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BAB V 

KESIMPILAN DAN SARAN 

 

5.1 Kesimpulan 

Setelah dilakukan pengujian dari hasil perancangan kontrol robot SCARA 5 

DOF berbasis Intenet of things (IOT) yang telah dibuat maka dapat disimpulkan 

bahwa :  

1. Pada perancangan robot SCARA ini terdapat 5 motor penggerak yang 

terdiri dari motor servo MG 98 dan motor stepper. 

2. Pada perancangan robot SCARA ini terdapat 5 derajat kebebasan 5 (DOF) 

yang masing-masing DOF dapat dikontrol melalui smartphone yang 

terhubung dengan modul wemos D1 mini. 

3. Pada perancangan pemograman robot SCARA ini dilakukan dengan 

menggunakan aplikasi smartphone REMOTE XY untuk mengatur gerakan 

dari setiap DOF yang kemudian gerakan tersebut disimpan pada setiap 

DOF nya. 

4. Berdasarkan penelitian ini kita dapat memprogram robot SCARA dengan 

menggunakan aplikasi smartphone REMOTE XY yang terhubung dengan 

modul wemos D1 mini tanpa menggunakan bahasa pemograman lagi pada 

gerakan per DOF nya. 

5.2 Saran 

Adapun saran yang harus dipertimbangkan dari hasil penelitian ini untuk 

meningkatkan kemampuan alat dan bisa dikembangkan lagi : 

1. Dari perancangan ini diharapkan kepada peneliti selanjutnya dapat 

membuat  sistem yang ada pada aplikasi smartphone REMOTE XY 

menampilkan derajat pada setiap gerakan robot SCARA. 

2. Diharapkan kepada peneliti selanjutnya dapat mengembangkan desain 

robot SCARA ini agar lebih menarik. 

3. Diharapkan kepada peneliti selanjutnya dapat membuat sistem pada 

aplikasi REMOTE XY untuk mengatur robot SCARA secara record agar 

lebih mudah.  
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