BAB VI
KESIMPULAN DAN SARAN

6.1 Kesmpulan
Berdasarkan hasil pengujian tiap blok dan pengujian sistem secara
keseluruhan yang telah dilakukan dalam Bab V, dari data hasil pengujian dan
analisis dapat disimpulkan beberapa hal sebagai berikut:
1. Kontrol Optimal Linear Quadratic Regulator dapat diimplementasikan
dalam mikrokontroller
2. Kontrol Optima Linear Quadratic Regulator mampu mengontrol
kecepatan motor DC.
3. Nila optima Q pada controller LQR berdasarkan pengujian
padanilai Q=2
4. Respon LOR lebih baik dari controller PID
5. Semakin banyak jumlah lubang pada piringan rotary maka semakin
baik dan detail pembacaan sensor kecepatannya.

6.2 Saran

Beberapa hal yang direkomendasikan untuk pengembangan lebih lanjut

adalah:

1. Penggunaan sensor rotary encoder dengan jumlah lubang yang lebih
banyak agar kesalahan pengukuran akan semakin kecil dan
pengukuran kecepatan |ebih tepat lagi.

2. Pembuatan mekanik yang baik dan lebih presisi akan membuat alat
penghancur es semakin stabil dalam pergerakan dan kecepatannya.

3. Penambahan sensor berat pada alat penghancur es akan memudahkan

dalam pengambilan data untuk pengembangan penelitian selanjutnya.
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