BAB V
KESIMPULAN

1. Kecerdasan-buatan untuk robot pencari jalur telah berhasil dirancang dan
diimplementasikan pada lingkungan terkontrol berupa labirin dua dimensi 5 x
5 (25 cell penyusun). Pergerakan yang dilakukan adalah mencari jalur dari cell
awal di sudut labirin menuju ke cell tujuan di tengah labirin, di mana setelah
sampai di tujuan, robot pencari jalur kembali menuju ke cell awal.
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