
BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian dan analisis dari sistem yang telah dirancang, maka dapat diperoleh beberapa kesimpulan, diantaranya :
1. Berdasaarkan uji coba dari keseluruhan algoritma yang dirancang dengan hasil percobaan yang diperlihatkan pada bab 4, dapat disimpulkan bahwa tingkat keberhasilan robot baik itu pada metoda satu dan metoda dua dalam mengikuti lintasan dengan arah berlawanan jarum jam lebih handal dibandingkan robot yang mengikuti lintasan searah jarum jam  dengan persentase  metoda satu sebesar  72,5% dan metoda dua sebesar 90% berbanding dengan  67,5% dan 60% .
2. Kecepatan maksimal robot pada perancangan ini sebesar 26,8 cm/detik jika dibandingkan dengan tugas akhir Robot Pengikut Garis Berbasis AT89C51  Menggunakan Sensor Infra Merah oleh Stevanus Budi Raharjo Mahasiswa S1 Teknik Elektro UGM yang kecepatan maksimal robotnya sebesar 5 cm/detik. Sedangkan untuk robot pengikut garis yang tercepat di dunia pada kejuaraan line follower robot di Chibots Fall 2004 pemenangnya melaju dengan kecepatan 82,7 cm/s. Dapat disimpulkan bahwa perancangan robot pengikut garis ini sudah termasuk dalam kategori cepat.  

3. Dari analisa sistem pada bab 4 mengenai pegerakan sensor  dapat disimpulkan bahwa pada saat robot berbelok tajam, sensornya keluar dari garis (gambar 4.3, gambar 4.4, gambar4.5). Bahwa robot tidak benar-benar selalu mengikuti garis hal ini dikarenakan pada algoritma robot tersebut tidak memakai sistem mengerem pada saat sensor robot membaca lintasan berupa tikungan, dan juga tidak adanya sensor tambahan yang bias mendeteksi lintasan yang berbelok tersebut. 
4. Penggunaan sensor IR sebagai transmitter dan phototransistor sebagai reciever cukup handal dalam pembacaan garis hitam dan putih. Kelemahan penggunaan sensor ini adalah sensor ir terpengaruh oleh sinar atau cahaya matahari jadi robot tidak bisa mengikuti garis hitam jika lintasan di taruh di ruangan terbuka, oleh karena itu sistem sensor perlu dikasih penutup agar cahaya mataharinya  terhalang.

5.2 Saran

Hasil penelitian ini masih jauh dari sempurna, perlu dilakukan studi lebih lanjut untuk menghasilkan robot pengikut garis yang handal. Berikut penulis sampaikan beberapa saran diantaranya:
1. Perlu dipertimbangkan penggunaan sensor jenis lainnya dikarenakan sensor IR tidak efektif jika ditaruh di ruangan terbuka yang terkena sinar matahari.
2. Karena tingkat kegagalan dalam mengikuti garis yang searah jarum jam cukup besar maka algoritmanya perlu diperbaiki kembali agar tingkat kegagalannya diperkecil dan sama dengan kondisi robot yang mengikuti garis yang berlawanan jarum jam.
3. Bentuk robot ini tidak dirancang untuk kondisi lintasan yang  menanjak oleh karena itu perlu dipikirkan perancangan robot yang dapat mengikuti lintasan yang menanjak karena dalam perlombaan robot pengikut garis di tingkat nasional maupun tingkat internasional terdapat  kondisi lintasan yang menanjak.
4. Algoritmanya perlu ditambah dan diperbaiki agar robot bisa selalu tepat mengikuti garis. Dan juga perlu ditambahkannya sensor yang bisa membaca lintasan yang berbelok agar robot bisa selalu mengikuti garis.
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