
BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian dan analisis dari sistem yang telah dirancang, maka dapat diperoleh kesimpulan :

1. Robot dapat bergerak dengan stabil dan menemukan titik api kemudian memadamkannaya serta kembali ke posisi start
2.  Jarak aman agar robot tidak menabrak dinding adalah 10 cm sampai dengan 15cm.
3.  Penggunaan algoritma susur dinding kanan dan kiri dengan jarak kostan 15 cm ke arah kanan dan kiri dapat menghasilkan gerak robot yang lurus di tengah lorong, algoritma meratakan kekanan dan meratakan kekiri ketika selesai melakukan belokan sangat diperlukan agar navigasi robot selanjutnaya tidak terganggu.
4. Uji coba keseluruhan algoritma yang dirancang membuktikan bahwa tingkat keberhasilan robot dalam melakukan aksi pencarian dan pemadaman api di arena lapangan sebesar 87,5 % dengan range tegangan terukur untuk mikrokontroler 8,4 V – 7.8 V dan range tegangan terukur untuk motor 11,4 V – 10,5 V. Range tegangan tersebut merupakan batasan tegangan yang di gunakan.

5.2 Saran 
Hasil penelitian ini masih jauh dari kesempurnaan, olehnya itu perlu dilakukan studi lebih lanjut dalam proses perancangan untuk menghasilkan robot pemadam api yang handal. Adapun saran-saran dari penulis 
1. Jumlah sensor yang digunakan sebagai panduan navigasi alangkah baiknya   ditambah. Hal ini dimaksudkan agar robot dapat lebih cermat mendeteksi lingkungan sekitar pada saat melakukan aksinya.
2. Penggunaan pointer sebagai pembanding untuk kasus keluar ruangan diperlukan sehingga dapat membedakan jarak yang jauh dan yang dekat ketika keluar ruangan setelah memadamkan api. 
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