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5.1. KESIMPULAN 
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Berdasarkan hasil yang diperoleh dari perencanaan dan pembuatan alat serta 

pengujian alat yang telah dilakukan pada bab sebelumnya, maka disimpulkan : 

1. Pengaturan kecepatan motor DC shunt tanpa beban terdapat perbedaan nilai rpm 

sebesar 0,3-8,875% pOOa tachometer dan kecepatan yang ditampilkan oleh LCD 

berdasarkan tabel 4.6. Tabel 4.6 menunjukkan perbandingan kecepatan antara 

input, tachometer dan tampilan LCD yang didapat dari pengujian alat secara 

keseluruhan. Sistem tidak pemah stabil karena sempat mencapai rpm yang 

diinginkan lalu berosilasi kembali. 

2. Pengaturan kecepatan motor DC shunt tanpa beban pada 1600 rpm tidak 

mengalami lonjakan yang besar. Lonjakan yang tidak besar terjadi mulai detik ke 

27,6. 

3. PengHturan kecepatan motor DC shunt tanpa beban dengan sistem umpan balik 

menggunakan mikrokontroler sesuai dengan karakteristik motor seperti yang 

terlihat pada grafIk 4.1. Graflk: 4.1 menunjukkan bahwa karakteristik motor 

menyerupai garis linier. Dengan demikian, tegangan yang dimasukkan pada 

motor dilakukan secara bertahap, maka kecepatan motor juga akan bertambah. 
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4. Perbedaan motor mengakibatkan perbedaan sistem pengaturan 

menggunakan mikrokontroler. 
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