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ABSTRAK 

ANALISIS KESTABILAN MODEL PREDATOR-PREY DENGAN DAYA 

DUKUNG BERGANTUNG WAKTU (Oleh: Nurul Hidayah; Pembimbing: Yuni 

Yulida, Aprida Siska Lestia; 2023; 49 halaman) 

 

Model predator-prey merupakan salah satu model interaksi antara populasi 

predator dan populasi prey. Daya dukung menyatakan ukuran populasi maksimum 

yang didukung oleh suatu habitat dalam jangka waktu yang berkelanjutan tanpa 

menimbulkan kerusakan dan penurunan produktivitas populasi. Pada penelitian ini, 

akan dibahas analisis kestabilan model predator-prey dengan daya dukung 

bergantung waktu dengan menganalisis titik-titik ekuilibrium yang ada. Tujuan 

penelitian ini adalah menjelaskan pembentukan model predator-prey dengan daya 

dukung bergantung waktu, menentukan titik ekuilibrium model, melakukan analisis 

kestabilan model, dan membuat simulasi model dengan nilai parameter yang 

memenuhi analisis kestabilan. Dalam melakukan analisis kestabilan  digunakan 

linierisasi di titik ekuilibrium sehingga dapat ditentukan matriks Jacobian, 

kemudian menentukan nilai eigen dengan cara faktorisasi dan menggunakan 

kriteria Routh-Hurwitz. Hasil dari penelitian ini diperoleh model predator-prey 

dengan laju pertumbuhan pada prey mengikuti model pertumbuhan logistik. 

Selanjutnya, pada model juga memperhatikan daya dukung yang bergantung pada 

waktu. Dari model tersebut diperoleh enam titik ekuilibrium, empat di antaranya 

tidak stabil dan dua lainnya stabil asimtotik dengan syarat tertentu. Simulasi model 

diberikan untuk mendukung analisis kestabilan dengan memberikan parameter 

yang memenuhi syarat titik ekuilibrium dan analisis kestabilan. 

 

Kata kunci: Model Predator-Prey, Daya Dukung, Kestabilan. 
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ABSTRACT 

STABILITY ANALYSIS OF PREDATOR-PREY MODEL WITH TIME 

DEPENDENT CARRYING CAPACITY (By: Nurul Hidayah; Advisors: Yuni 

Yulida, Aprida Siska Lestia; 2023; 49 pages) 

 

The predator-prey model is a model of interaction between predator populations 

and prey populastions. Carrying capacity states the maximum population size 

supported by a habitat in sustainable period without causing damage and decreasing 

population productivity. In this research, will discuss the stability analysis of the 

predator-prey model with time dependent carrying capacity by analyzing the 

existing equilibrium points. The purpose of this study is to explain the formation of 

a predator-prey model with time dependent carrying capacity, determine the 

equilibrium point, perform a model stability analysis, and create a model simulation 

with parameter values that satisfy stability analysis. In carrying out the stability 

analysis, linearization at the equilibrium point is used so that the Jacobian matrix 

can be determined, then the eigenvalues are determined by factorization and using 

the Routh-Hurwitz criteria. The result of this study obtained a predator-prey model 

with a growth rates in prey following the logistic growth model. Futhermore, the 

model also pays attention to the time dependent carrying capacity. From the model, 

six equilibrium points are obtained, four of which are unstable and the other two 

are asymptotically stable with certain conditions. Model simulation is given to 

support stability analysis by providing parameters that meet the requirements of the 

equilibrium point and stability analysis. 

 

Keywords: Predator-Prey Model, Carrying Capacity, Stability. 
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ARTI LAMBANG DAN SINGKATAN 

𝑥  : jumlah populasi prey pada saat 𝑡 

𝑦  : jumlah populasi predator pada saat 𝑡 

𝑑𝑥

𝑑𝑡
  : perubahan jumlah populasi prey terhadap waktu t 

𝑑𝑦

𝑑𝑡
  : perubahan jumlah populasi predator terhadap waktu t 

𝑑𝐾(𝑡)

𝑑𝑡
  : perubahan jumlah daya dukung bergantung waktu t 

𝐾  : jumlah populasi maksimum (daya dukung) 

𝐾(𝑡)  : daya dukung bergantung waktu populasi prey 

𝑘1  : batas bawah 𝐾(𝑡) 

𝑘2  : batas atas 𝐾(𝑡) 

𝑘𝑘  : nilai maksimum daya dukung 

𝛼  : laju pemangsaan oleh populasi predator terhadap populasi prey 

𝛽   : laju pertumbuhan alami populasi predator 

𝑐  : laju kematian alami pada populasi predator 

𝑟  : laju pertumbuhan alami populasi prey 

𝑎 : laju pertumbuhan alami daya dukung 

𝑱  : matriks Jacobian 

𝜆  : nilai eigen dari persamaan karakteristik 
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