
�
������ ����
�� ����� ���
��

	���	�
��$�	���
��
� ����@�	�������:���8$ �9'���
�����	�����3�	�3�@�������


�
������������
�
��������������@�
�������
�
��
�
��������
�����
������
�

3������ ��������'� ������������� $ �� ������
� 
��������� 
���	������ ����

����	�����
�������
�������������������������������������������
�:����3���'� �	���


������	������
�������	�����
�������
��
�
���
������������������	�����	�
�	�
'�

���	���� $ �� 
����	� 3�����
� 
����� ����� ����� 
��������� ������� �����


�
3�	������ �����	������ ��3��� ��
����
� 
����	�� >������ A�����	�:� ������	���

8>A�9'�<����
���������
�
�������	��
�3�	���������	����������
���������
�������	����

$ ������� ����������� 	���
��
�� 
�
3��=� ���� D'����	���� ��	�
��� ��
�����	����

��	���
�
	�
�#��	���������	�
��	�������	��	�8#�#;9'�%�
������	�����������
�	����

>A����	��	��������������
�	���
�	���
�A������'�%�
���
�
���
�����������	������


����������� 3�@�� 
�	���� >A�� 
�
��� 
������������� $ �� 
�:���� ��	�
���

�����������	�
���	���
3��'���
�������	����>A��������	������
���
��
�
���
�	���
�

A�������3��	���	7	���	��������1--�����-'-1'������������$ ��
�
�������#�����	�7

��	��
�3�
���-'--.001���	������������-'--/-/0���	���������

��	�����:����$ ���>A����#���

�

�

�

�

�

�

PERANCANGAN SISTEM KENDALI LINEAR QUADRATIC REGULATOR (LQR) PADA AUTONOMOUS
UNDERWATER VEHICLE (AUV)
ANDRI KHOIRUL HUDA, Jans Hendry, S.T.,M.Eng.
Universitas Gadjah Mada, 2022 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

USER
Typewritten text
xiii



�
�

�

�-�������
�

�+0%*)��()/.(1��20/+��	3��%)+�.�����.�/%!��+*�1�/(.��������(.���/()(�(�0�

�)�+.$�/+.��+�%!1+�������

<��

$�������������%����

/-215-05)2)+*1/�

�

������!����
��	���������@�	�����3�	
� �
����@������������������
�3�����

���:	���
�� �
��:������ 	��� $�	���
��
�  ����@�	��� ����:��� 8$ �9'� ���� �
�� ���

�����@�	��� ��3�	
� 
���
� �	� ��
���� 	�� 
���	��� ���� 
�E�
�F�� �E�����	���� ��� 	���

@�	��
�
�:	��'�$ ��:��	�������
���	��������������	�������
�����@�@�	���:����	���
�

��B����
������:��	���'������	�	���
�E�
�
�����	���:�	������
��	
����	�
�	�:�:��	����

�
� ������'� $ �� :��	���
� !���� @������ ���
� 
�
���� 	�� 	��
�� 	��	� ��B����� 
����

:�
���E� :��:���	���
� 
�:�� �
� 	��� >������A�����	�:� ������	��� 8>A�9'� <�
��� ���

	��
�� ���3��

�� 	��
� 
	���� ���
��	
� 	��� ��
���� ��� 	��� $ �� :��	���� ��� 	���

	���
��	������
�!�
��	���� 	���=�����D��E�
'�������	�
���:��	���� �
��
������� 	���


��	���������	�
��	�������	��	�8#�#;9�
�
	�
'�������
��	
����	���:��	�����
����	���

>A��
�	����������	��
�����3�� 	���
�	��E�����
�	��
�A������'����� 
�
���	����

��
��	
�����:��:���	���
�
��@�	��	�	���>A��
�	����:�����	�
�����:��	����	���$ ��

@�	����
3�������������	'����	���>A��:��	������
�����	���
�E�
�
���
��	
�����	���A�

������
�	��:�
� ���� 1--� ���� -'-1�� ��
��:	�!���'�$ ��
�!�
��	� ��
� ��� �!������

�#������-'--.001�������������-'--/-/0�����	��	'�

���@���
��$ ���>A����#��

PERANCANGAN SISTEM KENDALI LINEAR QUADRATIC REGULATOR (LQR) PADA AUTONOMOUS
UNDERWATER VEHICLE (AUV)
ANDRI KHOIRUL HUDA, Jans Hendry, S.T.,M.Eng.
Universitas Gadjah Mada, 2022 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

USER
Typewritten text
xiv


	INTISARI
	ABSTARCT

