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KESIMPULAN

1.) Mekanisme penghindaran hambatan telah berhasil dirancang dengan metode perpindahan jalur (changing line) mengikuti kurva sigmoid untuk berpindah dari jalur referensi menuju jalur alternatif. 2.) Optimasi jalur
penghindaran telah berhasil dilakukan dengan mengobservasi persamaan kurva sigmoidal sebagai fungsi objektif. Parameter optimasi didapatkan pada nilai parameter kecekungan kurva Kg; = 0,55 dan K,.; = 2,2047. 3.)
Implementasi telah berhasil dilakukan dengan membandingkan dengan jalur tanpa optimasi. Berdasarkan analisa RMSE, IAEs, ITEs, ITSEs dan ITAEs jalur teroptimasi menghasilkan performa yang lebih baik secara keseluruhan.




