BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1. Kesimpulan
Berdasarkan hasil dan pembahasan dari evaluasi setelah dilakukan
pengujian, dapat diambil kesimpulan sebagai berikut:

1. Berdasarkan hasil pengujian mobile robot pada lintasan yang telah
ditentukan, dapat disimpulkan bahwa besarnya lingkungan akan
mempengaruhi hasil pembacaan sensor dari mobile robot dan juga
kecepatan untuk memperhitungkan jaraknya.

2. Kemampuan dari Interval Type-2 Fuzzy Logic System (IT2FLS) dalam
menghindari halangan dan mengikuti alur dari lintasan memiliki gerakan
yang smooth atau halus, pergerakan robot tidak patah-patah dan tidak kaku
dalam mengambil keputusan untuk bergerak ke kiri ataupun ke kanan. Hal
ini dapat terlihat pada grafik SurfaceView yang telah dicoba sebelumnya
menggunakan aplikasi matlab sebelum di aplikasikan ke mobile robot.

3. Kemampuan perhitungan yang dilakukan mobile robot lebih kompleks
sehingga membutuhkan waktu yang lebih lama untuk mengkalkulasi dan
memperhitungkan keluaran atau output dari masukan atau input yang telah
di dapatkan menggunakan sensor ultrasonik yang telah ada. Beberapa data
juga masih mengalami crash atau tabrakan pada saat pengiriman
menggunakan XBee ke laptop atau komputer dikarenakan pengiriman data
secara real-time yang selalu berjalan terus dan pengiriman data terus
menerus tanpa henti.

4. Dari seluruh hasil pengujian yang telah dilakukan, dapat disimpulkan
bahwa hasil keluaran dari IT2FLS lebih halus saat di aplikasikan pada

mobile robot meskipun dengan perhitungan yang lebih kompleks.
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Saran

Penulis menyarakan beberapa hal berikut ini:

Untuk mendapatkan data pengujian yang lebih baik, dapat menggunakan
lingkungan dengan halangan yang lebih banyak dan lintasan yang lebih
dinamis atau bervariasi untuk mengetahui pergerakan mobile robot secara
menyeluruh.

Mengevaluasi lebih jauh algoritma Interval Type-2 Fuzzy Logic (IT2FLS)
pada saat akan di implementasikan pada mobile robot. Sehingga source
coding yang digunakan pada Arduino Mega yang ada di mobile robot
menjadi lebih sederhana.

Agar robot dapat bergerak dengan lebih leluasa pada ruang lingkup
outdoor atau berada di luar ruangan, mekanik dari robot perlu diperhatikan
lagi, mulai dari penentuan titik berat robot sampai ke roda pembantu bagi
robot yang dapat bergerak secara 360°.



