BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan
Merujuk pada pembahasan yang telah dipaparkan pada bab sebelumnya, dapat
disimpulkan beberapa hal sebagai berikut.
1. Model matematika predator prey dengan mempertimbangkan zona
perlindungan, fungsi respon Holling tipe Il, dan efek Allee dinyatakan oleh

sistem persamaan diferensial tak linear sebagai berikut:

K

dx x L1 —0)xy
——rx(l— )_1+y(1—9)x_nx’

dt
dy (1 —6)xy (% B 1) —my.

dt Cl+y(1—9)x
2. Berdasarkan model tersebut, diperoleh tiga titik ekuilibrium yaitu:

a. Titik ekuilibrium trivial
El = (0,0),
yang menggambarkan kepunahan populasi prey dan predator.

b. Titik ekuilibrium bebas predator
E2 5 (K(rr_n)) 0)1

yang menggambarkan hanya spesies prey yang tetap bertahan hidup,

sementara spesies predator punah.
c. Titik ekuilibrium koeksistensi
Ez = (x",y"),
dengan
(K —x)—Kn)(1+y(1—0)x)
Kp(1—#0) '

dan x merupakan akar riil positif dari persamaan implisit

y

f(x) = agx* + azx® + a,x? + a;x + ay = 0.
3. Analisis bifurkasi terhadap parameter laju pertumbuhan prey r menunjukkan
bahwa perubahan nilai parameter tersebut mempengaruhi eksistensi dan

kestabilan titik ekuilibrium sistem.
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a. Untuk r < n, titik ekuilibrium E; merupakan satu-satunya titik yang eksis
dan stabil.
b. Untuk r > n, titik ekuilibrium E, dan E3 eksis. Titik ekuilibrium E;

bercabang menjadi dua, yaitu ES” dan E{?. Kemunculan kedua titik ini
terjadi setelah parameter melewati nilai kritis » = n yang menunjukkan
adanya perubahan jumlah titik ekuilibrium. Fenomena ini mengindikasikan
terjadinya bifurkasi saddle node pada titik ekuilibrium E5. Meskipun kedua
cabang tersebut eksis, hasil analisis bifurkasi menunjukkan bahwa
keduanya tidak stabil. Oleh karena itu, simulasi numerik pada titik
ekuilibrium E; tidak dilakukan.

c. Pertukaran kestabilan yang terjadi pada saat » = n atau % = 1 antara titik

ekuilibrium E; dan E, menandakan bahwa terjadi bifurkasi transkritikal.

4. Hasil dari simulasi numerik untuk titik ekuilibrium E; dan E, terbukti eksis

dan stabil, yang konsisten dengan hasil analisis kestabilannya.
B. Saran

Penelitian selanjutnya disarankan untuk mengembangkan model matematika
predator prey dengan mempertimbangkan bentuk fungsi respon Holling yang
berbeda. Selain itu, analisis bifurkasi global dan simulasi numerik lanjutan dengan
variasi lebih dari satu parameter juga dapat dilakukan untuk memperoleh gambaran

yang lebih menyeluruh mengenai dinamika sistem.
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