
Bab 5

Simpulan dan Saran

Pada bab ini akan dipaparkan mengenai kesimpulan terhadap rumusan masalah,
dan saran terhadap basis rancang bangun tahap awal robot dengan roda
mecanum yang sudah dibuat agar kedepannya robot ini dapat dikembangkan
lebih baik lagi serta memiliki kemampuan tambahan sehingga robot ini dapat
digunakan untuk keperluan dan kepentingan jurusan tehnik elektro konsentrasi
mekatronika.

5.0.1 Kesimpulan
Berdasarkan rumusan masalah yang telah dipaparkan pada bab 1, dapat
disimpulkan bahwa robot yang sudah dibuat dapat melakukan manuver
beberapa gerakan seperti gerakan maju, mundur, menyamping ke kanan,
menyamping ke kiri, menyerong ke kanan atas atau sebaliknya, dan menyerong
ke kiri atas atau sebaliknya. Lalu robot dapat kembali ke dock station dengan
menggunakan metoda inverse dari penjumlahan putaran roda pada koordinat
sumbu x dan y, dimana setiap gerakan robot ke suatu arah tertentu akan
selalu menambahkan jumlah komponen putaran roda pada koordinat sumbu y
dan arah sumbu x, dan pada saat robot akan kembali ke dock, program yang
dijalankan adalah dengan memberikan nilai negatif atau gerakan reverse pada
komponen hasil penjumlahan komponen arah sumbu x dan sumbu y, dimana
gerakan negatif arah sumbu x terlebih dahulu lalu negatif arah sumbu y agar
robot dapat masuk ke dock.
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5.0.2 Saran
Rancang bangun basis tahap awal robot dengan roda mecanum masih diperlukan
beberapa pengembangan lebih lanjut agar nantinya robot dapat digunakan
untuk melakukan pengawasan keamanan rumah pengguna. Saran dari saya :

1. Menambahkan fitur sensor kompas agar robot dapat mengetahui posisi
dia saat itu berapa derajat, sehingga robot dapat melakukan pergerakan
ke segala arah dan mengetahui arah dari robot tersebut.

2. Menambahkan fitur sensor inframerah pada dock dan penangkap sinyal
merah pada robot agar pada saat robot kembali ke dock, robot dapat
kembali dengan baik dan tepat serta tidak terdapat penyimpangan yang
besar.

3. Menambahkan fitur kamera pada robot agar dapat mengawasi keadaan
di sekitar robot.

4. Menambahkan fitur atau kemampuan robot dalam menghindari halangan
atau objek.
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