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Kesimpulan

Setelah dilakukan proses simulasi, analisa dan pembahasan, maka diperoleh

kesimpulan sebagal berikut:

1€

5.2

Perancangan pengendali hybrid PID gain scheduling dan sliding mode control
untuk pengendalian level pada PCT — 100 telah dilakukan. Berdasarkan hasil dan
analisa, maka didapatkan bahwa dari kombinasi pengendali hybrid PID gain
scheduling dan sliding mode control mampu mencapai set point dengan waktu yang
cepat pada PCT -100. Dan pengendali Hybrid PID Gain Scheduling dan Siding
Mode Control mampu mempertahankan setpoint walaupun terdapat gangguan
sinyal kendali pada sistem PCT-100. Berdasarkan hasil ssimulasi pengendalian level
pada PCT — 100 menggunakan hybrid PID gain scheduling dan sliding mode
control telah didapatkan respon time dan kestabilan yang diinginkan.

Respon time yang diinginkan pengendali hybrid PID gain scheduling dan dliding
mode control pada PCT -100 ditunjukan secara visual dan dapat dibuktikan secara
analitik. Berdasarkan hasil visual dan identifikasi sistem secara andlitik berhasil
mendapatkan transien yang baik, dapat dibuktikan berdasarkan nilai T yang didapat
yaitu sebesar 225,1138 detik dengan error steady state 0,0378 pada saat set point
25%, kondisi set point 50% rise time sebesar 439,5982 detik error steady state
0,0816, untuk set point 75% rise time mencapa di detik 413,4095 dengan error
steady state 0,1136, dan pada kondisi set point 100% waktu rise time terjadi pada
detik ke 537,1012 dengan error steady state sebesar 0,1312, dimana dengan waktu
simulasi 2500 detik pada empat kondisi.

Saran
Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, untuk penelitian selanjutnya

dapat menggunakan pengendali lain untuk dapat memaksimalkan hasil respon yang lebih

cepat lagi dan mampu memperkecil error steady state yang baik. Penelitian sistem PCT-

100 dapat dikembangkan dengan mengendalikan Variabel lainnya seperti : temperature,

flow dan pressure.
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