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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

5.1 Simpulan 

Berdasarkan penelitian yang sudah dilakukan, didapatkan beberapa 

kesimpulan sebagai berikut: 

1. Nilai Kp, Ki dan Kd yang didapatkan dari metode Ziegler Nichols tipe 

2 dapat diimplementasikan pada sistem dan mengakibatkan prototipe 

meriam tank stabil. 

2. Besar beban pada masing-masng servo dapat mempengaruhi nilai dari 

fungsi alih yang menyebabkan perbedaan pada nilai PID dari masing-

masing servo. 

3. Didapatkan prototipe meriam tank yang stabil dengan rata-rata nilai 

error terbesar senilai 2.67 derajat ketika tank dimiringkan pada sumbu 

x saja. 

4. Didapatkan prototipe meriam tank yang stabil dengan rata-rata nilai 

error terbesar senilai 2.33 derajat ketika tank dimiringkan pada sumbu 

y saja. 

5. Didapatkan prototipe meriam tank yang stabil dengan rata-rata nilai 

error terbesar senilai 3.33 derajat ketika tank dimiringkan pada sumbu 

z saja. 

6. Didapatkan prototipe meriam tank yang stabil dengan rata-rata nilai 

error terbesar senilai 4.67 derajat ketika tank dimiringkan secara bebas 

pada sumbu x, sumbu y dan sumbu z. 
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5.2 Saran 

Saran yang dapat digunakan untuk penelitian lebih lanjut antara lain adalah 

sebagai berikut: 

1. Mengetahui informasi secara mendetail mengenai komponen-

komponen elektrik pada sistem agar didapatkan nilai fungsi alih dan PID 

yang lebih baik lagi. 

2. Merancang gearbox sehingga motor memiliki torsi yang besar agar 

sistem dapat mengendalikan aktuator dengan beban yang besar. 
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