
5.1. KESIMPULAN 

BABV 

PENUTUP 

Berdasarkan hasil perencanaan, pembuatan, pengukuran dan pengujian alat pada 

bab sebelumnya, dapat diambil kesimpulan sebagai berikut: 

• Sensor dinding dapat bekerja dengan baik dan ketelitiannya dapat diatur 

dengan mudah (Tabel 4. I) 

• Sensor UV Tron bekerja dengan baik (Tabel 4.2) 

• Robot dapat menggunakan teknik mengikuti dinding sebelah kanan 

dengan baik (Hasil Pengujian) 

• Waktu yang di butuhkan robot untuk mencapai ruangan-ruangan yang 

dilewati stabil. 

5.2. SARAN-SARAN 

Untuk penggunaan dan pengembangan lebih lanjut, dapat disarankan sebagai 

berikut: 

• Robot mampu menggunakan teknik mengikuti dinding sebelah kiri dan 

teknik mengikuti dinding sebelah kanan secara bergantian 

• Pemilihan motor penggerak sangat menentukan dalam hal kecepatan robot 

• Perlu penambahan sensor dinding lagi agar pada saat berbelok hampir 180 

derajat robot tidak menyentuh dinding. 
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