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5.1 Kesimpulan 
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Dari hasil perancangan, pembuatan, pengujian dan pengukuran yang telah 

dilakukan, maka dapat diambil kesimpulan sebagai berikut : 

1. Pemanfaatan pengenalan pola untuk mengendalikan robot telah dapat 

direalisasikan pada skripsi ini. 

2. Dengan hasil pengukuran yang dilakukan kemudian diketahui bahwa 

proses pengenalan berlangsung selarna 0,6 detik untuk setiap gambar yang 

di-capture oIeh webcam. 

3. Proses pengenalan pola yang diuji dengan menggunakan tangan penulis 

dapat dikatakan beIjalan dengan baik berdasarkan persentase keberhasilan 

sebesar 91 % dan kesalahan sebesar 9 %. 

4. Kesalahan yang teIjadi pada pengenalan pola disebabkan karena : 

• Posisi tangan yang kurang tepat pada saat di-capture oleh web cam 

• Jarak tangan terlalujauh dari web cam. 

• Ruangan yang terlalu gelap. 

5. Proses pengiriman data dari PC bingga ke mikrokontroler untuk 

mengendalikan robot telah berfungsi dengan baik. 

6. Kesalahan arah gerak robot pada saat pengujian alat disebabkan oleh 

kesalahan saat proses pengenalan pola. 
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5.2 Saran 

Pada penggunaan dan pengembangan lebih lanjut, ada beberapa saran 

sebagai berikut : 

L Untuk memperoleh hasil pengenalan yang lebih akurat perlu dilakukan 

pelatihan dengan berbagai jenis input, dan lebih banyak melakukan 

percobaan secara real time. 

2. Menggunakan sistem komunikasi wireless untuk mengirimkan data ke 

mikrokontroler agar robot dapat bergerak lebih leluasa dan mencapai jarak 

yang lebihjauh. 

3. Spesifikasi komputer memiliki peranan yang amat penting, karena untuk 

memproses image membutuhkan kecepatan prosesor dan memory yang 

tinggi agar proses pengenalan pola dapat lebih cepat. 

4. Dengan menggunakan metode pengenalan pola, masih banyak objek lain 

yang dapat dikenali agar dapat diaplikasikan pada bidang lain seperti : 

keamanan, industri, kesehatan, komunikasi, dan bidang lain yang belum 

terpikirkan pada saat ini. 
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