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MODEL LEXICOGRAPHIC GOAL PROGRAMMING UNTUK
OPTIMASI PENYEBARAN POLISI LALU LINTAS
(Studi Kasus: Penyebaran Polisi di Polresta Malang¢lota)

ABSTRAK

Skripsi ini menjelaskan tentang Modékexicographic Goal
Programminguntuk Optimasi Penyebaran Polisi Lalu Lintas. Mode
inidigunakan untuk mencari penyebaran polisi léhias yang
optimal dengan cara meminimalkan variabel-varialmviasi
menurut prioritasnya pada fungsi tujuan agar meimersemua
kendala.  Penyebaran polisi yang optimal dicari ragapat
mengurangi angka kecelakaan dan pelanggaran ladasli Studi
kasus yang digunakan adalah penyebaran polisi i ktalang.
Berdasarkan hasil perhitungan, diperoleh nigi yaitu jumlah
polisi yang ditempatkan di setiap popada setiaghiftj. Hasil
analisis sensitivitas yang telah dilakukan padainibas kanan
jumlah polisi dan jumlah anggaran telah menunjukieanwa
jumlah polisi dapat berkurang dari 110 polisi mehj@a5 polisi
dan jumlah anggaran juga dapat berkurang dari Bp61000 per
hari menjadi Rp 750.000 per hari tanpa mengubai ofitimal yang
telah didapat. NilaX; yaitu jumlah penempatan polisi di popada
setiapshift j yang diperoleh dari hasil perhitungan dengan sofw
LINGO telah memenuhi semua kendala terbukti dengdai
variabel deviasi pada fungsi tujuan telah bermitdi

Kata Kunci: Lexicographic goal programmingvariabel deviasi,
polisi lalu lintas.
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LEXICOGRAPHIC GOAL PROGRAMMING MODEL FOR
OPTIMIZATION THE TRAFFIC POLICE DEPLOYMENT
(Case Study: Police Deployment in Polresta Malangiy)

ABSTRACT

This paper describes the “Lexicographic Goal Raogning
Model for Optimization the Traffic Police Deploynt&nThis model
is used to find out the optimal by minimazing trevidtion variables
in the objective function according to its pricegiin order to satisfy
all constraints. The optimal deployment of polisdfind in order to
reduce the number of accidents and traffic viotetidCase study are
used is the deployment of police in Malang city.céaing to the
results obtained, it is found the value X3f as the amount a police
patrol in each poston each shiff. The result of sensitivity analysis
that is applied in the value of right-hand side fomber of police
and budget amount show that the number of policebeareduced
from 110 police to 75 police and the budget can ks reduced the
from Rp 1.136.000 per day to Rp 750.000 perwdlout changing
the optimal value has been obtained. Valuepfs the number of
alocations police at postevery shiftj obtained from the calculation
results with Lingo software satisfy all the constta proven by value
of deviation variables in the objective functiorzeso.

Keywords: Lexicographic goal programming, deviation varegbl
traffic police
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Saat ini salah satu masalah terbesar yang dihadbgbi
pemerintah adalah semakin meningkatnya angka Kkewmeladan
pelanggaran lalu lintas di berbagai daerah, khysukata-kota besar
yang salah satunya adalah kota Malang. Pertamhadradtuduk dan
pendatang di kota Malang menyebabkan jumlah keadasamakin
meningkat. Padatnya kendaraan, kondisi jalan yaaak tlayak,
rendahnya kedisiplinan masyarakat serta tidak meyatpenyebaran
polisi yang bertugas mengatur lalu lintas adaldiag&n penyebab
terjadinya kecelakaan dan pelanggaran lalu lintas.

Berdasarkan data yang diperoleh dari kepolisianoR&sta
Malang bahwa setiap bulannya kota Malang menggtemingkatan
angka kecelakaan dan pelanggaran lalu lintas giehgan rata-rata
peningkatan 3 kasus tiap bulannya di tahun 201{h ®arena itu,
kepolisian kota Malang dituntut untuk mengurangnlah angka
kecelakaan dan pelanggaran lalu lintas yang dikuloleh
masyarakat. Salah satu usaha dari pihak kepolisaalah
penyebaran polisi menurut frekuensi kecelakaankémadatan lalu
lintas secara optimal.

Pada skripsi ini akan dibahas suatu model untuk cayeai
tujuan-tujuan yang ingin dipenuhi sehingga dapatyebarkan
polisi secara optimal. Model yang dapat digunakatakimasalah ini
salah satunya adaléxicographic goal programming.

Goal programmingnerupakan alat analisis yang berusaha untuk
meminimumkan penyimpangan berbagai tujuan, sasatan,target
yang telah ditetapkan untuk memenuhi (paling tida&ndekati
target) yang telah ditentukan menurut skala pasenya masing-
masing  (Nasendi,1985). SedangkarnLexicographic  Goal
Programmingitu sendiri adalah perumusan tujuan meminimalkan
penyimpangan menjadi beberapa tingkat prioritas,ngae
meminimalkan penyimpangan di tingkat prioritas ydelgih tinggi
yang jauh lebih penting daripada penyimpangan datargkat
prioritas yang lebih rendah atau biasa disepig-emptive goal
programming(Anonymous, 2010).

Tujuan-tujuan yang ingin dicapai untuk dapat mdbaykan
polisi secara optimal adalah meminimalkan jumlalispdan jumlah
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anggaran yang diperlukan oleh masing-masing pafig@ncukupi
jumlah polisi di pos yang mengatur ruas jalan yaagat selama
periode tertentu, memenuhi jumlah polisi di posgyarengatur ruas
jalan yang tidak padat dan memenuhi syafsft minimum serta
menganalisis sensitivitas pada anggaran dan jumptdisi untuk
mendapatkan solusi yang terbaik. Modeéxicographic Goal
Programming ini akan diaplikasikan pada penyebaran polisi di
kepolisian lalu lintas Resor kota Malang.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah maka diperoletiu s
rumusan masalah dalam Skripsi ini yaitu bagaimana
mengaplikasikan dan menyelesaikan modelxicographic Goal
Programminguntuk optimasi penyebaran polisi lalu lintas ditako
Maland?

1.3 Batasan Masalah
Agar penelitian ini dapat tercapai secara efektdka diperlukan

pembatasan masalah. Adapun batasan-batasan yamgkkg antara

lain :

1. Penyebaran polisi tidak termasuk jadwal piket (jagdam).

2. Pos-pos yang digunakan adalah pos dalam kota.

3. Analsis sensitivas yang dilakukan adalah mengubkh mias
kanan untuk kendala jumlah polisi dan jumlah anagar

4. Penyebaran polisi secara optimal untuk menangacel&kaan
dan pelanggaran lalu lintas.

1.4 Tujuan

Tujuan penulisan Skripsi ini adalah untuk mengadikan dan
menyelesaikan modelLexicographic Goal Programminguntuk
optimasi penyebaran polisi lalu lintas di kota Maja

1.5 Manfaat

Manfaat dari penelitian ini adalah memberikan gaiabadan
masukan kepada pihak kepolisian Resor kota Malargi b
penyebaran polisi secara optimal untuk menguranggka
kecelakaan dan pelanggaran lalu lintas yang dikkuloleh
masyarakat.



BAB Il
TINJAUAN PUSTAKA

2.1Linear programming
2.1.1 PengertianLinear programming

Linear programmingmerupakan suatu model umum yang dapat
digunakan dalam pemecahan masalah pengalokasidessomber
yang terbatas secara optimal. Masalah tersebututinapabila
seseorang harus memilih atau menentukan tingkaps&egiatan
yang akan dilakukannya, di mana masing-masing tagia
membutuhkan sumber yang sama sedangkan jumlahmyatas.
Secara sederhana, dapat digambarkan sebuah c&#daan bagian
produksi suatu perusahaan yang dihadapkan padadamasmentuan
tingkat produksi masing-masing jenis produksi denga
memperhatikan batasan faktor-faktor produksi untodmperoleh
tingkat keuntungan maksimum atau biaya minimum.i Jiaear
programming mencangkup perencanaan kegiatan untuk mencapai
hasil yang "optimal’ yaitu suatu hasil yang menceian
tercapainya tujuan tertentu yang paling baik diantdternatif yang
mungkin dengan menggunakan fungsi linear (Subaglkpi®85).

Linear programmingditekankan pada alokasi optimal artinya
suatu langkah kebijakan yang keputusannya telaértiigbangkan
dari segala segi untung dan rugi secara baik, sgig)tserasi, artinya
yang berdaya guna (efisien) dan berhasil guna t{Bfelklokasi
optimal tersebut tidak lain adalah ~memaksimumkarau at
meminimumkan fungsi tujuan yang memenuhi persyarata
persyaratan yang dikendalikan oleh kendala dalamtuke
ketidaksamaan linear (Nasendi dan Anwar, 1985).

2.1.2 Perumusan MasalahLinear programming

Menurut Nasendi dan Anwar (1985), pddeear programming
terdapat lima syarat yang harus dipenuhi agar dagatyusun dan
merumuskan suatu persoalan atau permasalahan yaadapi ke
dalam modelinear programming
a. Tujuan

Apa yang menjadi tujuan permasalahan yang dihagaqg ingin
dipecahkan dan dicari jalan keluarnya. Tujuan iarus jelas dan
tegas yang disebut fungsi tujuan. Fungsi tujuasetart dapat berupa
dampak positif, manfaat-manfaat, keuntungan-kewg#nn dan
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kebaikan-kebaikan yang dimaksimumkan, atau dampadatif,
kerugian-kerugian, resiko-resiko, biaya-biaya, Karavaktu dan
sebagainya yang ingin dioptimalkan.
b. Alternatif perbandingan

Harus ada sesuatu atau berbagai alternatif yangn ing
diperbandingkan, misalnya antara kombinasi wakicefat dan
biaya tertinggi dengan waktu terlambat dan biay@nigah.
c. Sumber Daya

Sumber daya yang dianalisis harus berada dalama&eaghng
terbatas. Misalnya keterbatasan waktu, keterbatasaaya,
keterbatasan tenaga, keterbatasan luas tanahbatersan ruangan,
dan lain-lain. Keterbatasan dalam sumber dayaletsginamakan
sebagai kendala.
d. Perumusan Kuantitatif

Fungsi tujuan dan kendala tersebut harus dapaimdsigan
secara kuantitatif dalam model matematika.
e. Keterkaitan Parameter

Parameter-parameter yang membentuk fungsi tujuarkeladala
tersebut harus memiliki hubungan fungsional ataubuhgan
keterkaitan. Hubungan keterkaitan tersebut dapatikin sebagai
hubungan yang saling mempengaruhi, timbal baliklinga
menunjang, dan sebagainya.

2.1.3 Model Linear programming

Pada linear programmingdikenal dua macam fungsi, yaitu
fungsi tujuan dan fungsi batasan. Fungsi tujuzinective functioh
adalah fungsi yang menggambarkan tujuan atau tugiadalam
permasalahalinear programmingyang berkaitan dengan pengaturan
secara optimal sumber daya-sumber daya untuk meieper
keuntungan maksimum atau biaya minimum. Secar&aingungsi
tujuan dapat diartikan sebagai fungsi linear yaegdak dicari nilai
optimalnya. Pada umumnya nilai yang akan dioptieral#tinyatakan
sebagaiz. Fungsi-fungsi batasarcdnstraint functioh merupakan
bentuk penyajian secara matematis dengan batasasahekapasitas
yang tersedia yang akan dialokasikan secara optk@aberbagai
kegiatan atau ketidaksamaan linear yang harus wdipedalam
optimasi fungsi obyektif (Subagyo dkk, 1985).



Model matematika secara umum untlikear programming
berbentuk:
maksimasi atau minimasi:

Z=YCX,
j=1
dengan kendala:
DX <=h ,0i=12...,m
j=1 >b

danX >0,0y=12,..

<

untuk:
C; : Parameter yang dijadikan kriteria optimasi, ateefisien
parameter pengambilan keputusan dalam fungsi tujuan
X, : parameter pengambilan keputusan atau kegiatamg(yidak
diketahui).
a; : Koefisien teknologi parameter pengambilan kegaiu
(kegiatan yang bersangkutan) dalam kendala ke-
bi : Sumber daya yang terbatas, yang membatasi kegiatau
usaha yang bersangkutan, disebut pula konstanta’atiai
sebelah kanan” dari kendala ke-
Z : Nilai skalar kriteria pengambilan keputusan,tsdangsi tujuan
(Nasendl dan Anwar, 1985).
Terminologi umum untuk modelinear programming dapat
diringkas sebagai berikut:
1. Fungsi yang akan dimaksimumkaB = CjX; + CoX + CaXg + ... +
CXn disebut fungsi tujuaropjective functiop
2. Fungsi-fungsi batasan dapat dikelompokkan menjaairdacam,
yaitu :
a. Fungsi batasan fungsional, yaitu fungsi-fungsi $eta
sebanyakn (yaitu a;; X, +a, X, +agX; +...+a,, X,).
b. Fungsi batasan non-negatifoh-negative constraintsyaitu
fungsi batasan yang dinyatakan dengarz O.
3. Variabel-variabek disebut sebagalecision variables
4. g, bI , dang;, yaitu masukan-masukamgut) konstan, disebut

sebagai parameter model (Subagyo dkk, 1985).



2.1.4 AsumsilLinear programming
Menurut Subagyo dkk (1985) asumsi-asumsi ddgszar
programmingdapat diperinci sebagai berikut :
a. Proportionality
Asumsi ini berarti bahwa naik turunnya nilatdan penggunaan
sumber atau fasilitas yang tersedia akan berubedraseebanding
(proporsional) dengan perubahan tingkat kegiatan.
Misal :
e Z=CXptT CoXp+ C3Xg + ... + CXy
Setiap penambahan 1 urjtakan menaikka#@ dengarc;, setiap
penambahan 1 unik, akan menaikkanZ denganc,, dan
seterusnya.

o anX tanX, tagX t.. tax, 2b
Setiap pertambahan 1 uni; akan menaikkan penggunaan
sumber / fasilitas 1 dengaa,,. Setiap pertambahan 1 umnit

akan menaikan penggunaan sumber / fasilitas 1 deaga dan

seterusnya.
b. Addivity

Asumsi ini berarti bahwa nilai tujuan tiap kegiatizshak saling
mempengaruhi, atau dalafimear programmingdianggap bahwa
kenaikan dari nilai tujuanzj yang diakibatkan oleh kenaikan suatu
kegiatan dapat ditambahkan tanpa mempengaruhirbagé z yang
diperoleh dari kegiatan lain.
Misal z = 3x; + 5%
di manax; = 10;x, = 2;
sehinggaz = 30 + 10 = 40
Andaikatax; bertambah 1 unit, maka sesuai dengan asumsi grtam
nilai z menjadi 40 + 3 = 43. Jadi nilai 3 karena kenaikalapat
langsung ditambahkan pada niimula-mula tanpa mengurangi
bagianz yang diperoleh dari kegiatan ). Dengan kata lain, tidak
ada korelasi antag danxs.
c. Divisibility

Asumsi ini menyatakan bahwa keluarantpu) yang dihasilkan
oleh setiap kegiatan dapat berupa bilangan pecd@emikian pula
dengan nilakz yang dihasilkan. Misalx; = 6,5;z= 1.000,75.



d. Deterministic (Certainty)
Asumsi ini menyatakan bahwa semua parameter yadgpat

dalam modellinear programming(aﬂ, bi, G) dapat diperkirakan
dengan pasti, meskipun jarang dengan tepat.

2.1.5 PenyelesaiarLinear programming

Solusi dari model program linear yaitu menentukéai rdari
variabel keputusan yang terdapat di dalam modegrpm linear
tersebut. Adapun metode yang dapat digunakan adaatde grafik
dan metode simpleks (Sitijintak, 2006).

Penggunaan metode grafik hanya dibatasi pada duabegh
karena karena pada grafik secara umum, hanya tdrdap sumbu,
yaitu vertikal dan horisontal. Setiap sumbu mewaddltu kegiatan
(Zulfikarijah, 2004).

Metode simpleks ialah suatu metode yang secaranssis
dimulai dari suatu pemecahan dasar yang layak keegghan dasar
yang layak lainnya dan ini dilakukan berulang-ulétgngan jumlah
ulangan yang terbatas) sehingga akhirnya tarcajsdu pemecahan
dasar yang optimal dan pada setiap langkah menkgrasiuatu nilai
dan fungsi tujuan yang selalu lebih besar, lebitillau sama dari
langkah-langkah sebelumnya. Metode simpleks leliisiea serta
dilengkapi dengan suatiest criteria yang bisa mengetahui kapan
hitungan harus dihentikan dan kapan dilanjutkanpsandiperoleh
solusi yang optimal (Supranto, 2005).

Dalam metode simpleks, model diubah ke dalam bestisitu
tabel, kemudian dilakukan beberapa langkah matenpatila tabel
tersebut. Langkah-langkah matematis ini pada dgaamerupakan
replikasi proses pemindahan dari suatu titik ekstke titik ekstrem
lainnya pada batas daerah solwltion boundary Akan tetapi,
tidak seperti metode grafik, di mana dapat dengadam mencari
titik terbaik di antara semua titik solusi, metaglmpleks bergerak
dari satu solusi ke solusi yang lebih baik sampduss terbaik
didapat (Bernard, 2001).

Menurut Levin, dkk (2002), langkah-langkah dalamtade
simpleks secara umum adalah:

1. Menyusun batasan persoalan (ketidaksammaketidaksamaan
= ,dan/atau kesamaan =).



2. Mengubah setiap ketidaksamaan menjadi kesamaanpuAda

cara merubah merubah pertidaksamaan dan persangamun
Siswanto (1985) adalah:
a. Mengubah pertidaksamaatt

aZl.l)(1+a12><2 +"'+a1nxn = b.l

menjadi bentuk persamaan dengan menambah satielaria

slack(S) untuk setiap pertidaksamaan yaitu:
Xy @, X, o+, X, +§ =h
b. Mengubah pertidaksamaan:

ailxl + a12X2 to.t alnxn 2 b.l.
menjadi bentuk persamaan dengan mengurangi saabehr
surplus(S)) dan menambah satu variabel artifisi) Untuk
setiap pertidaksamaan yaitu:
8y, X, + a:tzxz Tt aian —“S+tA= b.l.
c. Jika kendala sudah berupa persamaan = :
a; X, +a, X, +..+a, X, =h
cukup menambahkan variabel artifisial:
a11)<l T alZXZ Tt aian 3 Aﬁ = bl
Memberi koefisien tujuan pada artifisial +M untulerpoalan
minimasi dan —M untuk persoalan maksimasi.

Memasukkan hasil kesamaan ke dalam tabel simpleitsel 2.1
berikut ini adalah tabel simpleks dasar untuk geksamaars:



Tabel 2.1 Tabel Dasar Simplek&.inear programming

N 'O C, O 0. O
VB X, X, Sl Sz 31 q
S|a; &, &, 1 0 .- O b,
SZ &y Ay ot Ay, o 1 - 0 bz
R S N
Zi quamn

C < C, -2 .Cxa,

Menentukan kolom kunci (kolom pivot) dengan memilitai
G-Z negatif terbesar untuk persoalan minimasi, daai QiZ
positif terbesar untuk persoalan maksimasi.

Menentukan baris kunci (baris pivot) dengan memiidsio

( b j positif terkecil.
kolom pivot
Mengganti variabel basis pada baris pivot dengaralvel basis
pada kolom pivot.
Menghitung elemen baru pada baris pivot dengan sumu
barispivotlama

angkapivot
sedangkan untuk mengisi elemen di baris lain memajgan
Operasi Baris Elementer (OBE).
Setelah elemen-elemen pada tabel simpleks sudah gemua,
maka menghitung kembali nildj danC;-Z,.
10. Bila adaCj-Z; non positif yang tersisa dalam persoalan minimasi,
atauG-Z non negatif pada persoalan maksimasi, maka kembali
ke langkah 5.
11. Bila tidak adaCj-Z; non positif yang tersisa dalam persoalan
minimasi, atauC;-Z non negatif pada persoalan maksimasi, maka
pemecahan optimal telah didapat.

Barispivot baru=



2.2 Lexicographic goal programming
2.2.1 PengertianL exicographic goal programming

Goal programming atau multiple objective programming
merupakan modifikasi atau variasi khusus dlagar programming
Analisa goal programmingbertujuan untuk meminimumkan jarak
antara atau deviasi terhadap tujuan atau targef ggah ditetapkan
dengan usaha yang dapat ditempuh untuk mencagat &tau tujuan
tersebut secara memuaskan sesuai dengan kendaaaglan yang
membatasinya. Kendala yang membatasi dapat betupbes daya
yang tersedia, teknologi yang ada, kendala tujdan, sebagainya
(Nasendi dan Anwar, 1985).

Perbedaan utama antargoal programming dan linear
programmingterletak pada struktur dan penggunaan fungsi nujua
Dalam linear programmingfungsi tujuannya hanya mengandung
satu tujuan, sementara dalagoal programmingsemua tujuan
apakah satu atau beberapa digabungkan dalam silmggsh tujuan.
Ini dapat dilakukan dengan mengekspresikan tujuadalam bentuk
sebuah kendalagéal constraint, memasukkan suatu variabel
simpangan deviational variablg¢ dalam kendala itu untuk
mencerminkan seberapa jauh tujuan itu dicapaintamggabungkan
variabel simpangan dalam fungsi tujuan. Dalam@ar programming
tujuannya bisa maksimasi atau minimasi, sementatandgoal
programming tujuannya adalah meminimumkan penyimpangan-
penyimpangan dari tujuan-tujuan tertentu. Ini kerasemuagoal
programmingadalah masalah minimasi (Mulyono, 1991).

Lexicographic goal programmingnerupakan salah satu dari
model goal programmingyang dispesifikan berdasarkan fungsi
tujuannya. Lexicographic goal programmingadalah adalah
meminimumkan penyimpangan target sesuai urutan piiawitas
(lexicographic minimuin(Ignizio, 1985).

Urutan meminimumkan penyimpangan bisa dilakukanpdan
harus mengikuti aturan tertentu. Oleh karena ita Iohemilih tujuan
mana yang akan memperoleh prioritas dengan caralimemriabel
deviasional yang berkaitan dengan tujuan untuk rdimimkan
pertama kali. Pemilihan variabel deviasional yangrub
diminimumkan pertama kali bukan berdasarkan pedoratau
formulasi matematis tertentu. Mengurutkan peminirannvariabel
deviasional menggunakan pedoman nof@si(i = 1, 2, ..., m
sehingga tujuan bisa dicapai sesuai dengan psogtng telah
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ditetapkan. Di mand@; bukan parameter atau variabel melainkan
hanya sebuah notasi untuk menandai urutan priotifsn yang
hendak dicapai. (Siswanto, 2007).

Pada beberapa prioritas tujuan yang sama terkatbadgpat
penyimpangan yang lebih penting untuk diminimumkariebih
dahulu. Sehingga diperlukan bobuatefghted yang berlainan untuk
mencerminkan beda kepentingan dalam tingkat pa®iyiang sama
(Mulyono, 1991).

2.2.2 Jenis-JenisGoal programming
Ada tiga macam jenis targegqal) yang mungkin menurut Hiller
dan Lieberman (1995) antara lain:
a. A Lower, One-sided goaadalah menentukan batas bawah yang
tidak tercapai.
Contoh:12x + 9%, + 15x% =125
b. An Upper, one-side goahdalah menentukan batas atas yang
tidak boleh dilampui.
Contoh:5x; + 7x, + 8x3 <40
c. A two-sided goabhdalah menentukan target khusus yang harus
dicapai di kedua ruas.
Contoh:5x; + 3%, + 4x3 = 55

2.2.3 Terminologi Masalah Goal programming
Menurut Mulyono (1991) terdapat beberapa istilah @ambang

yang digunakan dalagoal programmingadalah:

a. Decision variable variabel keputusan) adalaBeperangkat
variabel yang tak diketahui (dalam modgbal programming
dilambangkan dengaq di mangj = 1, 2, ..., ) yang akan dicari
nilainya.

b. Right hand side valugRHS) disebut juga nilai ruas kanan adalah
nilai-nilai yang biasanya menunjukkan ketersedsamber daya
(dilambangkan b)) yang akan ditentukan kekurangan atau
kelebihan penggunannya.

c. Goal (tujuan) adalah keinginan untuk meminimumkan angka
penyimpangan dari suatu nilai RHS pada sugtal constraint
tertentu

d. Goal constraint (kendala tujuan) adalah suatu tujuan yang
diekspresikan  dalam persamaan matematika  dengan
memasukkan variabel simpangan.
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e. Preemptive priority factoradalah suatu sistem urutan (yang
dilambangkan denga®,, di manak = 1, 2, ..., Kdan K
menunjukkan  banyaknya tujuan dalam model) yang
memungkinkan tujuan-tujuan disusun secara ordiakndgoal
programming Sistem urutan itu menempatkan tujuan-tujuan
dalam susunan dengan hubungan seperti berikut:
P,>P,>>>P,

P, merupakan tujuan yang paling penting
P, merupakan tujuan yang kurang penting dan seterusnya

f. Deviational variable (variabel simpangan) adalah variabel-
variabel yang menunjukkan kemungkinan penyimpanmggayatif
dari suatu nilai RHS kendala tujuan (dalam modglal
programmingdilambangkan dengady, di manai = 1, 2, ..., m
dan m adalah banyaknya kendala tujuan dalam model) atau
penyimpangan positif dari suatu nilai RHS (dilamipcan
dengand.”). Variabel-variabel ini serupa dengalack variabel
dalamlinear programming

g. Differential weight(bobot) adalah timbangan matematik yang
diekspresikan dengan angka kardinal (dilambangleangahnw

di manak = 1,2 ...K; i = 1,2,...., ihdan digunakan untuk
membedakan variabel simpangandi dalam suatu tingkat
prioritask.

h. Technological coefficientkoefisien teknologi) adalah nilai-nilai
numerik (dilambangkan dengarg;) yang menunjukkan
penggunaan nildy; per unit untuk menciptakag
Langkah-langkah perumusgoal programmingmeliput tahap-

tahap berikut:

a. Menentukan variabel keputusan.

Menyatakan dengan jelas variabel keputusan yangk ti
diketahui. Makin tepat definisi akan makin mudahkey@an
permodelan yang lain.

b. Menyatakan sistem kendala.

Menentukan nilai ruas kanan (RHS) dan kemudian mteken
koefisien teknologi yang cocok dan variabel kepaugang diikut
sertakan dalam kendala. Juga memperhatikan jemgirppangan
yang diperbolehkan dari nilai RHS. Jika penyimpanga
diperbolehkan dalam dua arah, maka kedua variaibgbasgan
ditempatkan pada kendala itu. Jika penyimpangan yehan
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diperbolehkan pada satu arah, maka hanya satlbghsanpangan
yang tepat ditempatkan pada kendala yang bersamgkut
c. Menentukan prioritas utama.

Membuat urutan tujuan-tujuan. Biasanya urutan tujua
merupakan preferensi undividu. Jika persoalanngtaktimemiliki
urutan tujuan, langkah ini dilewati kemudian keglaah berikutnya.
d. Menentukan bobot.

Membuat urutan di dalam suatu tujuan tertentu. Jlikak
diperlukan maka langkah ini dilewati.

e. Menyatakan fungsi tujuan.

Memilih variabel simpangan yang benar untuk dim&ank
dalam fungsi tujuan. Serta menambahkan prioritas k#Ebot yang
tepat jika diperlukan.

2.2.4 Model Goal programming
Di dalam model goal programming dihadirkan sepasang
variabel yang dinamakan variabel deviasonal dafubgsi untuk
menampung penyimpangan atau deviasi yang akamlitpgaa nilai
ruas kiri suatu persamaan kendala terhadap n#ai kenannya. Agar
deviasi itu minimum, artinya nilai ruas kiri sugtarsamaan kendala
mendekati nilai ruas kanannya maka variabel demiasiitu harus
diminimumkan di dalam fungsi tujuan (Siswanto, 2007
Menurut Mulyono (1991) terdapat tiga jenis fungguan dalam
goal programmingyaitu:
a. Fungsi tujuan yang digunakan jika variabel simpandalam
suatu masalah tidak dibedakan menurut prioritas &t@bot.
Persamaan fungsi tujuannya adalah:

m
Minimasi Z = > d,” +d;"
i=1
b. Fungsi tujuan yang digunakan dalam suatu masalamadia
urutan tujuan diperlukan, tetapi variabel simpang&mdalam
setiap tingkat prioritas memliki kepentingan yangma.
Persamaan fungsi tujuannya adalah:

Minimasi Z =) R(d,” +d,") untukk=1,2, ..., K
i=1
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c. Fungsi tujuan yang digunakan jika tujuan-tujuanratken dan
variabel simpangan pada setiap tingkat prioritabedtkan

dengan menggunakan bobot yang berlaimgn Fungsi tujuan

yang ketiga ini merupakatexicographic goal programming
Persamaan fungsi tujuannya adalah:

m
Minimasi Z = > w;R.(d,” +d") untukk=1,2, ..., K
i=1
Kendala dari masing-masing fungsi tujuan di atadedd
a11X1 * a12x2 Tt aijxj + dl_ _d1+ = b1

Ay Xy +@,X, +...+ a8, X, +d, _dz+ =b,

ayu X, +a,X, +...+a X, +d,~—d " =h

dan X, d ,d">0untuki=1,2,...,m
di mana
d

~: jumlah unit deviasi yang kekurangan

d.": jumlah unit deviasi yang kelebihan

W, : bobot yang diberikan pada variabel simpangan

P, :tingkat prioritas yang diberikan pada variabeimangan

a; :koefisien teknologi fungsi kendala tujuan, yaltehubungan
dengan tujuan parameter penganmbilan keputusan

X; : parameter pengambilan keputusan atau kegiatag Yani

dinamakan sebagai sub tujuan
b, :tujuan atau target yang ingin dicapai

2.2.5 AsumsiGoal programming

Menurut Mulyono (1991) asumsi-asumsi modajoal
programmingdapat dirinci sebagai berikut:
a. Linearitas

Diasumsikan bahwa proporsi penggundanyang ditentukan
oleh @; harus tetap benar tanpa memperhatikan nilai sejusng
dihasilkan. Artinya nilai ruas kiri dari kendalajuan harus sama
dengan nilai ruas kanan.
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b. Divisibilitas

Diasumsikan bahwa nilai-nilat, d’, dand’ yang dihasilkan
dapat dipecah. Artinya jumlah pecahan nijalapat diselesaikan dan
dapat digunakan dalam solusi itu. Asumsi ini tidadembatasi
penggunaan modgoal programming karena prosedur solugbal
programming yang lain, yaitulnteger Goal programmingdapat
mencari solusi integer.
c. Terbatas

Diasumsikan bahwa nilag, d, dan d* yang dihasilkan harus
terbatas. Artinya, tidak dapat memiliki nilai vdred keputusan,
sumber daya atau penyimpangan tujuan yang taktésrba
d. Kepastian dan periode waktu statis

Diasumsikan bahwa parameter modetl programmingseperti
a;, b, P, danwy diketahui dengan pasti dan akan tetap statis selam
periode perencanaan pada saat hasil mauell programming
digunakan.

2.2.6 PenyelesaianGoal programming

Pada dasarnya metode-metode vyang digunakan untuk
menyelesaikagoal programmingsama dengalinear programming
baik secara grafik maupun simpleks. Namun perbey@aralah
dalamgoal programmingdiberikan bobot yang khusus pada tujuan-
tujuan yang ingin dicapai dan pada berbagai pasmtang diberikan
dalam mencapai tujuan-tujan tersebut (Nasendi, 1985

Metode grafik (analisis geometris) digunakan untuk
menyelesaikargoal programmingdengan dua variabel keputusan.
Goal programming dengan banyak variabel dapat diselesaikan
dengan metode simpleks (Siswanto, 2007).

Prosedur analisis dengan algoritma simpleks ungdal
programmingsama seperti analisis persoalarear programming
biasa, hanya dengan tambahan sedikit variasi ungdal
programming. Penyelesaian simpleks dalam setiagoal
programming mengikuti algoritma untuk persoalan minimasi
(Nasendi, 1985).

Menurut Siswanto (2007), langkah-langkah dalam deto
simpleks untuk menyelesaikagpal programmingyang memiliki
prioritas berbeda adalah:
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1.

Mengubah setiap ketidaksamaan menjadi kesamaamamieaga
menambahkand” dan mengurangd” untuk masing-masing
kendala.

Menentukan variabel deviasional beserta prioritas thobot
untuk fungsi tujuan.

Menyusun tabel simpleKexicographic goal programmingwal
seperti seperti pada Tabel 2.2 berikut:

Tabel 2.2 Tabel Dasal_exicographic goal programming

G |0 0 0 WRWR-WR WR WP - wP
G VBl % % dl dyee d7 dfd o dT B
w,R d, Ay Qp v &y J 0 -0 -1 0. 0 bl
W, P ¢ SR B 21 | P - @ 0 -1 0 |b
WP d" |a, a,--a 0 0. 1 0 0-.--1 |8
Z, 2.Cxg

CJ' _Zl F|)

R Memasukkan hasiC, —ZC, X g; sesuai dengan koefisien

: dari masing-masing prioritas

R

4. Menghitung nilai C-Z;) pada setiap kolom variabel.

5.
6.
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Memeriksa nilai G-Z) =0

Menentukan kolom kunci (kolom pivot) berdasarkaainiCi-Z)
negatif terbesar. Pemilihan kolom kunci 15menhadiraulai
dari prioritas tertinggi yait;, i = 1, jika padaP; tidak ada C;-
Z) negatif maka memilih G-Z) pada prioritas berikutnya.
Namun jika terdapat dua nilai positif terbesar yaagia dalam
satu prioritas, maka dipilih yang memiliki nilai at (W)
terbesar.




7. Menentukan baris kunci (baris pivot) dengan memiisio

(b,] positif terkecil.

kolom pivot

8. Menghitung elemen baru pada baris pivot dengan sumu

barispivotlama

angkapivot
sedangkan untuk mengisi elemen di baris lain memajgan
Operasi Baris Elementer (OBE).

9. Mengganti variabel basis pada baris pivot dengaialval basis
pada kolom pivot.

10. Setelah elemen-elemen pada tabel simpleks sudiah demua,
maka menghitung kembali nildj danG-Z,.

11. Bila adaCj-Z; non positif yang tersisa maka kembali ke langkah
6.

12. Bila tidak adaCj-Z; non positif yang tersisa atau jika tersisa nilai
G-Z negatif terbesar di atas nilai positif prioritadesemnya
maka iterasi berhenti dan solusi optimal diperoteéimana nilai
variabel basis untuk masing-masing baris terletadapkolomb
dan nilai deviasionald maupund’) yang# 0 adalah prioritas
yang tidak tercapai.

Barispivot baru=

2.3 Analisis Sensitivitas
2.3.1 Pengertian Analisis Sensitivitas

Analisis sensitivitas adalah studi tentang bagaamperubahan
penyelesaian optimal dan nilai penyelesaian optiaeli linear
programmingsebagai akibat dari perubahan koefisien suatatelri
keputusan. Secara lebih khusus, analisis ini mtelibatang efek
yang terjadi pada penyelesaian optimal apabilaapet perubahan
pada koefisien fungsi tujuan dan nilai ruas kanamg$i kendala.
Oleh karena itu analisis sensitivitas sering dis@ga analisis pasca
optimalisasi ppost optimally analys)skarena analisis ini hanya bisa
dilakukan setelah penyelesaian optimal kasusar programming
tercapai (Agustini dan Rahmadi, 2004).

Alasan utama mengapa analisis sensitivitas pentiagi
pengambil keputusan adalah karena masalah dunia mgrupakan
lingkungan yang dinamis. Harga bahan baku berupelmintaan
berfluktuasi, perusahaan membeli mesin baru untelkgganti yang
lama, pasar tenaga kerja global menyebabkan peanbéiaya
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produksi, terjadi pergantian karyawan dan lainnfadgerson dkk,
1996).

2.3.2 Perubahan-Perubahan dalam Analisis Sensitivitas
Menurut Mulyono (1991) perubahan atau variasi dalizear

programming yang dipelajari dalam analisis sensitivitas dapat

dipisahkan kedalam tiga kelompok umum antara lain:

1. Analisa yang berkaitan dengan perubahan diskriamater
untuk melihat seberapa besar perubahan dapatrditsdédelum
solusi optimum mulai kehilangan optimalisasinya dimamakan
Analisa SensitivitasJika suatu perubahan kecil dalam parameter
menyebabkan perubahan drastis dalam solusi, déatbkhwa
solusi adalah sangat senstif terhadap nilai paeméu.
Sebaliknya, jika perubahan parameter tidak mempgunya
pengaruh besar terhadap solusi dikatakan soluatifréidak
sensitif terhadap nilai parameter itu.

2. Analisa yang berkaitan dengan perubahan struktMadalah ini
muncul bila masalalinear programmingdirumuskan kembali
dengan menambahkan atau menghilangkan kendala tdan a
variabel untuk menunjukkan operasi model alternatif

3. Analisa yang berkaitan dengan perubahan kontinanpeter
untuk menentukan urutan solusi dasar yang menjptimam
jika perubahan ditambah lebih jauh, ini dinamaRanametric —
Programmming.

Menurut Asri dan Widayat (1986) perubahan-perubahan
parameter padmear programmingadalah:

a. Perubahan pada kapasitas sumber-sumber yang terdgdbila
terjadi perubahan pada parameter ini maka berdai kanan
dari fungsi-fungsi pembatas pada model akan mengala
perubahan. Perubahan dapat berarti penambahan maupu
pengurangan kapasitas sumber-sumber yang tersedia.

b. Perubahan pada koefisien-koefisien fungsi tuju@nutbahan ini
menunjukkan adanya penambahan atau penurunan ikosstr
setiap satuan kegiatan terhadap tujuan.

c. Perubahan pada koefisien-koefisien teknis fungsg$u
pembatas. Apabila perubahan parameter ini terjatianibagian
kapasitas sumber yang dikonsumsi oleh suatu kegiata
mengalami kenaikan atau penurunan.
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d. Penambahan variabel-variabel baru. Bila hal injatérberarti
jumlah variabel (misalnya X) yang dikombinasikamtambabh.

e. Penambahan batasan-batasan baru, yang tentu skjadigari
akibatnya terhadap penyelesaian optimal.
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BAB Il
METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Waktu dan Tempat Penelitian

Penelitian dalam skripsi ini dilaksanakan di Kegialh Negeri RI
Daerah Jawa Timur Resor Malang Kota dari bulan Magnpai
bulan Mei 2011.

3.2 Deskripsi Umum Daerah Studi

Polresta Malang Kota merupakan sebuah instansi petak
yang bertugas melayani masyarakat. Polresta MalKotg
dibagi menjadi beberapa unit yang salah satunydahdanit
patroli lalu lintas (lantas). Salah satu tugas gpdintas adalah
menjamin kelancaran lalu lintas di setiap penggain yang menjadi
tanggung jawabnya terutama yang disebabkan faktanusia
(ketertiban pengguna jalan). Sehingga berdasarkgast tersebut,
polisi lantas dituntut untuk menjaga keamanan, rkben dan
kelancaran lalu lintas untuk mengurangi jumlah k&@an. Anggota
polisi lalu lintas disebarkan di tiap-tiap pos kearkan kondisi
jalan, frekuensi kecelakaan dan waktu ketika kanalian padat.

3.3 Jenis dan Sumber Data
Data yang digunakan berupa data sekunder. Databtérs
diperoleh dari unit polisi lalu lintas yang khususenangani
penyebaran polisi di tiap-tiap pos. Data-data tarsedalah sebagai
berukut:
1. Jumlah shift dalam sehars)
2. Jumlah pos dalam kotdr).
3. Jumlah polisi yang bertugas di masing-masing pgsada
shiftj (Xj).
4. Jumlah polisi yang tersedi®&}.
5. Rata-rata anggaran harian untuk masing-masingipdiligos
i (C).
6. Jumlah posu yang mengatur ruas jalan yang memiliki
kepadatan yang samB,j.
7. Pos-pos polisit yang saling berhubungah).
8. Jumlah maksimun dan minimun polisi yang siaga & {os
i (My).
9. Perkiraan jumlah minimum polisi di pogada shiff (a;).
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10.
11.

Perkiraan jumlah maksimum polisi di pppada shifj (b;).
Pos-pos polisi yang mengatur ruas jalan menuju,katas

jalan yang memiliki kepadatan tinggi serta ruasnpalyang
kurang padat.

12. Total anggaran yang tersedia dalam selii (

3.4 Metode Pengumpulan Data

Untuk memperoleh data-data pendukung penelitian rivaka

dilakukan pengumpulan data melalui dua tahapaty yai
1. Penelitian langsung ke polresta Malang ké&ielfl researci

Metode ini bertujuan untuk memperoleh data-datalpkung

penelitian yang langsung didapatkan di polretsaapid untuk
mendapatkannya dengan menggunakan cara-cara herikut
a. Dokumentasi

Merupakan suatu metode pengumpulan data dengamhateli
dan menggunakan data-data berupa arsip-arsip at@taic
yang berhubungan dengan obyek penelitian yang getd#
polresta. Data-data ini merupakan data sekunder.

b. Wawancara

Merupakan suatu metode pengumpulan data dengan
melakukan komunikasi atau wawancara mengenai hal-ha
yang berhubungan dengan obyek penelitian, yangrdak

ini dilakukan melalui kunjungan ke polresta danté@®u unit
patroli lalu lintas bagian penyebaran polisi lahids.

2. Studi literatur.
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permasalahan-permasalahan yang ada dengan menggueak

yang ada pada literatur.



3.5 Langkah-langkah Penelitian

Dari data-data yang telah terkumpul, langkah-lahgkeng harus
dilakukan adalah seperti yang tergambar pada diagaér 3.1
berikut.

Studi Kasus

l

Studi Literatur

A4

Pengumpulan Data
(Data Sekunder dan Data Primer)

v

Analisis Data

\ 4

Diperoleh solusi optimal :
Xij, dm’, ', pENCApaian tujuan

Gambar 3.1 Diagram Alir Langkah-Langkah Penelitian
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3.6 Analisis Data
Semua perhitungan dalam analisis data

dilakukangaden

menggunakarsoftware LINGO. Di mana Langkah-langkah analisis

datanya dijelaskan pada gambar 3.2 berikut.

Mulai

A
Penetapan Tujuan dan Prioritag

A 4

Perumusan Fungsi Kendala dan Tujuan den
Menggunakan Parameter dan Variabel:

S, R, %, P, B, C, Du, Lt, Mi, aj, bj, dm+, d’n_

jan

A 4

Input: Data pada Fungsi
Kendala dan Tujua

A

Minimasi Z =Y d,~ +d,"

m=1
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Output: Nilai Bobot
Tiap Prioritas(w)

A 4

Minimasi Z = > w,(d,," +d,")

m=1

N

Output:X;j, ty', Chy

A 4

Analisis Sensitivitas dengan
mengubah RHS

A 4

Input: RHS Berdasarkan
Rang¢Di LINGO
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Output: Hasil Optimal
dan Pencapaian Tuju

A 4

Selesai

Gambar 3.2 Diagram Alir Analisis Data Penelitian



BAB IV
HASIL DAN PEMBAHASAN

Berdasarkan data dan tujuan penulisan skripserdigh hasil
dan pembahasan yang diuraikan dalam bab ini.
4.1 Perumusan Lexicographic Goal Programming Pada

Penyebaran Polisi Lalu lintas

Perumusarexicographic goal programmingecara umum yang
telah dijelaskan pada Bab Il akan digunakan dalaenumuskan
fungsi tujuan dan fungsi kendala pada penyebarksi f#u lintas.

Terdapat beberapa indeks, variabel dan parameterg y
digunakan dalam merumuskan fungsi tujuan dan fukeysilala pada
penyebaran polisi. Oleh karena itu, sebelum merkanuskedua
fungsi tersebut, terlebih dahulu akan dijelaskateks, variabel dan
parameter yang digunakan. Adapun indeks yang digumadalah:
i sindeks untuk pos € 1, 2, ...,)
J : indeks untulshift atau pergantian jadwgl= 1, 2, .., J.
Sedangkan variabel dan parameter yang digunakamdsgrumusan
fungsi kendala dan fungsi tujuan adalah:

Xij  :jumlah polisi yang bertugas di piopadashift]

R : jumlah poR dalam kota

S : jumlahshift Sdalam sehari

Q :jumlah polisiQ yang tersedia

B : jumlah anggaranB yang tersedia untuk seluruh polisi
per hari

C  : rata-rata anggaran hari& untuk masing-masing polisi di
posi

a; : perkiraan syarat nilai minimu untuk polisi di pos pada
shift]

bj  : perkiraan syarat nilai maksimumuntuk polisi di pos pada
shift]

L :jumlah polisiL di pos ket yang berhubungan
(t=1,2,..7N

D, : jumlah posD yang mengatur ruas jalam yang memiliki
kepadatan yang sama

M;  :jumlah minimum polisM yang ditugaskan di pas
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4.1.1 Penetapan Tujuan dan Prioritas
Tujuan-tujuan yang akan dicapai berdasarkan untianitasnya
adalah sebagai berikut:

Prioritas 1 P;) :Meminimalkan alokasi (penyebaran) polisi di kota
Malang.

Prioritas 2 P;) :Meminimalkan total anggaran yang digunakan
dalam penyebaran polisi.

Prioritas 3 P3;) :Mencukupi jumlah polisi untuk pos yang
mengatur ruas jalan yang padat pada waktu
tertentu

Prioritas 4 P;) :Mencukupi jumlah polisi untuk pos yang
mengatur ruas jalan yang tidak padat dan
memenuhi syarahift minimum

4.1.2 Perumusan Fungsi Kendala

Kendala tujuan dalam kasus penyebaran polisirtetalii:
1. Polisi

Jumlah polisi yang bertugas di pbselamashift j setiap hari
tidak boleh melebihi jumlah poli€) yang tersedia. Sehingga fungsi
kendala untuk jumlah polisi dirumuskan sebagaikioeri

J |
szij +d, _d1+ =Q
j=1i=1
d, adalah variabel deviasi untuk menampung jumlahsp@liyang
kurang dari sasaran.

dl+ adalah variabel deviasi untuk menampung jumlahsp@liyang
melebihi sasaran.

2. Anggaran

Rata-rata anggaran harian yang digunakan untulyepanan
polisi C; terdiri dari anggaran perawatan untuk kendaradisi foaik
roda 2 maupun roda 4 serta anggaran untuk poligl &rupa uang
saku. Jumlah anggaran tersebut tidak boleh melanymiah
anggararB yang tersedia . Sehingga perumusan fungsi ke il

anggaran adalah sebagai berikut:
J

Ziqxij +d, -d,”=B

j=1i=1
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d, adalah variabel deviasi untuk menampung angg&amang
kurang dari sasaran.

d2+ adalah variabel deviasi untuk menampung angg&aang
melebihi sasaran.

3. Batas Atas dan Batas Bawah

Untuk mencukupi polisi di seluruh pdspada shift j, maka
ditentukan batas bawad) dan batas atds; untuk polisi di masing-
masing pos. Nilai yang diberikan pada batas atasbddéas bawah
berdasarkan tingkat kecelakaan dan kepadatanitdfis Idi masing-
masing shift j dan ruas jalan yang diatur oleh pos-pos. Sehingga
pertidaksamaan fungsi kendalanya adalah:

g < X; <b

Jumlah polisi tidak boleh kurang dari batas bawah t&bih dari
batas atas, sehingga pertidaksamaan fungsi kerajataX; sb,j
diubah menjadi persamagoal programmingebagai berikut:

X +dy — d = &

X, +dy — d,” = b
di mana i D{lZ,...,I}, jD{:L...,J}, banyaknya d,” = n(l).n(J)
dengarh = 3, 5, 7....{2.n(l).n(J)} +1 dan banyaknyaikt =n(1).n(J)
dengark =4, 6, 8, ..., {2n(l).n(J} +2
d, adalah variabel deviasi untuk menampung deviaskingen

nilai maksimum polisi di pos$ padashift j (a;) yang kurang dari
sasaran.

dh+ adalah variabel deviasi untuk menampung deviaskinaan
nilai maksimum polisi pospadashift j (a;) yang melebihi sasaran.
d, adalah variabel deviasi untuk menampung deviaskiren
nilai minimum polisi pos padashift j (bb;) yang kurang dari sasaran.
dk+ adalah variabel deviasi untuk menampung deviaskina@n
nilai minimum polisi pos padashift j (bb;) yang melebihi sasaran.
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4. Persyaratan Shift Minimum

Kondisi lalu lintas di kota besar tidak dapat diggmkan karena
tiap ruas jalan memiliki tingkat kepadatan lalutds dan tingkat
kecelakaan yang berbeda. Jumlah waktu rata-raisi pahg tersedia
untuk menanggapi panggilan layanan yang berupaldiene atau
lalu lintas yang padat tergantung pada waktu tengarhpengiriman
polisi sampai tiba di lokasi kejadian. Oleh karena dibutuhkan
jumlah minimum polisi di masing-masing pos tiap gaattianshift
agar lebih cepat menangani kepadatan lalu lintas ledécelakaan di
lokasi kejadian. Di mana jumlah minimum polisi spatgantiarshift
dipertimbangkan berdasarkan:

a. Pos yang saling berhubungan

Pos yang saling berhubungdimK) adalah beberapa pos yang
saling berdekatan dan saling mendistribusikan ipoliika
membutuhkan bantuan untuk mengatur ruas jalan vatgr oleh
pos yang bersangkutan. Namun tidak semua pos rkenfiiik
dengan pos yang lain. Jumlah polisi di pos-pos yaating
berhubungan saat pergantiahift tidak boleh kurang dari jumlah
minimum polisiL; saat pergantiashift Sehingga persamaan fungsi
kendalanya adalah:

J
DXy + Xy o+ X)) +d—d " =1
i=1

di manat/{1, 2, ..., }, j[41,..., J dan banyaknyadri tergantung
jumlahlink yang ada dengandimulai dari Ianjutardkt .

d. adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah mmimi
polisi pada pos ké-yang saling berhubungdn yang kurang dari
sasaran.

dr+ adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah nmim
polisi pada pos ké-yang saling berhubungaln yang melebihi
sasaran.
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b. Pos yang mengatur ruas jalan yang memiliki kepadata yang

sama

Dari pos-pos yang mengatur ruas jalan terdapatrapaepos
yang mengatur ruas jalan yang memiliki kepadatangyaama.
Sehingga jumlah polisi saat pergantighift untuk pos-pos yang
mengatur ruas jalan yang memiliki kepadatan sarmaktiboleh
kurang dari jumlah minimalnyB,. Sehingga persamaan kendalanya
adalah:

j
D (Xy+ X+t X)) +dg —d =D

j=1

u

di manau/{1, 2, ..., } dan j/{1,..., 3, banyaknyad,st tergantung
jumlah pos yang mnegatur ruas jalan yang memikkiddatan yang
sama dengasdimulai dari Ianjutardf.

d, adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah mmim
polisi pada posi yang mengatur ruas jalan yang memiliki kepadatan

yang sam®, yang kurang dari sasaran.
d.” adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah mini

S
polisi pada posi yang mengatur ruas jalan yang memiliki kepadatan
yang sam#®, yang melebihi sasaran.

c. Masing-masing pos

Masing-masing pos memiliki jumlah minimuM; polisi saat
pergantiarshift Oleh karena itu jumlah polisi yang bertugas apti
pos tidak boleh kurang dari jumlah minimalnya. &igga persamaan
fungsi kendalanya adalah:

J
DX +d, ~d, =M,
j=1

di manai:{lZ,...,I}, j:{IL...,J}, dan banyaknyadviz n(l)
dengarv dimulai dari lanjutard " .

d, adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah mim

Vv

polisi pada masing-masing pdd; yang kurang dari sasaran.
d,” adalah variabel deviasi untuk menampung jumlah mim

v

polisi pada masing-masing pdd;} yang melebihi sasaran.
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Penerapan Lexicographic Goal Programming pada
Penyebaran Polisi di Kota Malang
Kota Malang merupakan salah satu kota besar yamgafami
peningkatan angka kecelakaan dan pelanggaran iladas | tiap
tahunnya yang salah satunya penyebabnya dikarepakitinya lalu
lintas. Oleh karena itu polresta kota Malang meaykdn 23 pos
polisi yang dijaga oleh 110 polisi lalu lintas sec@ergiliran untuk
mengatur pengendara di berbagai ruas jalan daléanNkalang agar
dapat mengurangi angka kecelakaan dan pelanggduaintas.
Penjagaan pos oleh polisi dibagi ke dalam dua bagian yang
disebut dengarshift (j). Pembagiarnshift tersebut adalah sebagai
berikut:
Shiftpertama  Xj; = pukul 06.00-14.00
Shiftkedua Xz = pukul 14.00-22.00
Sedangkan untuk penyebaran polisi lalu lintas ap tbos dibagi
menjadi tiga pos bagian, yaitu:
1. Pos yang mengatur ruas jalan menuju pusat kota.
Polisi yang ditugaskan di pos ini bertugas mengaias jalan
menuju pusat kota dari berbagai arah (utara, selétaur dan
barat). Di mana pusat kota Malang adalah alun-dRuas jalan
yang diatur oleh pos ini memiliki kepadatan yamgdi.
2. Pos yang mengatur ruas jalan yang padat.
Ruas jalan yang diatur oleh polisi di pos ini méknkepadatan
tinggi pada waktu tertentu yaitu pada pukul 06.3(B0 dan
15.30-18.00.
3. Pos yang mengatur ruas jalan yang kurang padat.
Ruas jalan yang diatur oleh polisi di pos ini midmitingkat
kepadatan yang lebih rendah dibandingkan ruas jelag diatur
oleh pos lainnya.
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Adapun data posyang mengatur ruas jalan pastaftj ditampilkan
pada Tabel 4.1 berikut:
Tabel 4.1 Data Pos-Pos Polisi dalam Kota Malang

Xi | Jumlah polisi yang mengatur piogadashift|
Pos yang mengatur ruas jalan menuju kota
1. Xy Pos Raden Intan
2. X5 Pos L.A. Sucipto
3. X3 Pos Landungsari
4, Xaj Pos Kacuk Barat
5. Xsi Pos Araya
Pos yang mengatur ruas jalan yang padat
1. Xsj Pos UB
2. X7j Pos Gadang
3. Xgj Pos PDAM Lama
4. Xoj Pos Borobudur
5. Xioj Pos Sarinah
6. Xu1j Paos Ciliwung
7. X1z Pos Klenteng
8. Xisj Pos Mitra |
9. X4 Pos Simpang 4 Kasin
Pos yang mengatur ruas jalan yang kurang padat
1. Xis; Pos Janti Barat
2. Xisj Pos Dieng
3. X7j Pos Bandung
4, Xisg Pos Rajabali
5. Xagj Pos Trio Il
6. Xa0j Pos Mitra Il
7. Xo1 Pos Kaliurang
8. X22j Pos BRI
9. Xosi Pos ljen

Sumber : Data Pos Polisi Polresta Malang Kota

Berdasarkan data pos dsinift pada Tabel 4.1, maka dapat diuraikan
variabel keputusarX; dengan formulax; adalah jumlah polisi di
setiap pos = 1,2,...,23 pada setiaghiftj = 1,2.
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4.2.1 Perumusan Fungsi Kendala

Fungsi kendala dalam penyebaran polisi di kotaaktaladalah
sebagai berikut:
1. Polisi

Jumlah polisi yang tersedia adalah 110 untuk dikgn
menjaga 23 pos € 1, 2, ..., 23 selama duahift (j = 1, 2) setiap
hari. Fungsi kendala untuk polisi adalah:

2 23
> > X; +d, —d," =110

j=1i=1
d, :jumlah polisi yang bertugas kurang dari sasaran

dl+ : jumlah polisi yang bertugas melebihi sasaran

2. Anggaran

Anggaran yang digunakan dalam penyebaran polisilahd
anggaran perawatan untuk kendaraan patroli seggassn untuk
polisi yang berupa uang saku. Jumlah uang sakukumiasing-
masing polisi adalah sebesar Rp. 10.000,- per [@&dangkan
anggaran untuk perawatan kendaraan polisi sebgsai3&000,-.
Sehingga jumlah maksimum anggaran yang tersedi@aerldalah
sebesar Rp. 1.136.000,-. Perumusan kendala tujptaik anggaran
adalah sebagai berikut:

2 23
> > CX; +d, —d,” =1.136000

j=li=1
d, :Jumlah anggaran yang digunakan per hari kurarigdsaran

d2+ : Jumlah anggaran yang digunakan per hari melsbgaran

3. Batas Bawah dan Batas Atas

Jumlah polisi lalu lintas yang bertugas menjaga po kota
Malang adalah 110. Untuk mencukupi polisi di tiapsp maka
ditentukan jumlah minimum dan maksimum polisi dising-masing
pos. Oleh karena itu, pihak polresta Malang dalaenentukan
jumlah minimum / maksimum (batas bawah / batas) atasabel
keputusanX; didasarkan pada tingkat kecelakaan, pelanggaran da
kepadatan lalu lintas di masing-masing pos yanggatein ruas jalan
pada tiapshift seperti yang tercantum pada Lampiran 1. Batas
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tersebut dapat ditulis sebagaj < X; <b,, di manag; dan by

adalah nilai perkiraan syarat minimum / maksimuntispali posi
padashift j. Adapun pertidaksamaan kendala minimum / maksimum

tersebut adalah:

2< X, <4 ,i= 123678
2<X,<3,i= 4591011121314

1< X,<2,i=1516171819,20,21,22,23
2< X,<4,i= 123678
2<X,<3,i= 4591011121314

1< X,,<2,i=1516171819,20,21,22,23
dari pertidaksamaan di atas, diubah menjadi persangoal
programmingseperti pada Tabel 4.2 berikut:
Tabel 4.2 Perubahan Persamaan Kendal&oal Programming

Persamaan kendalfa
minimum / Pos :
maksimum i Persamaan kendaimal programming
(3 < X;=hy)

=1 X, +dy —dy =4 | X, +d, -d," =2
I=2 X21+d5__d5+:4 X21+d6__d6+:2

2<X,<4 5 X31+d7_—'d7+:4 X31+d8__d8+=2
=6 Xg+dy — d9+ =4 | Xg+dy, - d10+ =2
=7 | Xy tdy —dy" =4 | Xy +dy, —d,," =2
1 =8 X81 T d13_ B dl3+ =4, X81 + d14_ - d14+ =2
G Xgts —dis =3 | X +dig —dyg" =2
=5 X51 + d17_ - dl?+ =3 X51 + d18_ - dls+ =2

2< X, <3 1=9 | Xy +dyy —dig =3 | Xgy+dy, —dy =2
1 =10 | X, ,+d, —d,," =3 | X, +d,, —d,, =2
i =11 X +d, -d =3 | Xu+d,, —d, =2
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Lanjutan tabel 4.2

Persamaan kendal

mg‘grﬂ% Pios Persamaan kendagmal programming
(g < X; £b))

1=12 | X, +d,. —d,' =3 | X, +0, —d,, =
2< X, <3 1 =13 | X,,,+d,, —d,," =3 | Xy +d, —dy =
=14 | Xy, +dyy —dy =3 | X, +dy, —dy" =

1=15 | X, +d, -d, =2 | X,,+d,, —-d,, =1
1=16 | X, +dy; —dy =2 | X, +d,, —d,, =
=17 | X +dg —dy =2 | X +dy —dy =
1218 | X+dy —dy, =2 | X+ 0y, —dy =

1< X,<2 =19 | X 4y —dyy =2 | Xy +d,, —d,, =1
1=20 | X, +d, —d, =2 | X,,+d,, —d,,’ =
1=21 | X,,+d, —d, =2 | X,,+d,, -d,, =
1222 | X, +d, —de =2 | X,,+d,s —d,; =
1 =23 | X,,+d,, =d,;" =2 | X,,,+d,; —d,; =

=1 | X,+d,, -d,y’ =4 | X,+d;, —dg, =2

=2 | X,+d,, —di, =4 | X,,+ds, —dg, =2

25Xasa o T e
TV IR SHd, —d. =
=7 | X,+d, —d, =4 | X,,+dg —d, =

=8 Xg; +0sg — d59+ =4 | Xg+dg, — deo+ =2

=4 | X, +dy, —d,, =3 | X, +dg, —dg, =2

oo tdes —dgs =3 | Xg,+dgg —dgg =2

=10 | X, +dg, —ds," =3 | X, +0des —dgg =2
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Lanjutan tabel 4.2

Persamaan kendala
minimum / Pos _
maksimum i Persamaan kendag@al programming
(& < X; <h)
1=11 | X+ dge —dgo' =3 | Xypp+0yy —dyy =2
25X, <3 I i12 Xipp+ dn: - dn: =3 | Xyt d72: - d72: =
=13 | X,p,+d,s —dys =3 | Xy, +dy, —d,, =2
i1=14 | X ,+d —d =3 | Xy,+dy —dyg =2
1=15 | X,,+d,, —d,;" =2 | X, +dys —dyy =1
1=16 | X, +dyy —d,g =2 | X, +0g —dgy’ =1
1=17 | X+ dgy gy =2 | Xppptdy, —dg,” =1
1=18 | Xt g —0gy =2 | Xty =g, =1
1< X, <2 1=19 | X o, +dg —0ge =2 | Xyt 0ge —ge’ =1
1520 | X,,+ds =0y’ =2 | X, +0gg —Cgg =1
1 =21 | X,p,+ gy —ge =2 | Xppp+ gy —doy” =1
1=22 | X, +do, —dg, =2 | Xppp+do, —do,” =1
1223 | X, +dgy —dgy =2 | X,p+dy, —dg,” =1
d, ,...,d, , dengan 3<h<93, h ganjil: Jumlah perkiraan
maksimum polisi yang kurang dari sasaran.
d,",..,d, ", dengan 3<h<93, h ganjil: Jumlah perkiraan
maksimum polisi yang melebihi sasaran.
d, ,...d, , dengan 4<h<94, k genap: Jumlah perkiraan
minimum polisi yang kurang dari sasaran.
d,",...d,", dengan 4<h<94, k genap: Jumlah perkiraan

minimum polisi yang melebihi sasaran.
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4. Persyaratan Shift Minimum

Kondisi lalu lintas di kota besar tidak dapat diggmkan karena
tiap ruas jalan memiliki tingkat kepadatan lalutds dan tingkat
kecelakaan yang berbeda. Oleh karena itu dibutuhkenlah
minimum polisi di masing-masing pos tiap pergansihiftagar lebih
cepat menangani kepadatan lalu lintas atau ke@elaka lokasi
kejadian. Di mana jumlah minimum polisi di pos saatgantiarshift
dipertimbangkan berdasarkan:

a. Pos-pos yang saling berbuhubungan (mempunyénk)

Pos yang saling berhubungdmk) adalah beberapa pos yang
saling berdekatan dan saling mendistribusikan ipoliika
membutuhkan bantuan untuk mengatur ruas jalan yatgr oleh
pos yang bersangkutan. Namun tidak semua pos rkerfiiik
dengan pos yang lain. Adapun data pos polisi yaatings
berhubungan ditampilkan pada Tabel 4.3 berikut:

Tabel 4.3 Data Pos Polisi yang Saling Berhubungan

No. | Pos yang Saling Berhubungan II::_iS
1 | Pos L.A. Sucipto 2
Pos PDAM Lama 8
Pos Borobudur 9
2 | Pos Mitra Il 20
Pos Kaliurang 21
3 | Pos Rajabali 18
Pos Trio Il 19
4 | Pos Sarinah 10
Pos Mitra | 13
5 | Pos BRI 22
Pos ljen 23
6 | Pos Landungsari 3
Pos UB 6

Sumber: Data Pos Polisi Polresta Malang Kota

Dari data pos pada Tabel 4.3 tersebut maka dajmatatd
persamaan kendala untuk pos yang saling berhububgamana tiap
posi memiliki jumlah minimal (batas bawah) polisi pagtaft j. Oleh
karena itu untuk mendapatkan jumlah minimal kesdélan untuk
pos-pos yang saling berhubungan paddt 1 dan 2 yaitu dengan
cara menjumlahkan jumlah minimal (batas bawah)spdii pos-pos
dalam satuink untuk shift 1 dan 2. Sehingga persamaan kendala
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untuk jumlah minimum polisi di pos yang saling hdsbngan pada
shift 1 dan 2 adalah:

2
Z(ij + Xgj + ng)+ Ogs —dge =12
i=1
(Xzoj i X21j)+ dgs_ - d96+ =4
(x18j + Xlgj )+ dg7_ — dg7+ =4

(Xle + Xlal. )+ dos — d98+ =8

(X22j i X23j )+ doy — d99+ =4

M~ 1D 1M 1M T

(X3i ) X61)+ dloo_ - d100+ =8

1l
-

dgs - d,p0 : Jumlah polisi di pos saling berhubungan yang hgrra
dari sasaran

dgs - dyy : Jumlah polisi di pos saling berhubungan yang hibie
sasaran

b. Pos-pos yang mengatur ruas jalan yang memiliki kegiatan
sama
Dari pos-pos yang mengatur ruas jalan terdapatrbpbepos
yang mengatur ruas jalan yang memiliki kepadatangyaama.
Adapun data pos polisi yang mengatur ruas yang hikekepadatan
yang sama selanshift 1 dan 2 ditampilkan pada Tabel 4.4 berikut:
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Tabel 4.4 Data Pos Polisi yang Mengatur Ruas Jalagang
Memiliki Kepadatan yang Sama padaShift 1 dan 2

No Pos Polisi Mengatur Ruas Jalan yang Pos

' Memiliki Kepadatan yang Sama ke-i
1 | Pos Raden Intan 1
Pos L.A. Sucipto 2
Pos Landungsari 3
Pos UB 6
Pos Gadang 7
Pos PDAM Lama 8
2 | Pos Kacuk Barat 4
Pos Araya 5
Pos Borobudur 9

Pos Sarinah 10

Pos Ciliwung 11

Pos Klenteng 12

Pos Mitra | 13

Pos Simpang 4 Kasin 14

3 | Pos Janti Barat 15
Pos Dieng 16

Pos Bandung 17

Pos Rajabali 18

Pos Trio Il 19

Pos Mitra Il 20

Pos Kaliurang 21

Pos BRI 22

Pos ljen 23

Sumber: Data Pos Polisi Polresta Malang Kota

Jumlah minimal keseluruhan untuk pos-pos yang aiemguas
jalan yang memiliki kepadatan yang sama didapatemgan cara
menjumlahkan jumlah minimal (batas bawah) polispak-pos yang
bersangkutan untuhift 1 dan 2. Sehingga persamaan kendala untuk
jumlah minimum polisi untuk pos-pos yang mengatisrjalan yang
memiliki kepadatan sama pashift 1 dan 2 adalah:
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2
Z(le v ij = X3j + X6j + X7j + ij)+d101_ _d101+ =24

=

2 X4j +x5j + ng +X101 + X11j + - .y

Z +d102 _d102 =32

j=1 X12j + XlSj + X14j

= X15j + X16j + X17j + X18j + Xlgj + - +

X +X.. +X. +X +dyg; —dy, =18
j=1 20j 21j 22j 23]
d,,; - d,p; : Jumlah polisi di pos mengatur ruas jalan memiliki
kepadatan yang sama yang kurang dari sasaran

dy, - dys : Jumlah polisi di pos mengatur ruas jalan memiliki

kepadatan yang sama yang melebihi sasaran

c. Masing-masing pos

Jumlah minimal keseluruhan untuk masing-masingpaasshift
1 dan 2 dengan cara menjumlahkan jumlah minimakgohawah)
polisi di masing-masing pos padhift 1 dan 2. Sehingga persamaan
kendala untuk jumlah minimum polisi untuk masingsmg pos

padashift 1 dan 2 adalah:
2

z (le )+ iy — s =4

i=

(xz i )+ Oos — dlos+ =4

JIN
M
:

(ij )+ dios — d106+ =4

DM~

(X4j )+ Aoy = d107+ =4

1M

{ g Ot g St g N

'u‘

(XSj )+ d108_ | d108+ =4 (X6j )+ dlog_ - d109+ =4

(X7j )+ dllo_ - dllo+ =4 (Xgl' )+ d111_ - d111+ =4

{ g Sl g S S

I

(ng )+ dllz_ - d112+ =

|
N

(xloj )+ dys — d113+ =4
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d104

d104

40

(X ) di - 24
(X, )+ s — iy =4
(X5J+dn;—dng=2
(Xuﬂ+dug—du;=2
(XwJ+dQ;_du;:2

(X211' )+ dppy —dypy =2

{0 1 B N ! gt W gt g

Lol
N

(X23j ) +dpp —dipe =2

sasaran

I

sasaran

(&J+qg—qu4
(Xpa) )+ iy =y’ =4
(&J+¢g—¢;=2
OmJ+¢g—qg=z

(X20j )+ dips — iy =2

| N o 0 S g g

(X221 )+ dyps =y =2

1
fuy

- d,,s : Jumlah polisi di masing-masing pos yang kuramy da

- d126+: Jumlah polisi di masing-masing pos yang melebihi



Perumusan Fungsi Tujuan

Tujuan-tujuan yang akan dicapai berdasarkan pa®ridan
bobotnya adalah:

» Prioritas 1 (P;) :Meminimalkan jumlah polisi yang ditempatkan
di pos-pos dalam kota Malang.

Artinya meminimalkan deviasi positifl{) yaitu jumlah polisi
yang melebihi sasaran, agar kebutuhan polisi yanwyfas kurang
dari atau sama dengan jumlah polisi yang terse8iehingga
persamaannya adalah:

MinimaRi(d;") (4.2)
di manaP; bukan sebuah konstanta namun hanya sebuah lambang
yang menunjukkan bahwa meminimalkash® merupakan prioritas
utama dalam fungsi tujuan.

» Prioritas 2 (P,) :Meminimalkan total anggaran yang digunakan
dalam penyebaran polisi.

Artinya meminimalkan deviasi positif d{) yaitu jumlah
anggaran yang melebihi sasaran, agar kebutuhanamamggintuk
polisi kurang dari atau sama dengan jumlah angggaag tersedia.
Sehingga persamaannya adalah:

Minimdg(d;") (4.1)
di manaP, bukan sebuah konstanta namun hanya sebuah lambang
yang menunjukkan bahwa meminimalkasy” merupakan prioritas
kedua dalam fungsi tujuan.

» Prioritas 3 (P;3): Mencukupi jumlah polisi untuk pos yang
mengatur ruas jalan yang padat pada waktu
tertentu.

Artinya meminimalkan deviasi positifd;,” ), di manah bilangan
ganjil yaitu jumlah perkiraan maksimum polisi yamgelebihi
sasaran dan meminimalkan deviasi negalif §, di manak bilangan
genap Yaitu jumlah perkiraan minimum polisi yangraag dari
sasaran. Agar jumlah polisi yang ditugaskan segediraan (tidak
kurang dan tidak melebihi batas perkiraan). Sel@anggencukupi
jumlah polisi untuk pos yang mengatur ruas jalangypadat pada
waktu tertentu.
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Adapun persamaannya adalah:

M|n|maS|P(Zd +Zd +Zd +Zd +

h=49 k=50

Zd +Zd +Zd +Zd j (4.3)
h=15 k=16 h=61 k=62

di manah adalah urutan bilangan ganjk, adalah urutan bilangan

genap darP; bukan sebuah konstanta namun hanya sebuah lambang

yang menunjukkan bahwa meminimalkan variabel-vatiateviasi

tersebutnerupakan prioritas ketiga dalam fungsi tujuan.

» Prioritas 4 (Ps): Mencukupi patoli polisi di pos yang mengatur
ruas jalan yang tidak padat dan memenuhi
syaratshift minimum

Artinya meminimalkan deviasi yang memiliki nilaatas atas

paling rendah yaity(d, "), di manah bilangan ganijil yaitu jumlah
perkiraan maksimum polisi yang melebihi sasaran dan
meminimalkan deviasi negati{d, ), di manak bilangan genap
yaitu jumlah perkiraan minimum polisi yang kurangridsasaran.
Serta meminimalkan deviasi negafifl,, - d,,; ) yaitu jumlah

polisi yang bertugas kurang dari syarstift minimum. Agar
mencukupi patoli polisi di pos yang mengatur rwdarj yang tidak
padat dan memenuhi syarat minimshift. Sehingga persamaannya
adalah:

Mwma&P(Zd +Zd +Zd +Zd +§d )(4.4)

h=31 k=32 h=77 k=78 1=95
di manah adalah urutan bilangan ganji,adalah urutan bilangan
genap darl adalah urutan seluruh bilangan sePfabukan sebuah
konstanta namun hanya sebuah lambang yang menanjlidhwa
meminimalkan variabel-variabel deviasi terseabatupakan prioritas
keempat dalam fungsi tujuan.
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Berdasarkan perumusan tujuan persamaan 4.1 sdmpanaka
didapatkan fungsi tujuan sebagai berikut:
13 14 59
Minimasi Z = Pd,” + P,d,” + P{z d,"+>d, +>d"+

h=3 k=4 h=49

60 29 30 75 76

ICPDIC R DI PEED I A de_jJ’

k=50 h=15 k=16 h=61 k=62

47 . 48 - 93 N 94 N 126 _
a[zdh £3d 3 d + 3, +zdl]

h=31 k=32 h=77 k=78 =95

4.3 Hasil Perhitungan

Penyelesaian fungsi tujualexicographic goal programming
untuk penyebaran polisi tidak dapat menggunakam caanual
(metode simpleks) karena jumlah variabel dan pessamyang
digunakan cukup banyak. Sehingga perhitungan dikku
menggunakarsoftware LINGO. Sebelum melakukan perhitungan,
maka perlu dilakukan inisialisasi pada semua vatiképutusanj;)
di manai = 1, 2, ..., 23 dan = 1, 2 agarsoftwareLINGO dapat
membaca variabel-variabel yang digunakan dalam sfukgndala
dan fungsi tujuan. MisalnyX;,; adalah jumlah polisi yang bertugas
di pos 12 padashift 1 diinisialisasikan menjadiX;,. Adapun
inisialisasi tersebut ditampilkan pada Tabel 4 fSkioé
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Tabel 4.5 Inisialisasi Variabel Keputusan Xj;

Inisilisasi X; Inisilisasi X;;
X11= X4 X1z = Xp4
Xo1= Xz Xaz = Xos
X31= X3 Xsz = Xo6
Xa1= Xy X4z = Xo7
X51 = X5 X52 = X28
Xe1 = Xg Xez = Xog
X71= X7 X72 = Xac
Xe1 = Xg 2= Xa1
Xg1 = Xg Xgz = X3z

X101 = Xig Xi0z = Xsz
X111 = Xqg Xi1z = X34
Xi21= X2 Xi2; = X35
Xi31 = X3 Xi3z = Xse
Xi41 = Xag Xiaz = Xaz
Xi51 = Xi5 Xis; = Xsg
X161 = Xi6 Xiez = Xag
X171 = X1z Xi7: = Xq0
Xig1 = Xig Xigz = Xa1
X191 = Xig X192 = X42
Xo01 = Xag Xooz = X4z
Xo11= Xp1 Xo12 = Xas
X221 = X33 Xa2;: = K45
Xa31 = X3 Xozz = Xae

Sedangkan untuk varibel deviaidand padasoftwareLINGO
dilambangkan dengan not&A\ danDB.

Untuk menghitung fungsi tujuan datiexicographic goal
programming (goal programmingdengan prioritas) padsoftware
LINGO, maka terlebih dahulu menghitung fungsi tujuganpa
memperhatikan prioritas (prioritas setiap tujuaandgap sama). Di
mana hasil dari perhitungan tersebut digunakankuntanentukan
seberapa besar bobot dapat diberikan pada masisiggntujuan
untuk mencari nilai variabel keputusXpn dengan prioritas. Semakin
tinggi prioritasnya, bobot yang diberikan juga kelinggi daripada
bobot yang diberikan untuk prioritas yang lebihdam

Seberapa besar bobot yang diberikan untuk masasyam
tujuan dilihat dari kisaran koefisien fungsi tujuafobjective
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coefficient rangespadasoftware LINGO seperti yang ditampilkan
pada Lampiran 2. Berdasarkan hasil tersebut, keeffsingsi tujuan
untuk variabel deviasi pada keempat tujuan dapetikkan sampai
tak terhingga, karena nilallowable increaseadalah tak terhingga
(infinity), artinya bobot yang diberikan pada keempat tujbea

berapa pun asalkan sesuai dengan prioritasnya.t Bahg diberikan
untuk tujuan ke 1, 2, 3 dan 4 adalah sebagai keriku

W, = 4
W, = 3
W3 = 2
w, =1

Nilai bobot yang telah ditentukan dapat digunakamtuk
menghitung variabel keputusxi dengan prioritas. Sehingga fungsi
tujuan darilexicographic goal programmingntuk penyebaran polisi
adalah:

13 14 59
MinimasiZ = 4d,” +3d,” + Z(Zdrf +>d.+>.d+
h=3 k=4 h=49
60 29 30 75 76
D4 D d Y d D d de']+
k=50 h=15 k=16 h=61 k=62
47 48 93 94 126
Db+ Dd + D>+ > d +dej
h=31 k=32 h=77 k=78 1=95

Adapun hasil perhitungatexicographic goal programmingintuk
penyebaran polisi padmftwareLINGO ditampilkan di Lampiran 3.
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Berdasarkan hasil pada Lampiran 3 maka didapatkasil
optimal dari nilai varibel keputusaX; yaitu jumlah (alokasi) polisi
di posi padashift jpada Tabel 4.6 berikut:

Tabel 4.6 Jumlah Polisi di Pos pada Shift |

Shift ]
Pios 1 >
(polisi) (polisi)
1 2 2
2 2 2
3 2 2
4 2 2
5 2 2
6 2 2
7 2 2
8 2 2
9 2 2
10 2 2
11 2 2
12 2 2
13 2 2
14 2 2
15 1 1
16 1 1
17 1 1
18 1 1
19 1 1
20 1 1
21 1 1
22 1 1
23 1 1

Sumber : Hasil Perhitungan LINGO pada Lampiran 3
Hasil pada Tabel 4.6 merupakan hasil yang optaik@renakan
variabel deviasi pada fungsi tujuan semuanya lsrmbl yang
ditunjukkan pada Lampiran 4. Artinya nilai variabdeputusanX;;
pada Tabel 4.6 memenuhi semua kendala.
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4.4 Analisis Sensitivitas

Nilai optimal variabel keputusak; pada Tabel 4.6 yang telah
didapatkan pada fungsi tujuan digunakan sebagaikaatdalam
melakukan analisis sensitivitas. Analisis sensdwi adalah
mengubah parameter-parameter dalam fungsi kenBalam kasus
penyebaran polisi, parameter yang akan diubah ladalai ruas
kanan untuk kendala pertama dan kedua yaitu jurplafsi dan
anggaran yang tersedia. Hal ini dilakukan untuk geéethui sejauh
mana jumlah polisi dan anggaran yang tersedia déipahimalkan
karena pada nilai ruas kanan terdapat batas uantalafy polisi dan
anggaran yang dapat diminimalkan.

Analisis sensitivitas padaxicographic goal programmindapat
dilakukan padasoftwareLINGO. Di mana penurunan dan kenaikan
nilai ruas kanan kendala dapat diketahui di kisamaas kanan
(Righthand Side RangepadasoftwareLINGO seperti pada gambar
4.1 berikut:

"B Range Report - HASIL mE x|
e

Righthand 3ide Ranges:
Current Allowahle Lllowshle
Row RHS Increase Decrease
2 110.0000 INFINITY 35.00000
3 1136000, INFIMNITY I86000.0 |+
< >

Sumber : Hasil Perhitungan LINGO
Gambar 4.1 Kisaran Nilai Ruas Kanan Kendala Pertama dan

Kedua
Righthand side rangesdigunakan untuk analisis sensitivitas
dikarenakan kisaran perubahan nilai yang diberidah allowable
increasedanallowable decreaséidak akan mengubah banyak nilai
optimal yang telah didapat. Analisis sensitivitasig nilai ruas kanan
dilakukan dengan cara mengubah nilai ruas kanadatardengan
menambah nilai padallowable increaseatau dengan mengurangi
nilai padaallowable decreaseSehingga berdasarkan gambar 4.1
maka didapatkan kisaran nilai:
Kendala pertama :110-35110< o «» 75< 110<
Kendala kedua :1.136.000-386.0002.136.000 © «

750.000< 1.136.000<

Kisaran nilai tersebut akan digunakan untuk memnglitkembali
fungsi tujuan untuk mengetahui seberapa besar nilas kanan
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kendala pertama dan kedua dapat diubah tanpa memgodsil
optimal yang telah didapat pada Tabel 4.6. Namuwarkatujuannya
adalah minimasi jumlah polisi dan jumlah anggaraakankisaran
nilai yang digunakan adalah nilai paalbowable decrease.
Perubahan nilai ruas kanan untuk kendala pertaanakdndala
kedua akan dikombinasikan dengan beberapa nilaiukunt
mendapatkan nilai yang paling optimal dari perubahdai ruas
kanan kendala pertama dan kendala kedua dalanakiséeai yang
telah diberikan. Di mana kombinasi nilai ruas kakandala pertama
dan kedua ditampilkan pada Tabel 4.7 berikut:
Tabel 4.7 Kombinasi Nilai Ruas Kanan untuk Kendala dan Il

Nilai Ruas Kanan Hasil
No.| Kendalal | Kendala ll Nilai X Nilai Variabel
(polisi) (Rp) A Deviasi
1. 100 1.000.000 Lampiran % Lampiran 6
2. 85 850.000 Lampiran 7 Lampiran 8
3. 75 750.000 Lampiran 9 Lampiran 10

Hasil perhitungan yang telah didapatkan pada Lean®, 6 dan
7 membuktikan bahwa perubahan nilai ruas kanamnmseldalam
rentang kisaran yang diberikan oletoftware LINGO  tidak
mengubah nilai optimaX; yang didapatkan pada Lampiran 3 serta
tetap memenuhi semua kendala yang ada terbuktadesgmua nilai
variabel pada fungsi tujuan bernilai nol sehinggkinX; yang
didapat telah memenuhi target (sasaran). Artinyaigh polisi dan
jumlah anggaran dapat diminimalkan tanpa mengulilahaptimal
yang telah didapatkan dan tetap memenuhi semuakeyang ada.

Berdasarkan hasil pada Tabel 4.7 maka dipilih koagh nilai
ruas kanan kendala | dan kendala Il ke-3. Hal ikar¢nakan nilai
yang diminimalkan pada kombinasi ke-3 lebih besaripdda
kombinasi nilai yang lain yaitu jumlah polisi dal0 menjadi 75
polisi dan jumlah anggaran dari Rp 1.136.000,- m@inj
Rp 750.000, per hari.
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Adapun nilai optimalX;; yaitu alokasi polisi di pospadashift j dari
hasil perubahan nilai ruas kanan kendala pertam&&eladala kedua
pada Lampiran 9 dapat ditampilkan pada Tabel 4i&ude

Tabel 4.8 Alokasi Polisi di Tiap Pos Pad&hift 1 dan 2

Shift j
No. Pos 1 2
(polisi) (polisi)
1 Raden Intan 2 2
2 | L.A Sucipto 2 2
3 | Landungsari 2 2
4 Kacuk Barat 2 2
5 | Araya 2 2
6 | UB 2 2
7 | Gadang 2 2
8 PDAM Lama 2 2
9 Borobudur 2 2
10 | Sarinah 2 2
11 | Ciliwung 2 2
12 | Klenteng 2 2
13 | Mitra | 2 2
14 | Simpang 4 Kasin 2 2
15 | Janti Barat 1 1
16 | Dieng 1 1
17 | Bandung 1 1
18 | Rajabali 1 1
19 | Trioll 1 1
20 | Mitra ll 1 1
21 | Kaliurang 1 1
22 | BRI 1 1
23 | ljen 1 1

Sumber : Hasil Perhitungan LINGO pada Lampiran 9
Dari hasil perhitungan yang telah didapatkan malenunjukkan
bahwa nilai X; pada Tabel 4.8 telah memenuhi semua tujuan
lexicographic goal programmingada penyebaran polisi. Hal ini
dikarenakan semua nilai variabel deviasi pada fuhgean dapat
diminimalkan yaitu bernilai nol yang telah ditunkain pada
Lampiran 10 artinya nilax; pada Lampiran 9 yang didapatkan telah
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memenuhi semua kendala. Dan jumlah polisi sertdajuranggaran
juga dapat diminimalkan.
Sehingga dapat dibuat tabel pencapaian tujuantsppéda Tabel 4.9

berikut;

Tabel 4.9 Pencapaian Tujuan Penyebaran Polisi

Prioritas

Tujuan

P,

Meminimalkan jumlah polisi telah tercapai kare
jumlah polisi dari 110 berkurang menjadi 75 polisi

P>

Meminimalkan jumlah anggaran telah tercapai kaf

na

ena

jumlah anggaran dari Rp 1.136.000,- berkurang

menjadi Rp 750.000,- per hari

Ps

Jumlah polisi untuk pos yang mengatur ruas jalamyy
padat pada waktu tertentu tercukupi telah terc
karena nilai variabel deviasi pada tujuan ketidahts
bernilai nol yang telah ditunjukkan pada Lampir@n

Py

Jumlah polisi untuk pos yang mengatur ruas jalamy
tidak padat dan memenuhi syarahift minimum

tercukupi telah tercapai karena nilai variabel dswi

pada tujuan ketiga telah bernilai nol yang te

a
apai

D

=

|
a

lah

ditunjukkan pada Lampiran 10

Sumber : Hasil Perhitungan Lampiran 9 dan Lampli@n
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BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Dari pembahasan skripsi ini dapat disimpulkan kEhmodel
lexicographic goal programmingapat diaplikasikan pada optimasi
penyebaran polisi lalu lintas di kota Malang dengaara
meminimalkan variabel-variabel deviasi agar memensémua
kendala. Dari hasil perhitungan dengaritwareLINGO didapatkan
hasil optimal variabel keputusal; yaitu jumlah polisi yang
ditempatkan di tiap pospada tiapshift j. Di mana nilaiX; tersebut
digunakan sebagai patokan untuk melakukan anadsisitivitas
terhadap perubahan nilai ruas kanan. Analisis ®étess digunakan
untuk mendapatkan kisaran nilai ruas kanan jumiisipdan jumlah
anggaran yang dapat diubah tanpa mengubah nil@inaptang
sudah didapat. Dari hasil perhitungan analisisigeitss diperoleh
nilai kisaran ruas kanan jumlah polisi dapat diuBak 110< c dan
jumlah anggaran dapat diubah 750.0801.136.000< o tanpa
merubah nilai fungsi tujuan dax; yang sudah didapat. Sehingga
nilai jumlah polisi dapat berkurang dari 110 menj&a8 polisi dan
jumlah anggaran dapat berkurang dari Rp 1.136.06@enjadi
Rp 750.000. NilaiX; yaitu jumlah penempatan polisi di pppada
setiapshift j yang diperoleh dari hasil perhitungan dengan sofw
LINGO telah memenuhi semua kendala terbukti dengdai
variabel deviasi pada fungsi tujuan telah bernilal. Sehingga
model lexicographic goal programminglapat diaplikasikan dalam
penyebaran polisi lalu lintas di kota Malang.

5.2 Saran

Saran yang dapat diberikan oleh penulis untuk pd¥Ean
selanjutnya adalah sebaiknya perubahan parametgr ditakukan
dalam analisis sensitivas ditambah dengan memadifikrioritas
tujuan, menambah variabel dan kendala sehingga dagraperoleh
hasil optimal yang beragam. Modekicographic goal programming
dalam penyebaran polisi juga dapat diterapkan ¢&-kota besar
lainnya yang memiliki masalah lalu lintas yang ketumit.
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Lampiran 1 Perkiraan Jumlah Polisi di Tiap Pos di Kota Malang

pada Tiagshift
No. POS Jumiah Polisi padaZShift
1 Raden Intan 2-4 2-4
2 L.A. Sucipto 2-4 2-4
3 | Landungsari 2-4 2-4
4 Kacuk Barat 2-3 2-3
5 | Araya 2-3 2-3
6 | UB 2-4 2-4
7 | Gadang 2-4 2-4
8 | PDAM Lama 2-4 2-4
9 | Borobudur 2-3 2-3
10 | Sarinah 2-3 2-3
11 | Ciliwung 2-3 2-3
12 | Klenteng 2-3 2-3
13 | Mitra | 2-3 2-3
14 | Simpang 4 Kasin 2-3 2-3
15 | Janti Barat 1-2 1-2
16 | Dieng 1-2 1-2
17 | Bandung 1-2 1-2
18 | Rajabali 1-2 1-2
19 | Trioll 1-2 1-2
20 | Mitra ll 1-2 1-2
21 | Kaliurang 1-2 1-2
22 | BRI 1-2 1-2
23 | ljen 1-2 1-2

Sumber: Data Penyebaran Polisi di Polresta Malaotg K
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Lampiran 2 Kisaran Perubahan Koefisien Fungsi Tujuan

Range Report - CARI BOBOT PRIORITAS

=0k

Objective Coefficient Ranges: £
Current Lllowahle Lllowahle
Variable Coefficient Increase Decrease
Dal 1.000000 INFINITY 1.000000
Daz 1.000000 INFINITY 1.000000
DA3 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS 1.000000 INFINITY 1.000000
a7 1.000000 INFINITY 1.000000
Da9 1.000000 INFINITY 1.000000
Dall 1.000000 INFINITY 1.000000
DA13 1.000000 INFINITY 1.000000
DE4 1.000000 INFINITY 1.000000
DE& 1.000000 INFINITY 1.000000
DEB 1.000000 INFINITY 1.000000
DE10 1.000000 INFINITY 1.000000
DE1zZ 1.000000 INFINITY 1.000000
DE14 1.000000 INFINITY 1.000000
DArgo 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS1 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS3 1.000000 INFINITY 1.000000
DASS 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS? 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS9 1.000000 INFINITY 1.000000
DESO 1.000000 INFINITY 1.000000
DES2 1.000000 INFINITY 1.000000
DES4 1.000000 INFINITY 1.000000
DESA 1.000000 INFINITY 1.000000
DESE 1.000000 INFINITY 1.000000
DEGO 1.000000 INFINITY 1.000000 -
Range Report - CARI BOBOT PRIORITAS =JoJEd
DAL1S 1.000000 INFINITY 1.000000 A
DALY 1.000000 INFINITY 1.000000
DLl19 1.000000 INFINITY 1.000000
Dazl 1.000000 INFINITY 1.000000
DA23 1.000000 INFINITY 1.000000
Dazs 1.000000 INFINITY 1.000000
Dazv 1.000000 INFINITY 1.000000
DAZ9 1.000000 INFINITY 1.000000
DE16 1.000000 INFINITY 1.000000
DE1S 1.000000 INFINITY 1.000000
DEZ0 1.000000 INFINITY 1.000000
DEZZ 1.000000 INFINITY 1.000000
DEZ4 1.000000 INFINITY 1.000000
DEZG 1.000000 INFINITY 1.000000
DEZS 1.000000 INFINITY 1.000000
DE30 1.000000 INFINITY 1.000000
DALEL 1.000000 INFINITY 1.000000
DALES 1.000000 INFINITY 1.000000
DLES 1.000000 INFINITY 1.000000
DLET 1.000000 INFINITY 1.000000
D2 1.000000 INFINITY 1.000000
DATL 1.000000 INFINITY 1.000000
DATS 1.000000 INFINITY 1.000000
DATS 1.000000 INFINITY 1.000000
DE6Z 1.000000 INFINITY 1.000000
DEGSG 1.000000 INFINITY 1.000000
DEGA 1.000000 INFINITY 1.000000
DEGS 1.000000 INFINITY 1.000000
DE7O 1.000000 INFINITY 1.000000
DE7Z 1.000000 INFINITY 1.000000
DE74 1.000000 INFINITY 1.000000
DE7TE 1.000000 INFINITY 1.000000 hd
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Lanjutan lampiran 2
23 Range Report - CARI BOBOT PRIORITAS

m=]

DAST 1.000000 THNFINTTY 1.000000 i
DA33 1.000000 INFINITY 1.000000
DA3S 1.000000 INFINITY 1.000000
DA37 1.000000 INFINITY 1.000000
Di3g 1.000000 INFINITY 1.000000
Digl 1.000000 INFINITY 1.000000
Di43d 1.000000 INFINITY 1.000000
Di4gs 1.000000 INFINITY 1.000000
Dig7 1.000000 INFINITY 1.000000
DE3Z 1.000000 INFINITY 1.000000
DE34 1.000000 INFINITY 1.000000
DB3G 1.000000 INFINITY 1.000000
DB3G 1.000000 INFINITY 1.000000
DB40 1.000000 INFINITY 1.000000
DB4z2 1.000000 INFINITY 1.000000
DEBE44 1.000000 INFINITY 1.000000
DBE46 1.000000 INFINITY 1.000000
DB48 1.000000 INFINITY 1.000000
DAT? 1.000000 INFINITY 1.000000
DATS 1.000000 INFINITY 1.000000
DAas1 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS3 1.000000 INFINITY 1.000000
DASS 1.000000 INFINITY 1.000000
DAS7 1.000000 INFINITY 1.000000
Digso 1.000000 INFINITY 1.000000
Digl 1.000000 INFINITY 1.000000
DA93 1.000000 INFINITY 1.000000
DE7E 1.000000 INFINITY 1.000000
DESO 1.000000 INFINITY 1.000000
DESZ 1.000000 INFINITY 1.000000
DEBES4 1.000000 INFINITY 1.000000
DEBSGS 1.000000 INFINITY 1.000000
DBSE 1.000000 INFINITY 1.000000
DESO 1.000000 INFINITY 1.000000
DEB9Z 1.000000 INFINITY 1.000000
DE94 1.000000 INFINITY 1.000000 .
Range Report - CAR| BOBOT PRIORITAS (=1 <
DBE3S 1.000000 INFINITY 1.000000 i
DBI6 1.000000 INFINITY 1.000000
DES7 1.000000 INFINITY 1.000000
DESS 1.000000 INFINITY 1.000000
LESS 1.000000 INFINITY 1.000000
DE100 1.000000 INFINITY 1.000000
DE101 1.000000 INFINITY 1.000000
DE102 1.000000 INFINITY 1.000000
DE103 1.000000 INFINITY 1.000000
DEBE104 1.000000 INFINITY 1.000000
DE10S 1.000000 INFINITY 1.000000
DE106 1.000000 INFINITY 1.000000
DE107 1.000000 INFINITY 1.000000
DE108 1.000000 INFINITY 1.000000
DE109 1.000000 INFINITY 1.000000
DB110 1.000000 INFINITY 1.000000
DB111 1.000000 INFINITY 1.000000
DEllzZ 1.000000 INFINITY 1.000000
DE113 1.000000 INFINITY 1.000000
DE114 1.000000 INFINITY 1.000000
DE115S 1.000000 INFINITY 1.000000
DE116 1.000000 INFINITY 1.000000
DB117 1.000000 INFINITY 1.000000
DEl18 1.000000 INFINITY 1.000000
DE118 1.000000 INFINITY 1.000000
DElzZ0 1.000000 INFINITY 1.000000
DE121 1.000000 INFINITY 1.000000
DE122 1.000000 INFINITY 1.000000
DB123 1.000000 INFINITY 1.000000
DB124 1.000000 INFINITY 1.000000
DE125S 1.000000 INFINITY 1.000000
DElZ6 1.000000 INFINITY 1.000000 v
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Lampiran 3 Nilai Optimal Variabel KeputusaX;

B Solution Report - HASIL

==X

H1 2. 000000 -
2 2.0000a0
3 2.0000a0
X4q 2 .000000
X5 2. 000000
4 2.000000
=7 2.000000
os] 2. 000000
9 2.0000a0
10 2 .000000
11 2 .000000
X1z 2. 000000
13 2.000000
H14 2. 000000
H15 1.000000
Hila 1.000000
17 1.000000
X158 1.000000
19 1.000000
Xz 1.000000
H21 1.000000
HeZ 1.000000
€23 1.000000 ]
<] B2
= =y
B Solution Report - HASIL =Jo/&d
24 Z.000000 Py
¥z5 Z.000000 b |
26 2.000000
X27 Z.000000
Xz& Z.000000
¥za Z.000000
%30 Z.000000
31 2.000000
X3z Z.000000
potche] Z.000000
ek Z.000000
X35 2.000000
36 Z.000000
potchel Z.000000
precl:] 1.000000
39 1.000000
x40 1.000000
X41 1.000000
X4z 1.000000
X437 1.000000
X4 1.000000
45 1.000000
X456 1.000000 s
<
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Lampiran 4 Nilai Variabel Deviasi Pada Fungsi Tujuan

Solution Report - HASIL ==
~
Varishle Value
Diil 0.000000
Daz 0.000000
D43 0.000000
DLS 0.000000
D47 0.000000
Dio 0.000000
Dall 0.000000
DA13 0.000000
DE4 0.000000
DEE 0.000000
DES 0.000000
DE10O 0.o00o00o00
DE12 0.000000
DE14 0.000000
Da49 0.000000
DA51 0.000000
DA53 0.000000
DASS 0.000000
DA57 0.000000
DA59 0.000000
DES0 0.000000
DES2 0.000000
DES4 0.000000
DES6 0.000000
DESS 0.000000 |
) DEGD 0.000000 &4
<] £d
Solution Report - HASIL
Dhls o.o0ooooo ~
Da17 a.0o0o0o0o00
Dal9 0. oooooo
Dhz1 o.o0ooooo
DAZ3 a.0o0o0o0o00
Dhz5S o.o0o0000o0
Daz7 Q.000000
Daz9 a.0o0o0o0o00
DEB1lo o.o0o0000o0
DE1S Q.000000
DEz0 a.0o0o0o0o00
DBz22 o.o0ooooo
DEz4 a.0o0o0o0o00
DEZ & 0. oooooo
DBz28 o.o0ooooo
DE30 a.0o0o0o0o00
Daal 0. oooooo
Dhe3 o.o0ooooo
DABES a.0o0o0o0o00
Daa? 0. oooooo
Dhg9 o.o0ooooo
DAa71 a.0o0o0o0o00
DA7S 0. oooooo
DAav?S o.o0ooooo
DE&Z a.0o0o0o0o00
DE&4 o.o0o0000o0
DEBG Q.000000
DE&S a.0o0o0o0o00
DE7OD o.o0o0000o0
DE7Z Q.000000
DE74 a.0o0o0o0o00
DE76 0.000000 |2

<[
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Lanjutan Lampiran 4

Solution Report - HASIL

=<

DAZ1 O.000000
DAZZ O.000000
nazs O.000000
Daz7? O.000000
jryhca=} O.000000
Dagl O.000000
Lags 0O.000000
DLags 0O.000000
Dag? oO.o0o0oo00
DE3Z oO.o0o0oo00
DE34 oO.o0o0oo00
DE3G oO.o0o0oo00
DE3S O.000000
DE40 O.000000
DE4Zz O.000000
DE44 O.000000
DE4sS O.000000
DE4S O.000000
DA77 O.000000
DA7S O.000000
DAS1 O.000000
Dass O.000000
nass O.000000
nDas7v O.000000
nas9 O.000000
a9l 0O.000000
La9s3 0O.000000
DEYS oO.o0o0oo00
DESO oO.o0o0oo00
DE3SZ oO.o0o0oo00
DES49 oO.o0o0oo00
DESG O.000000
DESS O.000000
DE=O0 O.000000
DESZ O.000000
DES4 0.000000 [
< >
Solution Report - HASIL .|=1=<]
DESS Q. o0ao0a0g ~
DES6 oO.o0ooooo
DEQ7? Q. o0ao0a0g
DESS aO.oo0o0oo00
DES9 o.oooooo
DE1O0 Q.0000a00
DE1O1 oO.o0ooooo
DE10OZ Q. o0ao0a0g
DE1O3 aO.oo0o0oo00
DE10O1 o.oooooo
DE1OS Q.0000a00
DE1O6 oO.o0ooooo
DE1O7 Q. o0ao0a0g
DE1OS aO.oo0o0oo00
DE1O9 o.oooooo
DE110 Q.0000a00
DE111 oO.o0ooooo
DEl11lz Q. o0ao0a0g
DE113 aO.oo0o0oo00
DE111 o.oooooo
DE11S5S aO.oo0o0oo00
DE116 oO.o0ooooo
DE117 Q. o0ao0a0g
DE11S aO.oo0o0oo00
DE119 o.oooooo
DE1z0 aO.oo0o0oo00
DE1=1 oO.o0ooooo
DElzz Q. o0ao0a0g
DB1z23 oO.o0ooooo
DEl1=Z1 o.oooooo
DE1z5 aO.oo0o0oo00
DElZ& o.oooooo ~
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Lampiran 5 Nilai X; dengan Mengubah Nilai Ruas Kanan
Kendala | dan Kendala 1l pada Kombinasi Ke-1

Solution Report - HASIL COBA1 =)<
X1 2.000000 e
Ha = .000000
X3 = .000000
X4 = .000000
X5 = . 000000
X6 2.000000
7 = .000000
g = .000000
X9 = .000000

10 = . 000000
11 2.000000
Hiz = .000000
13 = .000000
X114 = .000000
15 1.000000
1e 1.000000
H17 1.000000
15 1.000000
X195 1.000000
X220 1.000000
21 1.000000
Ha2 1.000000
%23 1.000000 v
< >
Solution Report - HASIL COBA1 =JoJEd
24 2 .000000 ~
Z25 2.000000
Z26 2 .000000
27 2.000000
Z28 2 .000000
Zz29 2.000000
Z30 2 .000000
31 2.000000
z3z 2 .000000
Z33 2.000000
X34 2 .000000
Z35 2.000000
Z36 2 .000000
37 2.000000
Z38 1.000000
Z39 1.000000
Z40 1.000000
Z41 1.000000
4z 1.000000
Z43 1.000000
Z44 1.000000
Z45 1.000000
Z46 1.000000 i
< >
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Lampiran 6 Nilai Variabel Deviasi dengan Mengubah Ruas Kanan
Kendala | dan Kendala 1l pada Kombinasi Ke-1

Solution Report - HASIL COBA1 = =lEd
VWariakbhle Walue -~
DAl aO.o0oo0o0
DAz O.o0o00o00
DAS O .000000
as O.o0o00o00
DAT O .000000
a9 O.o0o00o00
Dal1l O .000000
Dails aO.o0oo0o0
DE4 O .000000
DE& aO.o0oo0o0
DES O.o0o00o00
DE10 O .000000
DE1Z2 O.o0o00o00
DE14 O .000000
Dag9 O.o0o00o00
DasS1 O .000000
Dass aO.o0oo0o0
Dass O .000000
Das?y aO.o0oo0o0
Das9 O.o0o00o00
DESO aO.o0oo0o0
DESZ O.o0o00o00
DES4 O .000000
DESG O.o0o00o00
DESS O .000000
DEcO aO.o0oo0o0 -~
< S
. .
Solution Report - HASIL COBA1 =1
DAals oO.0ooooo o~
Dal17? oO.0ooooo
Dal9 oO.0ooooo
DAzl oO.0ooooo
DAazZ3 O.o0ooooo
Dhaz5s oO.o0oooo0o
Diaz7 o.0ooooo
Dazo oO.0ooooo
DEl16 oO.0ooooo
DE1S oO.0ooooo
DEz0O oO.0ooooo
DEZZ O.o0oooog
DEz4 o.0ooooo
DEzZ & oO.0ooooo
DEz2S oO.0ooooo
DESO oO.0ooooo
DhRl oO.0ooooo
DaR3 O.o0oooog
DhESs o.0ooooo
DAGT oO.0ooooo
DAagD oO.0ooooo
DA77l oO.0ooooo
DATS oO.0ooooo
DA7?S O.o0ooooo
DEGRZ o.0ooooo
DEGAG oO.0ooooo
DEGE oO.0ooooo
DEGS oO.0ooooo
DE7O oO.0ooooo
DE7Z oO.0ooooo
DE74 oO.o0oooo0o
DE7& o.o0ooooo hl
< | >
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Lanjutan Lampiran 6

Solution Report - HASIL COBA1

B solution Report - HASIL COBA1

[ [=1]=<]

DESS

DESGS

DEST

DESS

DES9
DE10OO
DE101
DE10OZ
DE103
DE103
DE10S
DE10S
DE107
DE1OS
DE1OS
DE110
DE111
DE11=2
DE113
DE1143
DE11S
DE11ls
DE117
DE11S
DE11S
DE1z20
DE1=Z1
DE1=Z2
DE1=23
DE1z43
DE1zS
DEl1z &

oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
O.o000000
O.ooooocd
O.oooooo
O.oooooo

O.oooooo
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
O.o000000
O.ooooocd
O.ooooocd
O.oooooo

O.oooooo
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
O.o000000
O.ooooocd
O.oooooo

O.oooooo
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00
oO.o0o00o00

-~
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Lampiran 7 Nilai X; dengan Mengubah Nilai Ruas Kanan

Kendala | dan Kendala 1l pada Kombinasi Ke-2

Solution Report - HASIL COBA2

oy

X1 Z.000000
X2 2.000000
X3 Z.000000
X4 2.000000
X5 Z.000000
X6 Z.000000
7 z.000000
=] Z.000000
X9 Z.000000
Xio Z.000000
Hi1 2.000000
X1z Z.000000
X113 2.000000
14 Z.000000
X115 1.000000
X186 1.000000
17 1.000000
%15 1.000000
X159 1.000000
Xz0 1.000000
Xz1 1.000000
X2z 1.000000
K23 1.000000 w
< >
fm =
Solution Report - HASIL COBA? =<
Xi4 Z.000000 -
X25 2.000000
X286 2.000000
27 Z.000000
28 Z.000000
29 Z.000000
X30 Z.000000
31 Z.000000
X3z Z.000000
X33 Z.000000
X34 Z.000000
X35 Z.000000
pacy 2.000000
pecary 2.000000
¥38 1.000000
¥39 1.000000
40 1.000000
41 1.000000
H4z 1.000000
43 1.000000
44 1.000000
45 1.000000
X46 1.000000 ks
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Lampiran 8 Nilai Variabel Deviasi dengan Mengubah Ruas Kanan
Kendala | dan Kendala 1l pada Kombinasi Ke-2

Solution Report - HASIL COBA2 =1 3<
Warisble Walues I|om
DAl O.oo0o0ooo
DAz O.oo0o0ooo
DAS O.oo0o0ooo
Das O.o00o0ooo
DLz O.oooooo
prr=] O.oo0o0ooo
A1l O.oo0o0ooo
DA1S O.oo0o0ooo
DE4 O.o0000o00
DE& O.oooooo
DES O.oo0o0ooo
DE10 O.oo0o0ooo
DE1z O.oo0o0ooo
DE14 O.o0000o00
Dago O.oooooo
DAS]1 O.oo0o0ooo
DASS O.oo0o0ooo
DASS O.oo0o0ooo
Das?y O.o0000o00
DAL O.oooooo
DESO O.oo0o0ooo
DESZ O.oo0o0ooo
DES4 O.oo0o0ooo
DESE O.o0000o00
DESS O.oooooo
DE&O O.oo0o0ooo -
< >
Solution Report - HASIL COBAZ =2JEd
DpAl1S Q.000000 -~
DAl17T a.0o0o0ooo
DAl1S O.00o0o000
DAz1 oO.o0o0oooo
DhAzZ3 oO.o0o0oooo
DhAZS Q.000000
DAZT a.0o0o0ooo
DAzS O.00o0o000
DEl& oO.o0o0oooo
DE1S oO.o0o0oooo
DEzZO Q.000000
DEzZ a.0o0o0ooo
DEZ4 O.00o0o000
DEzZ & 0.o00o0000
DEZS oO.o0o0oooo
DESO Q.000000
DAGl a.0o0o0ooo
DAGS O.00o0o000
DAGE 0.o00o0000
DAeT oO.o0o0oooo
DA Q.000000
DAT1 a.0o0o0ooo
DATS O.00o0o000
DATE 0.o00o0000
DEEZ oO.o0o0oooo
DEEd Q.000000
DEGS a.0o0o0ooo
DEGS O.00o0o000
DE7O 0.o00o0000
DE7Z2 oO.o0o0oooo
DE73 Q.000000
DE7& a.0o0o0ooo P
< >
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Lanjutan Lampiran 8

Solution Report - HASIL COBA2

DAh31
DASS
DAsS
DAz
Dass
Dad1l
Dhg3
Da4s
Daog7
DESZ
DE33
DE3 G
DE3S
DE40
DE4=
DE443
DE4G
DE4S
DAy
nave
DAS1
DASS
DAGS
Dagv
DaAag9
Dasil
DAR3
DETS
DESO
DESZ
DES4
DLESES
DEGSES
LESO
DE2=Z
DES3

oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooaog
oO.oooooo
oO.oooooo
oO.oooooo
oO.oooooo
oO.oooooo
oO.oaoooo

<

=1

Solution Report - HASIL COBA2

66

DE117
DE1138
DE112
DE1z0
DE1=21
DElzz
DE1zZ3
DE1z4
DE1=5
DE1Z &

Q. o00000

=m=<)




Lampiran 9 Nilai X; dengan Mengubah Nilai Ruas Kanan
Kendala | dan Kendala 1l pada Kombinasi Ke-3

Solution Report - HASIL COBA3 M=%
21 2.000000 F
Xz 2.000000
] 2 .000000
H4q 2.000000
X5 2.000000
pid ) Z.000000
X7 2 .000000
X8 2.000000
X9 2.000000

¥10 2 .000000
H11 2.000000
X1z 2.000000
H13 Z.000000
H14 2.000000
¥15 1.000000
X166 1.000000
X177 1.000000
X18 1.000000
X192 1.000000
X220 1.000000
21 1.000000
22 1.000000
H23 1.000000 A
< >
p .
Solution Report - HASIL COBA3 (=)=
E24q 2 .000000 .y
258 Z.000000
2B 2 .000000
Ha7 2 .000000
X298 2.000000
29 2 .000000
3o Z.000000
31 Z.000000
Haz 2 .000000
X33 2.000000
E34q 2.000000
35 Z.000000
3B Z.000000
Hza7 2 .000000
Xz3g i1.000000
39 1.000000
40 1.000000
41 1.000000
a4z 1.000000
43 1.000000
X44 1.000000
45 1.000000
T46 1.000000
< 5




Lampiran 10 Nilai Variabel Deviasi dengan Mengubah Ruas Kanan
Kendala | dan Kendala Il pada Kombinasi Ke-3

Solution Report - HASIL COBA3 =<
Wariable Walue -
Da1 0.000000
Daz 0.000000
Da3 0.000000
Das 0.000000
D&z 0.000000
Dag 0.000000
Da1l 0.000000
Da13 0.000000
DE4 0.000000
DEE 0.000000
DEE 0.000000
DE10 0.000000
DE1Z 0.000000
DE14 0.000000
DLag 0.000000
Da51 0.000000
DL53 0.000000
DLSS 0.000000
DL57 0.000000
DLsa 0.000000
DESO 0.000000
DESZ 0.000000
DES4 0.000000
DESE 0.000000
DESE 0.000000
DE&O 0.000000 ~
< >
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DAlS 0.0o00000 o~
DAl 0.0o00000
oAl2 0.0o00000
DAZ1 0.0o00000
DAZS O.000o000
DAZS O.000o000
DAZT O.000o000
DAZS O.00oo000
DE1lo O.o0oooo0
DE1S O.o0oooo0
DEZO 0O.0oo0000
DEZZ 0.0o00000
LEzZ 4 0.0o00000
DEZ S 0.0o00000
DEZS 0.0o00000
DE3O O.000o000
DAG1 O.000o000
DAGS O.000o000
DAGS O.00oo000
DA77 O.o0oooo0
DhAcg O.o0oooo0
DA77l 0O.0oo0000
DATS 0.0o00000
DATS 0.0o00000
DEGZ 0.0o00000
DEG3 0.0o00000
DEGEG O.000o000
DEGS O.000o000
DETO O.000o000
DEVZ O.00oo000
DE74 O.o0oooo0
DEV7G O.o0oooo0 »
< >
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DAzl O.o0o0oo0
DAaz3 oO.oooooo
DAosS O.o0o0oo0
DAz’ oO.oooooo
DAosS O.o0o0oo0
Dol oO.oooooo
Dogs O.o0o0oo0
Doaoas oO.oooooo
Dog? O.o0o0oo0
DEZZ oO.oooooo
DES 4 O.o0o0oo0
DEZ & oO.oooooo
DESS O.o0o0oo0
DE-20Q oO.oooooo
DE4Z= O.o0o0oo0
DE-1-3 oO.oooooo
DE4G O.o0o0oo0
DE1S oO.oooooo
Doa7?? O.o0o0oo0
Davo oO.oooooo
DAaSs1 O.o0o0oo0
DAasS3 oO.oooooo
DAoSS O.o0o0oo0
DoasT oO.oooooo
DAoSS O.o0o0oo0
ool oO.oooooo
DoLoSs O.o0o0oo0
DETS oO.oooooo
DESO O.o0o0oo0
DESZ oO.oooooo
DES4 O.o0o0oo0
DESS oO.oooooo
DESS O.o0o0oo0
DESOQ oO.oooooo
DESZ O.o0o0oo0
DES3 oO.oooooo et
< >
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LESS o.ooooo0 -
DE9S6 oO.ooo000
DES7 o.oooo0o
DEZ9S o.oo000o0
LES9 o.ooooo0
DE100 o.ooooo0
DE101 oO.ooo000
DE10Z o.oooo0o
DE1O3 o.oo000o0
DE10:1 o.ooooo0
DE10S o.ooooo0
DE10& oO.ooo000
DE107 o.oooo0o
DE1OS o.oo000o0
DE109 o.ooooo0
DE110 o.ooooo0
DE111 oO.ooo000
DE1l11lz o.oooo0o
DE113 o.oo000o0
DE1141 o.ooooo0
DE115 o.ooooo0
DE116 oO.ooo000
DE117 o.oooo0o
DEl11lS o.oo000o0
DE119 o.ooooo0
DE1z0 o.ooooo0
DE1zZ1 oO.ooo000
DE1zZZz o.oooo0o
DE1Z3 o.oo000o0
DE1z4 o.ooooo0
DE1Z25S o.ooooo0
DE1Z6 O.o00000 el
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