
BABV 

PENUTUP 

Bab ini berisi kesimpuJan yang dipero1eh selama perancangan dan 

pembuatan skripsi berjudul "Robot Pembeda Wama". 

5.1. Kesimpulan 

Dari proses pembuatan "Robot Pembeda Wama" yang dibuat, dapat diambil 

beberapa kesimpulan yaitu : 

1. Dari pengujian sistem secara keseluruhan yang dilakukan, diperoleh 

kesalahan dalam pembacaan wa.ma sebesar 100/0 dari 100 kali percobaan. 

2. 8ens<?r infra merah bekeIja dengan baik Wltuk mendeteksi keberadaan 

permen. 

3. Sensor wama menghasilkan data nitai hexa yang berbeda-beda Wltuk 

setiap wama, sehingga periu dilakukan penentuan range nilai hexa. 
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