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Lambang Romawi

Lambang Kuantitas Satuan

D(s) fungsi transfer disturbance –

e eksponensial –

E(s) fungsi transfer error –

E(z) fungsi transfer error diskrit –

Fb gaya angkat motor belakang N

Ff gaya angkat motor depan N

g percepatan gravitasi m/s2

G(s) fungsi transfer plant –

G(z) fungsi transfer plant diskrit –

Gε(s) fungsi transfer kontinu subsistem elevasi –

Gε(z) fungsi transfer diskrit subsistem elevasi –

Gλ (s) fungsi transfer kontinu subsistem pitch dan travel –

Gλ (z) fungsi transfer diskrit subsistem pitch dan travel –

Gc(z) fungsi transfer kompensator diskrit –

Gx(s) fungsi transfer kompensator –

Gx(z) fungsi transfer kompensator diskrit –

I(s) fungsi transfer internal model –

I(z) fungsi transfer internal model diskrit –

j bilangan imajiner –

K f konstanta gaya dorong baling-baling N/V

La jarak sumbu travel dengan body helikopter m

Lh jarak pusat balance arm dengan pusat motor depan dan belakang m

Lw jarak sumbu travel dengan counterweight m
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M banyaknya deret harmonik segitiga –

mb massa baling-baling motor belakang kg

m f massa baling-baling motor depan kg

mw massa counterweight kg

N sampel per periode –

Q(s) fungsi transfer filter kontinu –

Q(z) fungsi transfer filter diskrit –

r sinyal referensi –

R(s) fungsi transfer referensi –

R(z) fungsi transfer referensi diskrit –

s domain frekuensi laplace –

Ts waktu sampel s

u masukan sistem V

u1 masukan elevasi V

u2 masukan pitch dan travel V

Vb tegangan motor belakang V

Vf tegngan motor depan V

Vop tegangan operasional V

Y (s) fungsi transfer output –

Y (s) fungsi transfer output diskrit –

z domain frekuensi diskrit –

Cε kompensator subsistem elevasi –

Cλ kompensator subsistem pitch dan travel –

Sd fungsi transfer time delay low order RC –
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Lambang Yunani

Lambang Kuantitas Satuan

ε sudut elevasi °

∀ untuk semua –

∈ di dalam elemen –

λ sudut travel °

ω kecepatan sudut rad/s

ρ sudut pitch °

τ periode sinyal input s

Subskrip

Lambang Deskripsi

Inc incorporation

in input

out output

Superskrip

Lambang Deskripsi

– –

Singkatan

DOF Degree of Freedom

LQR Linear Quadratic Regulator

MIMO Multi Input Multi Output

MPC Model Predictive Control
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PID Proportional Integral Derivative

RC Repetitive Control

SISO Single Input Single Output

UAV Unmanned Aerial Vehicle
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