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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN  

 

4.1. Kesimpulan . 

1. Berdasarkan dari hasil penelitian ini dapat di simpulkan bahwa logika fuzi 

berhasil di terapkan pada sistem kendali fuzi  robot pengikut garis dengan 

proses inisialisasi masukan sensor, fuzifikasi dengan dua fungsi 

keanggotaan segitiga, aturan, penalaran, defuzifikasi model COG (centre 

of gravity) yang di gunakan untuk mengatur PWM (Pulsa With Mode). 

2. Nilai-nilai antara daerah kanan dan kiri masukan sampai keluaran 

mempunyai sifat  nilai simetris sehingga gerakan robot bisa halus sesuai 

dengan  lintasan  garis hitam dengan latar belakang putih  dengan tingkat 

kesulitan medan tertentu. 

4.2.  Saran 

2. Fungsi keanggotaan masukan dan keluaran di tambah lagi sehingga aturan 

dari pengambilan keputusan semakin teliti . 

3. Desain prototype robot di buat dengan lebih memperhatikan letak antar 

sumbu roda belakang dan letak sensor sehingga gerakan semakin baik 

4. Penggabungan metode kendali fuzi dan metode PID akan lebih baik, 

karena error koreksi semakin baik 
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