Bab 5

Simpulan dan Saran

Bab 5 Simpulan dan Saran berisi simpulan dari seluruh analisa percobaan yang
telah dilakukan dan saran untuk memperbaiki atau mengembangkan rancangan

hasil penelitian ini.

5.1 Simpulan

Berdasarkan seluruh proses perancangan sistem kontrol yang digunakan
pada mobile robot follower hingga analisis hasil pengujian rancangan, dapat

disimpulkan bahwas:

e Mobile robot follower berhasil mengikuti target di depannya dengan baik
dan didapat rata-rata jarak pada jalur lurus yang baik yaitu 11.77 cm,
karena nilai rata-rata terbaik adalah nilai rata-rata ideal yang mendekati
0.

e Mobile robot follower berhasil mengikuti target di depannya pada jalur
berbelok dengan rata-rata jarak adalah 20.13 cm, tetapi belum sesuai
dengan batasan nilai yang ditentukan yaitu 20 cm sehingga hasil yang

didapat cukup baik.

o Waktu respon Mobile robot follower dari akuisisi data hingga menghasilkan

output memiliki nilai yang stabil dengan rata-rata waktu respon adalah 61

59



60 SIMPULAN DAN SARAN

ms dengan standar deviasi keseluruhan sebesar 0.01 ms dan waktu total

percobaan 76.74 menit.

5.2 Saran

Mobile robot follower pada penelitian ini hanya memiliki 1 buah input yaitu
kamera monokular RGB dengan pemrograman sederhana dan fuzzy logic untuk
mengikuti target di depannya. Oleh karena itu, mobile robot follower ini masih
dapat dikembangkan lebih lanjut pada aspek mekatronika yang ada meliputi
mekanika, elektronika, dan informatika. Berikut saran pengembangan lebih

lanjut untuk sistem kontrol mobile robot follower :

o Sistem Kontrol yang ada dapat diberikan input lebih banyak seperti
sensor radar, ultrasonik, dan lain-lain untuk mendapatkan hasil yang
lebih akurat.

o Pada pengolahan awal gambar dapat ditambahkan filter untuk mengatur
tingkat pencahayaan dan kontras secara otomatis agar pencahayaan

lingkungan bisa diatasi dengan lebih baik.

¢ Peningkatan waktu respon dengan menggunakan mikroprosesor dengan
kecepatan proses yang lebih tinggi dari raspberry pi 3 B+ atau

menyederhakan program agar lebih terfokus untuk tujuan program.

e Penambahan sistem komunikasi antara mobile robot leader, follower, dan

komputer pengatur/pengolah.
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