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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

 

 

5.1 Simpulan 

Simulasi autonomous mobile robot navigation telah berhasil diimplementasi 

dengan menggunakan Evolutionary Neural Network. Sistem simulasi ini dibuat 

menggunakan bahasa pemrograman C# dengan platform Unity Engine. Telah 

dilakukan uji coba menggunakan 3 tipe populasi yang berbeda, yaitu 50, 60, dan 75 

serta desain neural network yang berbeda-beda, uniform neuron to neuron 

crossover, inversion mutation, mutation rate 0.1, dan threshold percentage 0.1. Uji 

coba yang dilakukan memberikan hasil sebagai berikut.  

Berdasarkan dari data yang ditampilkan pada Gambar 4.18 Grafik Hasil Uji 

Coba dapat diberikan kesimpulan sebagai berikut. 

1. Populasi mempunyai pengaruh dalam tingkat keberhasilan simulasi, semakin 

bertambahnya populasi tingkat keberhasilan dari suatu simulasi akan 

bertambah. 

2. Jumlah hidden layer jaringan syaraf tiruan tidak terlalu berpengaruh dalam 

tingkat keberhasilan simulasi. 

3. Jumlah neuron pada suatu hidden layer berpengaruh dalam tingkat keberhasilan 

simulasi. 

4. Desain arsitektur pada jaringan syaraf tiruan berpengaruh dalam tingkat 

keberhasilan simulasi.
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5.2 Saran 

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, berikut adalah saran yang dapat 

digunakan untuk penelitian selanjutnya. 

1. Setiap individu dapat diberikan energi negatif seperti bensin jika 

diintegrasikan pada lingkungan yang bersifat looping. 

2. Kecepatan yang digunakan pada simulasi autonomous mobile robot 

navigation dapat dibuat menjadi dinamis.  
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