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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 Pada bab V ini diberikan kesimpulan dari hasil penelitian perancangan 

miniatur AGV yang telah dilakukan. Selain diberikan kesimpulan, pada bab ini juga 

diberikan saran dari hasil penelitian perancangan miniatur AGV yang telah 

dilakukan. Saran yang diberikan diharapkan dapat berguna untuk penelitian 

dengan topik yang serupa kedepannya. 

V.1 Kesimpulan 

Pada subbab ini dibahas kesimpulan yang dapat diberikan untuk hasil dari 

proses perancangan miniatur AGV. Kesimpulan ini juga didapatkan dari hasil 

rumusan permasalahan: 

1. Rancangan untuk mekanisme gerak dari miniatur AGV yang telah 

dirancang ini, memiliki mekanisme gerak berdasarkan titik kordinat 

magnet atau lebih dikenal dengan magnetic spot guided. Untuk  

mekanisme gerak rancangan ini dibantu dengan menggunakan sensor 

MPU6050 saat tidak menggunakan line dan sensor infrared saat 

menggunakan line untuk proses perbaikan posisi. 

2. Rancang hardware yang digunakan untuk mendukung proses mekanisme 

gerak miniatur AGV ini terbagi menjadi 5 bagian mekanisme gerak AGV 

yaitu base atau area gerak AGV yang terdiri dari titik magnet. Mekanisme 

gerak bagian atas yang terdiri dari sistem kontrol, sensor MPU6050, LCD 

display, dan power bank. Mekanisme gerak bagian depan yang terdiri dari 

sensor ultrasonik, mekanisme bagian belakang terdiri dari RFID, dan 

meknisme gerak bagian bawah terdiri dari komponen penggerak, sensor 

magnet, dan sensor infrared. Rancangan algoritma program 

menggunakan software Arduino sebagai software pendukung untuk 

proses pemograman. Untuk program utama terbagi kedalam beberapa 

program utama yaitu program hitung, program jarak untuk sensor 

ultrasonik, program posisi untuk MPU6050, program posisi untuk sensor 

infrared, program stop, program RFID, program station, dan program 
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gerak motor yang terbagi menjadi 4 bagian yaitu maju, belok kanan, belok 

kiri, dan putar balik. 

3. Hasil dari rancangan AGV didapatkan hasil tingkat keakurasian untuk 

mekanisme gerak dengan menggunakan sensor MPU6050 sebesar 

48,44%, dan tingkat akurasi dengan menggunakan sensor infrared 

sebesar 85,42%. Untuk proses uji coba edukasi didapatkan rata-rata nilai 

keseluruhan sebesar 78,1%. 

 

V.2 Saran 

 Setelah memperoleh kesimpulan dari usulan perbaikan rancangan 

miniatur AGV untuk proses pendidikan yang telah dibuat, berikut merupakan saran 

yang dapat diberikan. Saran diberikan untuk memberikan masukan, sehingga 

berguna untuk mensukseskan untuk penelitian yang serupa. 

 Untuk penelitian selanjutnya diharapkan peneliti dapat mengembangkan 

fungsi dari alat peraga AGV yang telah dibuat. Adapun fungsi tambahan dapat 

berupa fungsi mekanisme gerak pengangkatan benda atau mekanisme gerak 

untuk menghindari halangan, fungsi program mekanisme gerak pengangkatan 

benda atau mekanisme gerak untuk menghindari halangan, dan fungsi komponen 

pendukung lainnya. 
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