BABV
PENUTUP

Berdasarkan teori penunjang, metode perancangan serta hasil pengujian

skripsi dengan judul “Humanoid Pencari Warna” dapat di simpulkan bahwa

1. Dalam pengucapan untuk speech recognition, tingkat keberhasilan
agar mini-pc mengidentifikasi tersebut sebesar 80%

2. Warna bola (merah,putih,biru,oranye,hitam) telah berhasil
diidentifikasi oleh humanoid,dan humanoid berjalan mendekati
warna tersebut

3. Robot berhasil berjalan dan mendekati warna bola, namun

pergerakan robot untuk mendekati robot lambat

Untuk pengembangan skripsi ini, penulis berharap agar homanoid dapat
mencari dan berjalan dengan cepat serta berputar ke arah benda yang
bentuknya bola saja, karena humanoid juga akan mengikuti lomba

humanoid soccer league
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