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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Kesimpulan beberapa hal yang menjadi hasil akhir dari perancangan ini 

sebagai berikut : 

1. Perancangan mekanisme body stabiliser pada model kendaraan roda empat 

sesuai dengan tujuan yang diharapkan. Dimana perancangan sesuai dengan 

desain yang diusulkan dan setiap komponen yang terdapat pada prototipe 

bekerja sesuai fungsinya. 

2. Perancangan pemrograman mikrokontroller body stabiliser pada model 

kendaraan roda empat sesuai dengan tujuan yang diharapkan. Dimana kode 

pemrograman yang dibuat setelah di implementasikan sesuai fungsi dari 

masing – masing kode pemrograman dan tidak mengalami masalah saat 

proses verifikasi dan proses upload ke Arduino. 

3. Implementasi pemrograman (coding) pada prototipe model kendaraan roda 

empat menghasilkan gerakan atau respon sesuai yang diharapkan, meskipun 

respon dari gerak platform masih kurang responsif dan stabil. 

4. Kombinasi antara sistem kesetabilan bodi pada kendaraan dengan sistem 

instrument dan komputasi dapat tercapai, sehingga tingkat kenyamanan 

pada kendaraan khususnya kestabilan bodi menjadi lebih terjamin. 
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5.2 Saran 

Saran pada perancangan ini yaitu : 

1. Pada perancangan selanjutnya penambahan sistem kendali dapat dilakukan 

guna meningkatkan respon kestabilan. 

2. Pengembangan pada kode pemrograman (coding) masih dapat dilakukan. 

3. Perencanaan yang lebih matang terhadap mekanisme prototipe dibutuhkan 

agar kinerja prototipe lebih maksimal. 
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