BABYV

PENUTUP
5.1 KESIMPULAN

Setelah semua pembahasan dan penjelasan materi maupun implementasi

program di kemukakan, maka penulis menarik kesimpulan mengenai pokok

l. Pengembangan kendali lengan robot dengan mengunakan modul berbasis
IP sehingga akan semakin banyak lengan robot yang dapat dikendalikan
oleh sebush computer.
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2. Pengembangan dalam aspek sensor. yaitu menggunakan sensor rotary
encoder agar besarmya sudut yang dibentuk oleh sendi setiap lengan robot
dapat di monitoring,

3. Dikembangkan dalam komunikasinya tanpa menggunakan perangkat
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