5.1

BAB V

PENUTUP

Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian ssimulasi dan analisispengendalian kecepatan motor

DC menggunakan pengendalisliding mode dan PID, maka dapat ditarik kesimpulan
sebagai berikut:

1

K ecepatan motor DC merupakan sistem yang stabil diihat dari uji open loop sistem,
namun belum mampu mencapai nilaisetpoint yang diinginkan sehingga dibutuhkan
pengendali agar dapat mencapai nilai setpoint yang diberikan.

Hasil ssimulasidari desain pengendalisliding mode dengan nilai parametern; = 10
dipilih dengan penalaan menggunakanmetode trial and error memberikan
performansi yang lebih bailk dalam pengendalian kecepatan motor DCdilihat dari
waktu untuk mencapai setpoint yang diinginkan dan tidak memiliki error steady
state.

Hasil simulasi dari desain pengendali PID dengan nilai parameter Kp = 1,5; Ki = 2;
Kd = 04 dipilih dengan penalaan menggunakan metode trial and error
yangmemberikan performans yang lebih baik dalam pengendalian kecepatan motor
DC dilihat dari waktu untuk mencapai setpoint yang diinginkan dan memiliki error
steady state yang sangat minimum.

Setelah dilakukan ssmulasi dan pengujian maka hasil perbandingan pengendalian
kecepatan motor DC menggunakan pengendalisliding modedan pengendali PID
menunjukkan bahwapengendalisliding mode memberikan performansi yang lebih
baik dengan waktu transien yang lebih cepat dimana diperolen 1 = 0.1001 detik, ts
= 0.5005 detik, t, =0.2947 detik, dan ty= 0.2487 detik.

Berdasarkan hasil perbandingan dari keseluruhan pengujian yang dilakukan, maka
pengendali sliding mode menghasilkan waktu transien untuk respon sistem tiga kali
lebih cepat dibandingkan pengendali PID. Dengan kata lain, pengendali dliding
mode berbanding PID yaitu 1 : 3.
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Dari hasil penelitian yang dilakukan untuk pengembangan berikutnya dapat
dilakukan penelitian mengkombinasikan pengendali sliding modedengan kendali cerdas

seperti fuzzy, adaptive fuzzyuntuk mendapatkan performansi yang lebih baik.

V-2



