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KESIMPULAN DAN
SARAN

Bab ini berisi simpulan yang diperoleh dari pembuatan dan pengujian SPT telah
dilakukan dan saran untuk perbaikan serta pengembangan SPT selanjutnya.

5.1 Kesimpulan
Berdasarkan perancangan dan pengontrolan SPT yang telah dilakukan pada
penelitian ini, kesimpulan yang dapat diambil adalah sebagai berikut:

1. Mekanika Euler-Lagrange yang digunakan untuk memperoleh model
matematika dari SPT pada (3.30) dan (3.31) dapat menjadi representasi
purwarupa SPT yang dibuat pada penelitian ini.

2. Teorema Lyapunov yang digunakan untuk memperoleh persamaan kontrol
(3.45) dapat membawa batang pendulum SPT menuju posisi di sekitar
sudut θ = 0 rad.

3. Aturan Bryson yang diajukan pada [15] dapat digunakan untuk
menentukan berat dari matriks Q dan R sehingga matriks K pada sinyal
umpan balik LQR dapat diperoleh untuk melakukan stabilisasi batang
pendulum pada posisi tegak lurus keatas.

4. Purwarupa dari SPT dapat dibangun sesuai dengan spesifikasi yang
diinginkan.
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5.2 Saran
Beberapa saran yang dapat diberikan untuk dapat lebih mengembangkan
purwarupa SPT yang dibuat pada Tugas Akhir tahun 2020 ini, antara lain:

1. Mengembangkan SPT dengan memperhitungkan adanya gangguan
eksternal.

2. Mengembangkan metoda alternatif untuk menentukan parameter motor
DC.

3. Mengembangkan alternatif dari IDE MATLAB sebagai GUI untuk mela-
kukan pengontrol dan menampilkan hasil respons dari SPT yang memiliki
latency serta delay yang minim saat melakukan hubungan dengan sebuah
mikrokontroler.

4. Memperbaiki desain rancang bangun SPT untuk mengurangi gangguan
eksternal seperti getaran pada jalur kereta, dan getaran pada kereta yang
disebabkan oleh timing belt yang rentan longgar.

5. Menambahkan metode untuk mengencangkan timing belt pada kereta
SPT

6. Mengganti komponen sensor rotary encoder inkremental pada penelitian
ini dengan sensor rotary encoder absolut agar menghasilkan pembacaan
sudut yang lebih akurat.
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