BAB V SIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Penelitian ini menghasilkan suatu sistem kendali kursi roda menggunakan
pergelangan tangan dengan fitur pergelangan tangan sebagai pengendali dengan
menerapkan jaringan saraf tiruan sebagai metode pengenalan gestur. Pengendalian
kursi roda diimplementasikan menggunakan lima gerakan dengan hasil penelitian
disimpulkan sebagai berikut:

1. Pola pergelangan tangan pada sistem kendali kursi roda dikenali dengan
metode jaringan saraf tiruan yang memiliki spesifikasi yaitu tiga neuron
lapisan masukan, lima'neuron'lapisan tersembunyi, dan-tiga neuron lapisan
keluaran. Akurasi pengenalan pola pergelangan tangan dengan jaringan
saraf tiruan yaitu 99,56% untuk 3600 data latih, dan 98,48% untuk 2250
data uji.

2. Pengujian telah dilakukan secara langsung dengan menerapkan kelima
gerakan pada lintasan sepanjang 18,3 meter. Berdasarkan uji coba semua
subjek dapat menyelesaikan lintasan dengan rata-rata waktu tempuh yaitu
107,3 detik.

5.2 Saran

Berikut saran yang dapat diberikan untuk keberlanjutan penelitian:

Penelitian lanjutan diharapkan dapat mempertimbangkan masa transisi dari
satu gerakan ke grakan lainnya. Hal ini dikarenakan, pada saat perpindahan dari
satu gerakan ke gerakan lainnya terjadi kesalahan pembacaan gestur sesaat oleh
sistem. Pengenalan pola masa transisi dari perubahan gestur dapat dilakukan
dengan menerap metode Klasifikasi K-Nearest Neighbor (KNN) karena dapat
melihat jarak antar'datanya. Jarak yang-didapat, bisa dijadikan acuan dalam
membangun algoritma pengenalan masa transisi perubahan gestur dengan sensor
leap motion dalam pengendalian kursi roda secara realtime.
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