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BAB V

FENUTUF

5.1 Kesimpulan
Dari hasil perencannan dun pembuatan serta pengujian system

memudahkan kendali dua arah ataupun saat menghentikan gerak robot
dengan mengatur perubahan berdssarkan bentuk keluaran tegangan
dalam hal ini perintah kendali sepenubnya bergantung pada sinyal
komunikasi Wi-Fi.
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3. Robot Arduino mampu mengintegrasikan berbagai sistem diantam
menggerakkan motor dengan driver motor. menerima perintih
komunikasi nirkabel melalui wireless rowter yang terintegrasi dengan

Ethernet shield pady boand arduino dan dapat berjalan sesuai dengan

poin terlebih dahuln kemudian setelah itu mengatasi sumber tenoga
pada robat mobil
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4. Kecepatan robot yang diperoleh dari pengujian rata-rata mencapai 1.1
m/s dalam artian setisp pergerakan 1.1 meter robot hanya
membutubkan waktu tempuh | detik. Hal ini hanya efektif apabila robot
berada pada kawasan yang luas atau jangkauan yang jauh. Kecepatan
gerak robot disesuaikan dengankondisi dimana robot akan digunakan.

an lebih efektif jika berjalan
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