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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

5.1. Simpulan 

  Berdasarkan hasil penelitian diatas, dapat disimpulkan beberapa 

kesimpulan sebagai berikut : 

1. Prototype lengan robot Arexx RA1P memiliki keterbatasan jangkauan 

tempat serta dibutuhkan area yang spesifik yang mengikuti rotasi putar 

lengan robot.  

2. Kekakuan sangat berpengaruh pada genggaman dimana objek yang 

memiliki kekakuan yang cukup membuat lengan robot dapat 

mengeluarkan gaya genggam yang sesuai.   

3. Tingkat gaya gesek sangat mempengaruhi genggaman. Dimana objek 

yang memiliki gaya gesek rendah membutuhkan gaya genggam yang 

lebih besar supaya titik genggam tidak berubah atau tidak terjadi slip 

saat robot melakukan pergerakan 

4. Ukuran sangat mempengaruhi genggaman terutama pada objek yang 

memiliki kekakuan yang rendah. Sehingga, karena ukurannya yang 

besar membuat objek mudah melekuk ketika dijepit oleh jari lengan 

robot. 

5. Pergeseran titik genggaman sangat mempengaruhi tingkat keberhasilan 

peletakkan objek, dikarenakan pergeseran tersebut dapat bergeser ke 

arah yang acak yang dapat menyebabkan lengan robot tidak dapat 

meletakkan objek di area dengan tepat. 

 

5.2. Saran 

  Dalam penelitian yang telah dilakukan, masih terdapat banyak 

kekurangan. Penelitian ini masih memerlukan banyak pengembangan, 

karena lengan robot tidak bisa menyesuaikan genggaman dan pergerakan 

apabila benda belum diuji. Masih terdapat keterbatasan mengenai 

pengendalian gripper. Serta, akurasi pergerakan lengan robot masih dapat 

diimprovisasi lebih lanjut.  

Genggaman Gripper Dua..., Stefanus, FTI UMN, 2020




