BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

1. Sinyal EOG divariasikan dengan menetapkan tujuh titik acuan.
Diambilnya data variasi jarak untuk setiap kemungkinan jarak yang ada,
dari yang terpendek (jarak satu tititk atau P1) sampai jarak yang terjauh
(jarak enam titik atau P2). Sehingga setiap arah gerakan mata (atas,
bawah, kanan, kiri) masing-masing mempunyai 12 variasi jarak/besar
sudut perindahan mata, yaitu 5°,.18°, 24°, 27°, 33°, 39°, 45°, 54°,

Medium, Big, VeryBlg de@n Ilma target (SangatDekat Dekat, Sedang,
Jauh dan Sangat Jauh). Pada ANFIS 3MF, fugsi keanggotaannya adalah
Small, Medium, Big dengan tiga target yaitu Dekat, Sedang, Jauh.

5. Pada hasil pengujian menggunakan data uji, berdasarkan perbandingan
output dengan target, didapatkan tingakt akurasi rata-rata ANFIS berada
diatas 90%. Pada ANFIS 5MF akurasi mencapai 94,39% dan ANFIS
3MF sebesar 91,41%. Sehingga kedua sistem ANFIS ini terbukti mampu
mengklasterig sinyal EOG dan melakukan pengontrolan kursi roda
berdasarkan perintah input mata.
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6. Output dari sistem ANFIS merupakan perintah (kendali) untuk
pergerakan motor kursi roda. Pada sistem ANFIS 5MF terdapat 20
perintah gerakan dan pada sistem ANFIS 3MF terdapat 12 perintah
gerakan.

5.2 Saran

Penelitian ini masih memiliki kekurangan, oleh karena itu ada beberapa
saran yang diperlukan agar kedepannya penelitian ini dapat dikembangkan serta
menjadi referensi bagi penelitian selanjutnya dengan kualitas yang lebih baik.

1. Secara teknis, sinyal EOG adalah sinyal yang sangat sensitif, oleh karena
@ny &Mﬂ@m am engolah sinyal

pesifikasi komputer yang mump m’]ﬁn per yang lebih

algoritma yang
dip dalam satu

, At\“j/raﬂizxng mata. Tidak
erjauh mata (titikl dan
titik7 pada variasi jarak P1). Sehingga fitur luas sinyal kurang mampu

untuk merepresentasikan seluruh sinyal EOG
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