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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1  KESIMPULAN 

Setelah melakukan percobaan terhadap perancangan robot SCARA 

berbasi Arduino yang telah dibuat maka dapat dismpulkan bahwa : 

1. Pada perancangan ini terdapat 5 derajat kebebasan (5 DOF) pada robot Scara 

dengan penggerak motor MG998 dan motor stepper. 

2. Pada perancangan ini terdapat 5 derjat kebebasan (5 DOF) yang masing-masing 

dapat dikontrol dengan potensiometer. 

3. Pada perancangan pemograman robot SCARA ini dilakukan dengan 

menggunakan potensiometer untuk mengatur gerakan dari setiap DOF dengan 

rentang nilai bytee 0 – 1024 yang kemudian di simpan pada setiap DOF nya. 

4. Berdasarkan penelitian ini kita dapat memprogram robot SCARA dengan mudah 

menggunakan potensiometer tanpa menggunakan bahasa pemograman lagi 

untuk setiap gerakannya. 

5.2 SARAN 

1. Bagi penelitian selanjutnya menambahkan parameter-parameter pada LCD 

seperti menampilkan tegangan, arus dan yang lainnya. 

2. Sebaiknya Gear pada robot di buat tertutup agar bunyinya tidak kasar. 

3. Dalam melakukan penelitian di perlukan pemahaman yang baik, serta 

keseriusan dan ketelitian dalam melakukan setiap pengujian, agar 

mendapatkan hasil yang maksimal. 
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