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BAB YV
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan pembahasan pada bab sebelumnya,

dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut:

1. Beban berbanding lurus terhadap torsi dan daya. Penambahan
beban akan menambah torsi dan daya yang dibutuhkan DC
Gearbox Motor, dengan beban maksimum yang dapat
digerakkan oleh motor 1 dan 2 adalah 160gram dengan daya
maksimum sekitar 3.8 W dan torsi maksimum sebesar 0.07846
Nm. Motor 3 dan 4 memiliki beban maksimum 120g dengan
daya maksimum sekitar 2.2 W dan torsi maksimum sebesar
0.05884 Nm.

2. Beban berbanding lurus terhadap torsi dan daya. Penambahan
beban akan menambah torsi dan daya yang dibutuhkan mobile
robot. Beban maksimum yang mampu digerakkan oleh mobile
robot adalah 3500g dengan daya maksimum sekitar 8 W dan
torsi maksimum sekitar 0.017 Nm. Kemiringan jalan maksimum

dari mobile robot adalah 40° atau 21.8°.

5.2 Saran
Adapun beberapa saran yang ingin disampaikan penulis agar
penelitian ini dapat lebih dikembangkan lagi adalah sebagai berikut:

1. Perlu dilakukan penelitian lebih lanjut mengenai kemampuan motor
untuk bekerja dengan jangka waktu panjang.

2. Dalam penelitian selanjutnya, perlu dilakukan uji dengan variasi jari
jari roda maupun pulley, untuk melihat pengaruhnya dengan kekuatan
motor maupun mobile robot.

3. Dalam penelitian selanjutnya, perlu digunakan motor dengan hambatan

dan RPM yang sama, untuk melihat apakah akan berdampak.
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