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BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN
5.1 KESIMPULAN
Dari hasil pengamatan system dan perangkat keras dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut:

1. Pengaturan Pneumatic Robot menggunakan PLC ini menggunakan logika on/ off. Ini berarti tiap motor pada system robot ini dikondisikan on atau off saja, tidak ada pengaturan kecepatan motor.

2. Program syswin 3.3 digunakan untuk membuat program yang berupa diagram ladder yang selanjutnya akan di download ke PLC dengan menggunakan kabel serial. Program syswin 3.3 ini mendukung dengan PLC OMRON tipe CPMA1.
3. Sensor fototransistor dalam pneumatic robot sangat peka, dan dalam keadaan tertentu dapat  bekerja diluar yang diharapkan bila berpindah tempat, atau tergantung pencahayaan di ruangan tersebut. Maka digunakan Variabel Resistor untuk mengendalikannya.
4. PLC adalah sebuah alat yang digunakan untuk menggantikan sederetan relay yang sering dijumpai pada sistem control otomatisasi. PLC bekerja dengan cara mengamati masukan dan mengolahnya dengan program untuk menghasilkan keluaran.

SARAN

1. Pengembangan dari pengaturan prototype pneumatic robot ini sangat luas. Sehingga prototype ini diharapkan dapat dikendalikan tidak hanya dengan mode kendali on-off saja tetapi juga dengan pengendalian yang lain. Misalnya dengan menggunakan Proporsional Mode (P),  Derivative Mode (D), Integrated Mode (I), atau kombinasi dari ketiga mode tersebut (Mode PID). 
2. Untuk dapat mempercepat gerakan robot dapat dilakukan dengan menambah kuat arus agar putaran motor lebih tinggi. Selain itu juga pemberian pelumas plastik dapat memperlancar gerakan robot ini, mengingat bahan utama robot ini adalah plastik. 

3. Pengendalian Prototipe Robot Industri ini tidak hanya dapat dikendalikan menggunakan PLC saja, melainkan dapat juga dikendalikan oleh mikrokontroller.  
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