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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Setelah dilakukan pengetesan alat dan penganalisaan data, dapat 

disimpulkan bahwa :  

1. Sistem Penggerak pada Mobile Robot Penanda dan Pengikut Robot Leader 

menggunakan Motor DC. Motor DC akan aktif jika kamera mendeteksi target 

berdasarkan nilai koordinat X dan sensor ultrasonik yang terletak pada bagian 

depan robot, serong kiri robot, dan serong kanan robot untuk mendeteksi jarak 

target. 

2. Penggerak motor DC akan menggerakkan mobile robot berjalan maju, jika 

kamera mendeteksi target dengan nilai koordinat X = 125, dan sensor 

ultrasonik pada bagian depan robot mendeteksi target pada jarak > 30 cm. 

Sedangkan jika sensor ultrasonik pada bagian depan robot mendeteksi target 

pada jarak < 30 cm, maka mobile robot belum bergerak. 

3. Penggerak motor DC akan menggerakkan mobile robot berbelok ke kiri, jika 

kamera mendeteksi target dengan nilai koordinat X = 62 dan sensor ultrasonik 

pada bagian serong kiri robot mendeteksi target pada jarak < 30 cm. 

Sedangkan jika deteksi target pada jarak > 30 cm, maka penggerak motor DC 

akan menggerakkan mobile robot berbelok ke kiri sedikit, lalu berjalan maju 

mengikuti target. 

4. Penggerak motor DC akan akan menggerakkan mobile robot berbelok ke 

kanan, jika kamera mendeteksi target dengan nilai titik koordinat X = 194 dan 

sensor ultrasonik bagian serong kanan robot mendeteksi target pada jarak < 30 

cm. Sedangkan jika deteksi target pada jarak > 30 cm, maka penggerak motor 

DC akan menggerakkan mobile robot berbelok ke kanan sedikit, lalu berjalan 

maju mengikuti target. 
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5.2 Saran 

1. Untuk pengembangan selanjutnya, disarankan menggunakan jenis kamera 

yang memiliki sensitivitas cahaya yang cukup tinggi. Hal ini demi 

meningkatkan performa pergerakan robot dalam hal pendeteksian objek warna 

pada situasi cahaya apa pun. 

2. Untuk pengembangan selanjutnya, akan jauh lebih baik jika robot 

menggunakan satu mikrokontroler sebagai pengolah dan pemroses data-data 

input dan output, terutama pada pemrograman delay antara input sensor dan 

output motor. Hal ini demi memudahkan dalam hal pemrograman ketimbang 

menggunakan dua mikrokontroler yang terbukti cukup rumit. 


