BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab 5 ini berisi kesimpulan dan saran. Dimana kesimpulan dan saran
berdasarkan hasil pengujian dan analisis pada bab 4, untuk memenuhi pencapaian

tujuan penelitian.

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan analisis pada bab sebelumnya, hasil dari

proses penelitian dapat disimpulkan bahwa:

1. Setelah melakukan pengujian pada pemrograman LabVIEW, algoritma
RRT* goal biasing mampu menyusun 8,3 (biaya jarak di narrow), 222,1
(jJumlah node di clutter), dan 30,045 detik (waktu di trap). RRT* goal
biasing memiliki keunggulan untuk waktu dan jumlah node yang
dibutuhkan untuk mencapai titik goal, tetapi biaya jarak yang dihasilkan
kurang optimal.

2. Penggunaan metoda gaussian sampling pada algoritma RRT* dapat
memberikan solusi yang lebih optimal untuk jarak yang dibutuhkan
sampai ke titik tujuan, hal ini diperkuat dengan adanya informasi jarak
(nilai minimum) 7,2 untuk lingkungan narrow, dan 11,2 untuk
lingkungan trap. Tetapi kekurangan dari algoritma RRT* gaussian
sampling terdapat pada jumlah node (nilai maksimum) pada lingkungan
narrow, clatter, dan trap dengan nilai ; 531, 799, 573. Hal ini
dikarenakan metode gaussian sampling akan menumbuhkan banyak

node random di dekat obstacle, terlihat pada pengujian di lingkungan
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clutter. Jumlah node (maksimum) yang dibutuhkan metode gaussian

sampling sebesar 799.

5.2 Saran
Saran yang dapat dilakukan untuk pengembangan selanjutnya adalah

1. Dapat mengimplementasikan Algoritma RRT* menggunakan metode
goal biasing maupun gaussian pada sebuh Hardware.

2. Dari segi program, dapat dikembangkan kembali untuk metode
sampling RRT* pada pemrograman LabVIEW. Sehingga dapat
menciptakan metode sampling yang lebih optimal dari metode goal

biasing dan gaussian.



