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ABSTRAK 

 

Pengaruh Berat Beban Terhadap Efisiensi Motor Dc Pada Roda Robot 

Pengangkut Sampah 

 

OLEH : FEBRY KURNIAWAN 

0619130321169 

 

 Perkembangan robot pengangkut sampah berkembang pesat selama ini. 

Kebanyakan robot pengangkut sampah dirancang untuk mengangkut sampah dari 

satu tempat ke tempat lain, setiap robot memiliki batasan masing-masing dalam 

kapasitas berat bebannya. Untuk itu, perlu dicatat bahwa semakin berat beban yang 

dibawa, maka semakin kecil efisiensi gerakan yang dialami motor DC. Untuk itu 

dilakukan percobaan untuk menghitung nilai atau efisiensi dan efektifitas motor DC 

terhadap berat beban yang dipikul. Percobaan ini dilakukan untuk menguji 

pengaruh berat beban terhadap gerak motor DC pada robot pengangkut sampah. 

Pengujian berlangsung dalam dua tahap, tahap pertama tanpa beban, dan tahap 

kedua dengan beban. Data yang diambil dalam percobaan ini berupa nilai arus dan 

tegangan motor DC. Motor DC yang akan di uji memiliki tegangan 5v dengan torsi 

tinggi dengan beban maksimal yang akan di uji seberat 2000 Gram. 

Kata kunci: Robot, Motor DC. 
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ABSTRACK 

 

The Effect of Load Weight on the Efficiency of DC Motors on Garbage 

Transport Robot Wheels 

 

BY: FEBRY KURNIAWAN 

0619130321169 

 

The development of robotic garbage collectors is growing rapidly over the 

years. Most garbage collection robots are designed to transport garbage from one 

place to another, each robot has its own limitations in its weight capacity. For this 

reason, it should be noted that the heavier the load carried, the lower the efficiency 

of movement experienced by the DC motor. For this reason, an experiment was 

carried out to calculate the value or efficiency and effectiveness of a DC motor 

against the weight of the load carried. This experiment was conducted to examine 

the effect of the weight of the load on the motion of the DC motor on the garbage 

transport robot. The test takes place in two stages, the first stage is without load, 

and the second stage is with load. The data taken in this experiment are in the form 

of current and voltage values of DC motors. The DC motor to be tested has a 5v 

voltage with high torque with a maximum load that will be tested weighing 2000 

Grams. 

Keywords : Robot, DC motor. 
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