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BAB V

PENUTUP

1.1. Kesimpulan

Dari hasil pembuatan program pengaturan kecepatan motor universal dengan menggunakan PIT melalui port parallel dapat ditarik kesimpulan berupa:

1. Dengan menggunakan PIT (Programmable Interupt Timer) sebagai salah satu dari interface antara perangkat keras dengan perangkat lunak, maka proses pengaturan perangkat keras dapat dilakukan dengan lebih efisien. 

2. Untuk melakukan pengaturan kecepatan motor universal dengan menggunakan bahasa pemrograman Borland Delphi, maka dapat digunakan unit Assembler (ASM .. END) sebagai akses ke perangkat kerasnya. Hal ini dikarenakan Borland Delphi belum memiliki perintah internal untuk akses ke port secara langsung.
3. Semakin besar data PWM yang diberikan ke counter 1 maka semakin cepat motor berputar sehingga semakin lama waktu yang dibutuhkan  untuk mendapat nilai mutlak kecepatan yang diharap untuk mengatasi hal ini digunakan range pada pembacaan hasil kecepatan motor.
1.2. Saran

Dari hasil percobaan dan pembuatan program pengaturan kecepatan motor universal dengan menggunakan PIT melalui port parallel diperoleh beberapa saran yang dipergunakan demi lebih baiknya perancangan sistem ini yaitu:

1. Pada perancangan program pengaturan motor universal dengan menggunakan PIT melalui port parallel ini digunakan sistem pengolahan data 8 bit. Untuk hasil pembacaan data yang lebih akurat maka program yang ada dapat dikembangkan lagi sehingga bisa mengolah data 16-bit. 

2. Program pengaturan motor universal dengan menggunakan PIT melalui port parallel ini juga dapat digunakan untuk pengaturan piranti lainnya seperti pengaturan nyala lampu.
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