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5 BAB V PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil yang telah diperoleh pada penelitian ini, terdapat 

beberapa hal yang dapat disimpulkan. Diantaranya adalah sebagai berikut. 

1. Sistem yang dibuat mampu melakukan estimasi kedalaman dengan tingkat 

kesalahan sebesar 369,3835961 mm. 

2. Sistem yang dibuat mampu membedakan kedalaman dua objek dengan 

estimasi tingkat kesalahan sebesar 370,935314 mm. 

3. Sistem yang dibuat mampu memberikan informasi kedalaman dengan 

interval 309 ms atau dengan frekuensi 3,24 Hz. 

4. Mobile robot yang telah diimplementasikan sistem stereo vision sebagai 

sistem navigasinya mampu menghindari objek di depannya dengan tingkat 

keberhasilan 6 dari 13 percobaan. 

5.2 Saran 

Penelitian ini masih memiliki beberapa kekurangan. Oleh karena itu, 

terdapat beberapa hal yang dapat dilakukan pada penelitian selanjutnya, 

diantaranya adalah sebagai berikut. 

1. Memperbesar ukuran window pada proses census transform dapat 

meningkatkan akurasi disparity map yang dihasilkan. 

2. Menggunakan computer yang memiliki performa lebih baik dari pada 

Raspberry Pi 3B+. 

3. Menerapkan machine learning pada proses stereo matching. 

4. Menggunakan kamera dengan angle lebih besar dari 60º, karena berdasarkan 

penelitian kali ini kamera dengan angle 60º tidak dapat mendapat gambar 

dengan sudut pandang yang luas. 

 

 

 

 


