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PENUTUP

Bab ini berisi kesimpulan yang diperoleh selama perancangan dan
pembuatan skripsi yang berjudul “Robot yang Dapat Menyeimbangkan Badannya
Dengan Hanya Bertumpu Pada Dua Buah Roda Sejajar yang Berada di Samping
Badan Robot™ dan berisi saran untuk pengembangan balancing robot ini di masa

mendatang.

5.1  Kesimpulan

Dari serangkaian perancangan dan proses pembuatan skripsi balancing
robot ini, penulis dapat mengambil, beberapa kesimpulan: Permukaan lantai harus
benar- benar rata (tidak bergelombang). Permukaan yang tidak rata dapat
menimbulkan kesalahan dalam pembacaan jarak. Antara sensor dengan lantai
tidak diperbolehkan terdapat halangan berupa benda lain karena sensor akan
membaca jarak antara sensor dengan benda tersebut. Permukaan lantai yang
mengkilap dan permukaan lantai yang tidak mengkilap akan menghasilkan
pembacaan sensor yang berbeda.

Frekuensi PWM yang digunakan untuk mengontrol motor DC dengan baik
pada balancing robot imi adalah 978 Hz. Untuk frekuensi diatas 978 Hz, maka
respon motor DC te-rhadap sinyal PWM akan menjadi tidak linier. Sedangkan bila
frekuensi PWM kurang dari 978 Hz menyebabkan motor DC menjadi berdengung

dan perubahan kecepatan motor DC menjadi tidak optimal
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Berdasarkan hasil percobaan yang dilakukan penulis, robot ini hanya
mampu berdin dengan seimbang selama =5 detik. Hal imi disebabkan karena milai
setpoint / nilai jarak yang dijadikan acuan titik keseimbangan robot tidak sama
dengan ftitik keseimbangan robot. Terjadinya selisih titik keseimbangan robot
yang sebenarnya dengan nilai sefpoint yang ditetapkan menyebabkan sistem
menjadi tidak stabil. Hal ini sudah dicoba untuk diatasi dengan membuat suatu
prosedur program tambahan yang diharapkan dapat menggeser nilai setpoint ke
titik keseimbangan robot yang sebenarnya berdasarkan pada kecenderungan

kemiringan badan robot.

5.2  Saran

Penulis berharap pada masa mendatang nanti penggunaan sensor yang
dapat mengukur kemiringan badan robot dengan tepat dan memiliki respon yang
cepat dapat membantu balancing robot ini untuk mencapai keseimbangannya
dengan lebih baik. Kemudian kontroler yang digunakan harus dapat menghasilkan
perhitungan dengan waktu yang singkat, serta mampu mengatasi perbedaan nilai
setpoint dengan titik keseimbangan robot yang sebenarnya. Penggunaan motor
DC yang memiliki torsi yang besar, kecepatan putar yang cepat serta memiliki
berat yang ringan, dapat digunakan untuk mengatasi simpangan sudut robot yang

lebih besar dari 5°.
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