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PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Beberapa kesimpulan diperoleh berdasarkan hasil perhitungan, analisis, simulasi
dan penguian yang telah dilakukan.

1. Plarform bergerak yang sudah dibuat sebelumnya dapat dimodifikasi
menjadi platform bergerak dengan cara menambahkan dua buah aktuator
berupa motor dc. Platform dan aktuator dihubungkan dengan Batang
Penggerak dan Piringan Penggerak.

2. Dengan asumsi beban di atas platform sebesar 200 kg dengan posisi
yang spesifik, besar tegangan normal pada batang penggerak dari hasil
perhitungan adalah 0, 004Nmm−2 dan 0, 036Nmm−2. Yield strengh
dari baja terlemah (200Nmm−2) digunakan sebagai referensi untuk
mencari faktor keamanan batang penggerak. Faktor keamanan dari
Batang Penggerak adalah 41,48 kali.

3. Berdasarkan hasil simulasi, spesifikasi torsi motor minimal yang dibu-
tuhkan adalah 0, 702Nm dan 0, 003Nm dengan kecepatan putar sebesar
8,52 RPM dan 2,53 RPM. Angka ini diperoleh dengan asumsi berat
beban di atas platform adalah 200 kg dengan lokasi titik berat yang
spesifik. Bedasarkan hasil pengujian, besar torsi motor yang digunaan
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adalah 3, 375Nm dan 2, 625Nm. Faktor keamanan yang diperoleh dengan
membandingkan torsi motor dari hasil simulasi dan pengujian adalah 4,8
kali.

4. Hubungan sudut motor dan sudut platform yang diperoleh dari simulasi,
pengujian metode rekaman dan metode sensorik memiliki bentuk relatif
sama dengan faktor kesalahan yang terdapat pada Tabel 5.1. Dari ketiga
metode yang digunakan, hubungan sudut motor dan sudut platform yang
diperoleh memiliki bentuk yang tidak linear.

Tabel 5.1
Faktor kesalahan hubungan sudut motor dan platform.

Metode Bidang Faktor Kesalahan

Rekaman
x-z 7,55%

y-z 5,37%

Sensorik
x-z 3,06%

y-z 5,06%

5.2 Saran
Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, saran yang dapat diberikan untuk
penelitian dengan topik serupa adalah:

1. Ukuran platform dapat diperkecil. Ukuran platform yang besar hanya
akan menambahkan beban.

2. Untuk penelitian selanjutnya model dinamika dapat diuji.
3. Ketika titik berat pengguna tidak berada di tempat yang sudah ditentukan,

ada kemungkinan platform tidak akan bergerak ketika dijalankan. Oleh
karena itu, untuk proyek yang lebih besar sebaiknya aktuator diganti
dengan yang lebih kuat.
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4. Toleransi sebesar enam sigma (±3σ) sudah cukup digunakan pada
saat platform bergerak menuju kondisi awal. Namun, ketika platform
bergerak menuju titik tertentu toleransi yang lebih besar dibutuhkan.
Terutama pada bidang x-z. Toleransi yang lebih besar dibutuhkan untuk
menghindari gerakan fluktuatif ketika platform bergerak dengan cepat.

5. Karena faktor keamanan dari batang penggerak memiliki nilai yang tinggi
maka dimensi dari batang penggerak dapat diperkecil. Berdasarkan
perhitungan, bila dimensi batang penggerak diperkecil sebesar 10 kali,
faktor keamanan dari batang perggerak menjadi 4,148 kali.
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