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KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1. Kesimpulan : 

Setelah melakukan pengukuran dan penguJlan alat maka dapat 

disimpulkan bahwa : 

1. Derajat putar lengan Pneumatic Gripper sudah sesllai dengan rancangan awal. 

2. Tinggi gerakan vertikal lengan Pneumatic Gripper sudah sesuai dengan 

rancangan awal. 

5.2. Saran: 

1. Pergerakan penumatic gripper dapat dikembangkan lagi sehingga dapat 

melakukan beberapa gerakan sekaligus. 

2. Sistem pengontroian dapat dikembangkan, sehingga dalam proses penyusunan 

barang ke rak tujuan dapat dilakukan secara acak. 

3. Konfigurasi tempat barang tujuan dapat dikembangkan dengan variasi dengan 

menggunakan kontrol posisi pneumatic yang iebih canggih. 
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