
Bab 5

Simpulan dan Saran

Bab 5 membahas kesimpulan dari Tugas Akhir dengan judul "Studi Implementasi
Metode Multi-Agent Reinforcement Learning Untuk Optimasi Luas Cakupan Jaringan
Sensor" serta saran yang dapat dikembangkan untuk kedepannya. Kesimpulan diambil
dari data simulasi yang dilakukan pada Bab 4.

5.1 Simpulan
Pada penelitian Tugas Akhir ini, telah dilakukan perancangan algoritma single agent
reinfrocement learning dan multi-agent reinforcement learning untuk menemukan
luas daerah coverage optimal berdasarkan posisi awal agen berada. Aspek yang harus
diperhatikan agen dalam melakukan pemelajaran seperti mempertimbangkan daya
yang digunakan untuk mencapai koordinat dengan coverage optimal dan gerakan
yang diambil agen agar tidak bergerak terlalu jauh maupun terlalu dekat dengan
agen lainnya sudah terjawab menggunakan metode pemelajaran MARL. Agen dapat
menghemat daya dengan menekan jumlah steps yang digunakan serta meminimalkan
pergantian arah gerak. Agen juga bergerak tidak terlalu dekat ataupun terlalu jauh
dengan agen lainnya.

Kedua agen menunjukkan kemajuannya dalam pemelajaran. Pada SARL, agen
dapat memilih koordinat dengan coverage optimal terbaik berdasarkan faktor-faktor
di atas. Pemelajaran yang dilakukan juga sudah bergerak menuju optimal. Hal
tersebut menunjukkan bahwa agen memang belajar dan bukan hanya mengandalkan
metode pemilihan aksi secara acak. Pada MARL, agen sudah berhasil bernegosiasi
dan menghindari terjadinya overlap antara kedua agen. Beberapa agen merubah
koordinat terbaik menurut agen tersebut demi mendapatkan hasil yang lebih baik
bagi kedua agen. Hal tersebut membuktikan bahwa negosiasi yang dilakukan agen
dapat berjalan dengan baik.
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5.2 Saran
Beberapa saran yang dapat dilakukan untuk mengembangkan algoritma multi-agent
reinforcement learning yang dilakukan adalah:

1. Meningkatkan kompleksitas cell yang tadinya berbentuk kubus menjadi hexagon
tessellation sehingga kemungkinan aksi yang dilakukan agen menjadi lebih
kompleks.

2. Meningkatkan algoritma negosiasi untuk mendapatkan nilai yang lebih tinggi
apa bila kedua agen tidak menemukan nash equillibrium.

3. Implementasi pada quadrotor dan pemelajaran yang dapat dilakukan secara
online pada quadrotor.

4. Melonggarkan aturan-aturan pada agen, seperti membiarkan agen membentuk
overlap apabila luas coverage yang dihasilkan kedua agen lebih luas dibandingk-
an jika tidak ada overlap.

5. Merancang algoritma agar agen dapat mengetahui luas optimal pada suatu
lingkungan.

6. Merancang algoritma pemelajaran yang membuat agen mampu untuk
menyelesaikan tugasnya tanpa harus menunggu agen lainnya.

7. Mengoptimalkan algoritma, nilai Q-value, dan joint Q-value untuk menekan
computational cost yang dibutuhkan.
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