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Bab ini berisi kesimpulan yang diperoleh selama pengujian robot unruk

mengik-uti jalur yang telah diajarkan dan berisi saran-saran untuk pengembangan di

masa mendatang.

5.1. Kesimpulan

Dari proses pembuatan dan pengujian Robot unhrk mengikuti jalur yang telah

diajarkan dapat diambil kesimpulan sebagai berikut:

l. Pada saat dioperasikan dalam mode manual, robot dapat bergerak maju, mundur

berputar ke kiri dan berputar ke kanan sesuai dengan kendali operator melalui

radio remote control.

Rangkaian driver motor DC dapat met-drive motor DC sebagai penggerak robot

melalui kontrol dari mikrokontroler sehingga gerakari robot sesuai dengan

kendali operator melalw radio remote control.

Pada proses perekaman jalur robot dan mengoperasikannya kembali secara

otomatis, robot memiliki kekurangan pada saat robot menikung, baik menikung

ke kki maupun ke kanan. Sehinggga hasil aldrir jalur yang dibuat pada saat

dijalankan secara otomatis tidak sesuai dengan jahu yang diberikan dalam mode

learning.

Sensor ultrasonik dapat mendeteksi adanya benda penghatang dengan jarak

berkisar antara 30 cm - 40 cm. Sehingga, apabila pada saat robot bekerja dalam
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mode otomatis dan terdapat benda penghalang di depan atau di belakangnya,

robot akan berhenti sampai benda penghalang tersebut disittgltrkan.

5.2. Saran

Unttrk pengembangan sistem lebih lanjut, sltr?ul-saran berikut dapat

membantu rnenyernpurnakan sistetn robot untr.rk mengikuti jalur yang telah

diajarkan:

l. Sistem kendali radio remttle control menggunakan suatu modul radio remote

con#ol yang memiliki banyak kendaii, sehingga operator dapat memilih mode

operasi melalui radio remole control tersebut tanpa harus mengikuti robot-

Roda shaft encoder diganti dengan sistem roda pendeteksi gerakan pada mouse,

sehingga kesalahan yang terjadi pada saat robot berputar dapat diperkecil.

Untuk pengoperasian yang lebih kompleks, sistem robot dilengkapi dengan

sensof-sensor tambahan untuk menjaga benturafl yang tidak dikehendaki dari

lingkungan sekitar.
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