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BAB  V 

PENUTUP 

 

A. Kesimpulan 

Berdasarkan pemaparan pembahasan sebelumnya, maka kesimpulan dari 

penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Model state space sistem mobil listrik waktu kontinu sebagai berikut: 

[
𝑥̇1(𝑡)

𝑥̇2(𝑡)
] =

[
 
 
 −
𝑏𝑡𝑜𝑡
𝐽𝑡𝑜𝑡

0

−
𝐾𝑒
𝐿𝑚

−
𝑅𝑚
𝐿𝑚]
 
 
 

[
𝑥1(𝑡)

𝑥2(𝑡)
] + [

0
1

𝐿𝑚

] 𝑢(𝑡), 

 

 

𝑦(𝑡) = [1 0] [
𝑥1(𝑡)

𝑥2(𝑡)
]. 

 

Setelah melakukan diskritisasi dan subtitusi parameter diperoleh model state space 

sistem mobil listrik dalam bentuk sebagai berikut: 

[
𝑥1((𝑘 + 1))

𝑥2((𝑘 + 1))
] = [ 0.9995 0

−0.0249 0.9973
] [
𝑥1(𝑘)

𝑥2(𝑘)
] + [

0
0.0165

] 𝑢(𝑘). 

  𝑦(𝑘) = [1 0] [
𝑥1(𝑘)

𝑥2(𝑘)
]. 

2. Berdasarkan simulasi numerik dengan menggunakan MATLAB, kendali MPC 

terbukti mampu mempertahankan arus motor pada level yang lebih tinggi 

dibandingkan sistem tanpa kendali dengan memberikan tegangan input 𝑢(𝑘) yang 

sangat kecil. Hal ini membuktikan bahwa MPC tidak hanya menstabilkan sistem, 

tetapi juga mengoptimalkan konsumsi energi dengan strategi yang lebih efisien 

dan terukur. 

B. Saran  

Pada penelitian ini telah diaplikasikan MPC untuk sistem mobil listrik. Dan model 

yang digunakan adalah model sistem linear time invariant yang didiskritisasi dengan 

tanpa mempertimbangkan gangguan eksternal. Untuk penelitian selanjutnya, 

disarankan agar model sistem diperluas dengan memasukkan pengaruh gangguan 
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eksternal, sehingga pengendali MPC yang dirancang memiliki ketahanan terhadap 

ketidakpastian model.
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