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ARTILAMBANG

Lambang-lambang ditulis secara urut abjad

A. Arti lambang pada algoritma tapis Kalman

Lambang Arti

E[] operator ekspektasi

Kk bati Kalman (Kalman gain) saat tk

p j. varians galat dugaan apriori Xk

varians galat dugaan terbaik Xk
Q  varians derau sistem

R  varians derau pengukuran

Ck galat antara dugaan basil pengukuran yk dan basil pengukuran yk,

disebut juga inovasi
Uk sinyal masukan saat tk

Vk derau pengukuran saat tk

Wk derau sistem atau derau pemodelan saat tk

Xk+i; Xk state sistem diskret saat tk+i dan saat tk

Xj. dugaan terbaik terbadap state saat tk setelab memperbatikan basil
pengukuran terakbir

Xk dugaan terbaik terbadap state saat tk semata-mata berdasarkan
perbitungan persamaan state, disebut juga dugaan apriori

yk basil pengukuran saat tk

j'k dugaan basil pengukuran berdasarkan perbitungan persamaan
pengukuran terbadap dugaan apriori Xk

B. Arti lambang pada model motor arus searah

Lambang Arti

B  faktor gesekan

E=K(o tegangan lawan

J  momen inersial bagian motor yahg berputar

K=k<I) konstanta motor, kesebandingan antara kecepatan putar dan tegangan
lawan dan kesebandingan antara torsi dan arus jangkar

L  induktansi jangkar

R  resistansi jangkar

Vlll
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T=Ki torsi yang dibangkitkan motor

Tl beban torsional

V  tegangan terminal

i  arusjangkar

CO kecepatan putar motor
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