4.2.5 Analisis Pengujian Alfa Aplikasi Monitoring dan Controlling

Berdasarkan hasil pengujian pada Tabel 4.6 yang telah dilakukan, menunjukan bahwa tingkat keberhasilan

pada setiap detil pengujian dapat memenuhi hasil yang diharapkan dari sistem kendali quadcopter yang dibuat.
Maka dapat disimpulkan bahwa sistem berfungsi dengan baik.

Tabel 4.10 Pengamatan pada Aplikasi Monitoring dan Controlling

Fitur Keterangan
Menampilkan informasi Wahana Berhasil
Menampilkan list perintah sikap yang dijalankan Berhasil
Menjalankan quadcopter dengan keyboard Berhasil
Menjalankan quadcopter dengan perintah suara Berhasil

5 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan pada penelitian ini, maka dapat diambil kesimpulan sebagai

berikut.

1. Sistem pengolahan kata yang dibangun dapat berjalan dengan baik sesuai dengan yang diharapkan.
Sistem pengolahan kata menggunakan metode Mel-Frequency Cepstral Coefficients sebagai fitur ekstrasi
dan Jaringan syaraf tiruan sebagai proses klasifikasi dan pengambilan keputusan dapat mengenali kata
sesuai dengan kata inputan yang diberikan. Tingkat keakuratan terbaik terdapat pada arsitektur jaringan
syaraf tiruan 2 hidden layer dengan nilai sebesar 93 % dan dengan waktu respon rata — rata sebesar 1,09
detik. Sedangkan pada 1 hidden layer memiliki waktu respon lebih cepat dengan waktu sebesar 0,636
detik.

2. Sistem kendali mampu bergerak sesuai dengan inputan perintah yang diberikan. Sistem kendali memiliki
tingkat keakuratan tertinggi pada 2 hidden layer dengan rata —rata akurasi sebesar 93 % dan pada 1
hidden layer memiliki rata — rata akurasi sebesar 82 %.

3. Sistem monitoring dapat menampilkan informasi wahana sesuai dengan yang diterima dari quadcopter.

4. Waktu respon tercepat dimiliki oleh 1 hidden layer dengan rata — rata waktu sebesar 0,636 detik.
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