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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

 Dari hasilperancanganrobot berodadenganmodulEasy Voice Recognition, 

dapatdiambilkesimpulansebagaiberikut: 

1. Robot beroda dengan modul Easy Voice Recognitiondapatdikendalikan 

dengan pengucapan perintah suara berupa“Go”dengankondisirobot 

akanmaju, perintah suara berupa “Back” dengan kondisi robot akan 

mundur, perintah suara berupa “Stop” dengan kondisi robot 

akanberhenti.Sehingga pengaturan kendali robot mudah untuk digunakan. 

2. Modulsuara Easy Voice Recognition efektif menerima perintah suara dari 

jarak dekat 1-10 cm dengan tingkat keberhasilan hingga 80% 

danpadajarak20-30 cm tingkatkeberhasilanrendahhingga30%. 

3. Tingkat kebisinganpada proses percobaan robot sangat menetukan 

keberhasilan, saat tingkat kebisingan rendah 10-20 Db maka mikrofon 

Easy Voice Recognition lebih mudah mengenali perintah suara. Saat 

tingkat kebisingan tinggi 50-60 dB maka mikrofon Easy Voice 

Recognition lebih susah mengenali perintah suara. 

 

5.2 Saran 

1. Peengujian robot beroda dengan modul Easy Voice Recognitionharus 

dilakukan ditempat yang tenang, dengan kebisingan rendah10-20 dB 

sehingga robot dapat menerima perintah lebih optimal. 

2. Perancangan robot beroda dengan modul Easy Voice Recognition dapat 

dikembangkan dengan lebih banyak perintah seperti belok kekanan dan ke 

kiri, hingga perintah robot dapat terbang. 


