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BAB V   
SIMPULAN DAN SARAN 

 

 Bab ini merupakan bagian penutup yang berisi simpulan dari hasil 

percobaan dan analisis yang telah dilakukan serta saran untuk pengembangan lebih 

lanjut dari Tugas Akhir ini. 

V.1 Simpulan 

 Berdasarkan data yang telah diperoleh dari pengerjaan Tugas Akhir ini 

dapat disimpulkan beberapa poin, yaitu; 

1. Berdasarkan analisis kuantitatif dari Tugas Akhir ini, Hasil pencarian Jalur 

visual yang memperhitungkan orientasi dari objek menghasilkan prediksi 

yang lebih baik daripada Hasil pencarian jalur yang tidak 

memperhitungkan orientasi dari objek. 

2. secara kualitatif, Spatial Matching Network dapat menilai kesesuaian 

konteks spasial dari objek dengan lingkungannya (dapat ditinjau di hasil 

Reward Map dari Tugas Akhir ini), hasil keterperincian dari Reward Map 

bergantung dari seberapa besar bounding box yang digunakan untuk 

mengidentifikasi objek. 

3. Pengaruh dari jumlah nodes dalam prediksi jalur visual tidak terlalu 

signifikan bila ditinjau secara kuantitatif, Terlebih pada jalur paling pendek 

dari hasil prediksi. tetapi terdapat kenaikan tingkat akurasi pada jalur-jalur 

prediksi yang berada di peringkat top-3 sampai top-10. Tetapi secara 

kualitatif, pengaruh dari jumlah nodes yang lebih banyak membentuk jalur 

yang lebih masuk akal dibanding dengan hasil prediksi jalur dengan jumlah 

nodes lebih sedikit, terlebih pada objek-objek observasi yang berukuran 

besar. 

 

 

V.2 Saran 

 Saran untuk pengembangan Tugas Akhir ini diantaranya; 
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1. Menambahkan jaringan Orientation Network agar program ini dapat mengetahui 

orientasi objek secara intuitif tanpa perlu menginputkan orientasi dari objek satu 

per satu dari tiap citra input. 

2. Pada proses latih dan proses uji dari Spatial Matching Network, input dari 

environmental patch q dan bounding box b dicacah kembali menjadi sejumlah 

patch dengan ukuran yang lebih kecil. sehingga mendapatkan Reward Map yang 

lebih terperinci.  

3. Menyesuaikan jarak d dengan ukuran ukuran Iobject yang diamati. Jika objek 

yang diamati cukup besar, gunakan ukuran d yang lebih kecil. 

4. Menambahkan jarak minimum dari jalur pada pengurutan jalur terpendek, agar 

jalur yang diprediksi tidak selalu mengarah pada tepi paling dekat dari objek. 

  


