
Bab 5

Simpulan dan Saran

Pada bab ini dipaparkan mengenai simpulan dari hasil penelitian Tugas Akhir dan
terdapat beberapa saran dalam hal mengembangkan purwarupa lengan robot.

5.1 Simpulan
Pada penelitian Tugas Akhir ini telah dilakukan pengembangan lebih lanjut terkait
analisis kinematika, dinamika, serta perancangan pengontrol pada suatu purwarupa
lengan robot. Aspek kinematika lengan robot membahas mengenai pose lengan
robot yang akan dicapai, sedangkan dinamika lengan robot membahas mengenai
energi yang bekerja pada lengan robot tersebut. Dalam aspek dinamika ini juga
membahas mengenai perancangan pengontrol lengan robot yang mampu memperoleh
pose yang aktual lengan robot yang mendekati pose yang diinginkan. Perancangan
pengontrol ini menggunakan pengontrol PID dimana pengontrol PID memiliki tiga
parameter yaitu Kp, Kd, dan Ki. Ketiga parameter tersebut akan menentukan
apakah sistem mampu mencapai kriteria performansi yang diinginkan. Untuk
memperoleh nilai optimal dari ketiga parameter pengontrol tersebut, ada dua
metode yang umum digunakan yaitu penalaan secara manual pada implementasi
dan penalaan secara analitik menggunakan metode Ziegler-Nichols. Kemudian
membandingkan hasil implementasi dari penalaan secara manual dan penalaan secara
analitik. Nilai rata-rata osilasi yang dihasilkan dengan penalaan secara simulasi
dari link satu hingga link tiga yaitu 0, 8348◦, 0, 1232◦, 1, 7172◦, sedangkan untuk
penalaan secara manual yaitu 0, 9002◦, 0, 1688◦, 0, 6552◦. Dari perbandingan penalaan
pada implementasi yang dilakukan penelitian Tugas Akhir ini, disimpulkan bahwa
perancangan pengontrol PID mampu membuat lengan robot mendekati setpoint
yang diinginkan dan perancangan pengontrol PID secara simulasi lebih optimal
dibandingkan dengan manual.
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5.2 Saran
Beberapa saran yang dapat diberikan dalam hal mengembangkan purwarupa lengan
robot antara lain:

1. Mengembangkan kontrol lengan robot dengan memperhitungkan pergerakan
base robot.

2. Mengembangkan lengan robot yang mampu melakukan kegiatan pick and place.

3. Memperbaiki desain rancang bangun lengan robot dengan memperhitungkan
gaya-gaya yang bekerja pada lengan robot.

4. Menambahkan komponen sensor rotary encoder pada link dua dan link tiga
untuk memperkecil eror dari pergerakan lengan robot.

5. Merancang kembali link tiga robot karena pada link tiga hanya memiliki satu
tumpuan yang menyebabkan link tersebut menjadi tidak kaku (rigid).
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