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KESIMPULAN 

Setelah menyelesaikan perancangan, pembuatan, dan pengujian terhadap alat 

inii, dapat ditarik sebagai berikut : 

1. Sistem yang dirancang secara kese1uruhan te1ah beIjalan dengan baik 

sesuai dengan yang diharapkan. 

2. Dari data hasi1 perhitungan persentase kesalahan dapat ditentukan bahwa 

sistem ini bekerja dengan optimal dengan berat benda 76,84 gram dan duty 

cycle 80 %. 

3. Dengan masukan acak jarak antar benda 0 em sampai dengan 10 em 

diperoleh keluaran teratur dengan interval jarak benda 2,42 em hingga 2,6 

em , dan menghasilkan persentase kesalahan sebesar 1,28 % . 
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