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PENGARUH TORSI DAN DAYA MOTOR RODA TERHADAP
KEKUATAN MOBILE ROBOT UNTUK MEMINDAHKAN BEBAN

William Dhancis, Harsa Dhani, N. Tugur Redationo
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RINGKASAN

Mobile Robot akan selalu membawa beban. Dalam penelitian ini peneliti mencari
pengaruh dari beban tersebut terhadap torsi dan daya mobile robot dengan 4 motor
penggerak berupa DC Gearbox Motor. Tujuan utama penelitian yaitu untuk
mempermudah pencarian atau penggunaan motor dengan spesifikasi sesuai yang
dibutuhkan. Penelitian dilakukan mulai dari uji pada DC Gearbox Motor secara
individual, dan kemudian dilakukan pengujian pada mobile robot dengan 4 motor
penggerak pada jalan datar dan juga jalan miring dengan spesifikasi kemiringan
10%, 20%, 30% dan 40%. Hasil penelitian menunjukan beban maksimum yang
dapat digerakkan oleh motor individual adalah 120g dengan daya maksimum
sekitar 2.2 W dan torsi maksimum sebesar 0.05884 Nm. Beban maksimum yang
mampu digerakkan oleh mobile robot pada jalan datar adalah 3500g dengan daya
maksimum sekitar 8 W dan torsi maksimum sekitar 0.017 Nm. Kemiringan
maksimum mobile robot adalah 40% atau 21.8°

Kata kunci: DC Gearbox Motor, Mobile Robot, Daya, Torsi.
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THE EFFECT OF TORQUE AND WHEEL MOTOR POWER ON MOBILE
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SUMMARY

Mobile Robot will always carry a load. In this study, the researchers looked for
the effect of the load on the torque and power of the mobile robot with 4 driving
motors in the form of a DC Gearbox Motor. The main objective of the research is
to facilitate the search or use of a motorbike with the specifications required. The
research was carried out starting from tests on DC Gearbox Motors individually,
and then testing on mobile robots with 4 driving motors on flat roads and also
inclined roads with slope specifications of 10%, 20%, 30% and 40%. The results
show that the maximum load that could be driven by an individual motor was
120g with maximum power of about 2.2 W and maximum torque of 0.05884 Nm.
The maximum load that could be moved by the mobile robot on a flat road was
3500g with maximum power of about 8 W and maximum torque of about 0.017
Nm. The maximum slope of the mobile robot was 40% or 21.8°

Keywords: DC Gearbox Motor, Mobile Robot, Power, Torque.
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