BAB V
PENUTUP

5:1 Kesimpulan
Berdasarkan pengamatan dan analisa respon waktu pada hasil simulasi didapatkan
kesimpulan sebagai berikut:

1- Pengendali hybrid fuzzy-SMC dapat mengendalikan perubahan beban maksimal,
nominal dan minimal. Dengan waktu transien lebih lama dibandingkan pengendali fuzzy
dan hybrid fuzzy-SMC, tetapi untuk overshoot dan error steady state minimum dari
pengendali fuzzy.

2. Pengendali hybrid fuzzy dan SMC terbukti kokoh terhadap gangguan pada sinyal
kendali dengan memberi gangguan pada detik ke 20 hingga detik ke 25 dengan nilai
maksimum overshoot 0,06 % pada detik ke 25,1133 dan kembali stabil pada detik ke
25,1496 serta memiliki error steady state 0,0039.

3. Pengendali hybrid fuzzy dan SMC mampu meredam overshoot dengan persentase
overshoot maksimal pada beban maksimal 0,15 %beban nominal 0,38 % dan minimal
0,12% serta nilai error steady state yang minimum pada setiap beban yaitu pada beban
minimal e;c = -0,0006, nominal e;c = 0,0028 dan maksimal e, = 0,0085. Secara
keseluruhan pengendali hybrid fuzzy dan SMC memiliki performansi yang cukup baik
dalam mengatasi gangguan baik berupa beban maupun gangguan pada sinyal kendali
memiliki performansi yang cukup baik dalam mengatasi perubahan beban

5.2 Saran

Dari hasil penelitian simulasi yang telah dilakukan. Untuk pengembangan
penelitian Dberikutnya agar didapatkan performansi sistem yang lebih baik dan
memperkokoh respon waktu pada saat diberi gangguan ataupun perubahan beban, seperti
penambahan jumlah rule pada perancangan kendali fuzzy serta mengkombinasikan
pengendali fuzzy dengan kendali yang lain seperti PID, Gain Scheduling, , LOQR, LQG,
Jaringan saraf tiruan ataupun Algoritma Genetika.



