BABV
KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini beris kesmpulan dari Tugas Akhir dan saran-saran yang perlu

dilakukan untuk perbaikan di masa mendatang.

V.1 Kesimpulan

1. Robot mobil pelintas rintangan telah berhasil dibuat dan dikendalikan
dengan menggunakan pengontrol mikro ATmegal6, sistem pergerakan
robot didasarkan pada kondisi sensor yang memberi data ke pengontrol
mikro yang kemudian mengambil keputusan dan menggerakan motor DC.

2. Dari data pengamatan diperoleh robot mobil pelintas rintangan dapat
melewati jenis rintangan yang berbeda seperti objek yang berbentuk anak
tangga dengan persentase keberhasilan 60 %, melewati objek melalui
kolong robot mobil dengan persentase keberhasilan 80 % dan menaiki
objek berbentuk balok kayu dengan persentase keberhasilan 60 %.

3. Kegagalan dalam melewati rintangan diakibatkan desain mekanik yang
terlalu berat dan dudukan sensor posisi di roda yang bergetar saat melewati
rintangan sehingga terjadi error.

4. Senditivitas sensor jarak inframerah yang kurang sehingga menyebabkan
respon menjadi terlambat untuk pengontrol mikro kemudian menggerakan

motor DC.

V.2 Saran
1. Untuk membuat robot mobil pelintas rintangan yang lebih baik sebaiknya
desain mekanik diusahakan seringan mungkin.
2. Untuk hasil pembacaan dan respon yang lebih baik sensor jarak
inframerah dapat diganti dengan sensor jarak ultrasonik.
3. Penempatan sensor rotary encoder sebaiknya ditempatkan di dalam roda
agar tidak mengalami getaran sewaktu roda berputar dan penempatan

piringan hitam-putih harus lebih baik lagi.
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