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Setelah menyelesaikan perancangan, pembuatan, dan penulisan Skripsi ini, 

penulis dapat menarik kesimpulan dari alat yang telah dibuat tersebut, antara lain: 

1. Metode pelatihan BTl' tidak bisa diterapkan secara real time dan on-line 

karena membutuhkan waktu yang cukup lama. 

2. Bobot yang diperoleh dari hasil pembelajaran dapat mengendalian baik 

model simulasi maupun plan sesungguhnya. 

3. Sistem mekanik pendulum terbalik merupakan plant dengan ketidak­

linierannya sangat sulit untuk dikendalikan. 

4. Pengendalian sistem mekanik pendulum terbalik akan berhasil lebih baik 

jika sistem mekanik dibuat dengan lebih sempuma. 

5.2 Saran 

Berdasarkan kesimpulan yang diperoleh di atas maka penulis memberikan 

saran-saran berikut : 

1. Untuk mendapatkan hasil data yang baik dan akurat maka harus lebih teliti 

dalam pemilihan dan penggunaan komponen. 

2. Aplikasi jaringan syaraf tiruan untuk sistem kontrol, terbuka bagi penelitian -

penelitian berkesinambungan. 
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3. Perancangan sistem pengendaJi ini dapat dikembangkan dengan 

penambahan metode fuzzy maupun dengan pendekatan metode-metode 

sistem kontrol automatik lainnya untuk memperoleh kinerja yang lebih 

baik. 
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