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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

1.5 Simpulan 

Berdasarkan data yang telah didapat dari hasil pengujian dan analisis, maka 

dapat disimpulkan. Untuk pengujian pembacaan sensor IMU mpu6050 pada tabel 

IV.1 dan tabel IV.2 menujukan rata-rata error pada pembacaan sumu x (Pitch) 

adalah sebesar  2,32 derajat dan rata-rata error pada pembacaan sumbu y (Roll) 

adalah sebesar 2 derajat, maka dapat disimpulkan bahwa pengujian pembacaan 

sensor mpu6050 memiliki tingkat akurasi yang baik. Untuk pengujian terbang 

dalam ruangan, kendali PID pada sumbu x (pitch) steady state error terjadi selama 

15 detik dengan persentase error sebesar 2,5% , dan kendali PID pada sumbu y 

(roll) steady state error terjadi selama 6 detik dengan persentae error 1,3%. Dan 

pengujian luar ruangan, kendali PID pada sumbu x (pitch) steady state error terjadi 

selama 5 detik dengan persentase error sebesar 2% , dan kendali PID pada sumbu 

y (roll)  steady state error terjadi selama 5 detik dengan persentae error 3%. 

Berdasarkan analisa tersebut maka dapat disimpulkan bahwa pengujian terbang 

dengan paramter PID Kp : 2,6 , Ki : 0,230, dan Kd : 22, pesawat tanpa awak tailsitter 

dapat terbang dan memperthanakan kestabilan nya meskipun masih terjadi steady 

state error. 

1.6 Saran 

Adapun saran untuk pengembangan lebih lanjut dari sistem kendali  seperti 

berikut. 

 Desain dan mekanik pesawat tanpa awak harus benar-benar presisi dan 

kokoh karena ini sangat berpengaruh terhadap sistem kendali. 

 Lakukan pemodelan terhadap pesawat tailsitter baik dari segi desain, 

mekanik dan metode penentuan parameter PID. 

 Penambahan fitur auto tuning PID agar sistem mendapatkan paramater PID 

yang maksimal. 


