
 

 

 

V. KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1. Kesimpulan 

Setelah melakukan perancangan, pengujian dan analisa hasil pengujian maka 

dapat dibuat beberapa kesimpulan sebagai berikut, 

 

1. Dengan aplikasi voice controller dapat dilakukan pengendalian kecepatan 

putar dan pengereman  motor dc dengan menggunakan perintah suara. 

 

2. Dengan memanfaatkan fitur komunikasi bluetooth pada perangkat 

smartphone, sesuai pengujian motor dc dapat dikendalikan sampai jarak 15 

meter pada ruang terbuka dan 10 meter pada ruang tertutup. 

 

3. Rangkaian buck converter yang berfungsi sebagai konverter tegangan dc 

dapat mengendalikan kecepatan putar motor dc. Dengan mengatur  duty 

cycle pensaklaran pada buck converter tegangan motor dc dapat 

divariasikan sehingga kecepatan putar dapat diatur. 

 

4. Drop tegangan pada hasil buck converter hingga sebesar 3 volt 

mengakibatkan pengendalian kecepatan putar motor dc belum sempurna. 

Munculnya drop tegangan buck converter akan mengakibatkan tegangan 
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motor yang diberikan tidak sesusai dengan perhitungan sehingga 

mengakibatkan putaran yang dihasilkan juga tidak sesuai dengan putaran 

sebenarnya. 

  

5. Rangkaian H-bridge digunakan sebagai pembalik arah putar motor dc. 

Pembalikan arah putar dilakukan dengan membalik polaritas tegangan 

motor dc. Pemasangan tahanan tangga dapat memperkecil arus pengereman 

pada motor dc. Dengan menggunakan tahanan tangga arus pengereman 

yang terjadi adalah sebesar 0,5 amper. Arus pengereman dengan tahanan 

lebih kecil dibandingkan arus pengeraman tahanan sebesar 2,1 Amper. 

 

5.2. Saran 

 

Untuk pengembangan alat pengendali ini selanjutnya, maka dapat diberikan 

beberapa saran sebagai berikut, 

1. Pembuatan aplikasi dapat dikembangkan lagi dengan menambahkan 

feedback monitoring motor dc seperti penampil nilai kecepatan, arus, dan 

suhu motor dc. 

2. Untuk akurasi nilai tegangan keluaran dari modul buck converter perlu 

dibuat rangkaian pengendali PID, sehingga didapatkan nilai tegangan 

sesuai dengan yang diinginkan. 

3. Untuk perintah yang digunakan dapat dikembangkan menjadi perintah yang 

lebih khusus terhadap nilai kecepatan putar motor dc. 
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4. Untuk mendapatkan hasil sesuai dengan keadaan sebenarnya, maka perlu 

dilakukan pengujian pengereman dengan motor dc berbeban. Dari 

pengujian dengan beban ini akan didapatkan perngaturan waktu delay dan 

nilai tahanan yang sesuai dengan arus pengereman motor dc berbeban. 

 

 


