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PENUTUP

5.1. KESIMPULAN
Setelah dilakukan pengujian software terhadap system Prototype Mobile

Robot, maka dapat diperoleh beberapa kesimpulan. Kesimpulan yang dapat

diperoleh dari hasil pengujian software system Prototype Mobile Robot berbasis

IBM — PC adalah sebagai berikut :

1 Program pascal dapat digunakan untuk menjalankan Motor DC melalui
interface PPI 8255 dengan pemanfaatan port—port didalam PPI 8255 tersebut
dan dengan adanya rangkaian driver motor.

2 Interface PPI 8255 adalah basic/dasar dari system interface, dimana system
interface yang ada sekarang lebih canggih dan komplek, khususnya didunia

industri seperti PLC dan Microcontroller.

5.2. SARAN

Dengan adanya keterbatasan waktu, pengetahuan, pengalaman dan dana
maka wajar jika Tugas Akhir ini masih banyak terdapat kelemahan dan
kekurangan. Prototype Mobile Robot berbasis IBM — PC ini setidaknya telah
memberikan salah satu metode pengenalan pada teknologi robotik, sehingga dapat
memberikan gambaran untuk mengawali belajar system robotik, walaupun dalam
proses perancangan dan pembuatan softwarenya masih menggunakan bahasa

pemrograman pascal.
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Dengan berakhirnya Tugas Akhir ini diharapkan semoga dapat digunakan
sebagai referensi untuk dikembangkan dengan menggunakan bahasa
pemrograman yang lain dan teknologi interface yang lebih komplek sehingga

dihasilkan karya robot yang lebih canggih lagi.
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