BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN
5.1 Kesimpulan
Berdasarkan hasil penelitian dan pembahasan mengenai aplikasi metode ken-
dali PID pada Motor DC, dapat diambil kesimpulan sebagai berikut:

5.1.1 Sistem Motor DC berhasil memodelkan secara matematis dengan meng-
gabungkan analisis mekanik menggunakan Hukum Newton Il tentang
Rotasi dan Analisis Elektrik menggunakan Hukum Kirchhoff tantang Te-
gangan. Model ini dapat direpresentasikan dalam bentuk Fungsi Alih
(Transfer Function) dan Ruang Keadaan (State Space) untuk menganalisis
variabel posisi sudut, kecepatan sudut, dan arus.

5.1.2 Parameter kendali PID ( K, T;,T, ) dapat ditentukan secara -efektif
menggunakan Aturan Ziegler-Nichols (Metode Pertama) yang didasarkan
pada karakteristik respon transien (kurva berbentuk S). metode ini mem-
berikan panduan sistematis untuk mencapai stabilitas sistem.

5.1.3 Penerapan kendali PID pada Motor DC terbukti mampu memperbaiki per-
forma sistm secara signifikan. Hal ini, ditunjukkan dengan waktu naik (rise
time) yang cepat, lonjakan (overshoot) yang minimal, serta kemampuan sys-
tem mencapai kondisi tunak (steady-state) yang. stabil.

5.1.4 Kendali PID tetap menjadi pilihan utama dalam system linier invariasi kare-
na strukturnya yang sederhana, mudah diimplementasikan, dan memilikipe-
forma yang andal untuk mengoreksi kesalahan (error) antara nilai penguk u-

ran dan nilai referensi.

5.2 Saran
Untuk pengembangan peneliti selanjutnya, penulis menyarankan peneliti
selanjutnya dapat mencoba metode penyetelan parameter lainnya selain

Ziegler Nichols
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