
Bab 5

Simpulan dan Saran

Bab kesimpulan dan saran, berisi kesimpulan dari proses perancangan,
pembuatan, dan pengujian sistem penjejakan objek manusia menggunakan
wahana kamera 2 DOF yang telah dikerjakan. Bab ini juga berisi saran
yang ditujukan untuk pengembangan sistem penjejakan objek manusia yang
dikerjakan.

5.1 Kesimpulan
Dari proses perancangan, pembuatan, simulasi, dan pengujian sistem penjejakan
objek berbasis visual servoing maka dapat disimpulkan beberapa hal sebagai
berikut:

1. Sitem dapat melakukan deteksi objek manusia dan mampu membedakan
warna baju objek dengan baik. Hal ini ditandai dengan berhasilnya proses
pengujian 1 dan 2 pada bagian "Pengujian Fungsi Deteksi Objek Manusia
dan Membedakan warna baju objek".

2. Secara keseluruhan, sistem penjejakan objek berhasil melakukan penjejak-
an terhadap objek manusia dalam keadaan diam dan bergerak. Rata-rata
error yang dihasilkan pada penjejakan objek manusia diam adalah 0.9◦
dengan durasi penjejakan 11.17 sekon. Sedangkan rata-rata error yang
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dihasilkan pada proses penjejakan objek manusia bergerak adalah 2.76◦,
dengan durasi 50.12 sekon dan rata-rata durasi respon sistem terhadap
perpindah objek adalah 4 sekon.

3. Rancangan sistem mekanik dan elektrik wahana kamera 2 DOF (defree of
freedom) yang dibuat, berhasil menggerakan kamera secara pan dan tilt.

5.2 Saran
Dari hasil pengujian dan perancangan sistem penjejakan objek berbasis visual
servoing yang telah dilakukan, terdapat beberapa saran yang dapat diajukan
untuk pengembangan sistem lebih lanjut, yaitu:

1. Dapat ditingkatkan performa respon dari sistem terhadap perpindahan
objek manusia agar dapat sama dengan performa dari penjejakan objek
warna.

2. Dapat menggunakan aktuator yang dapat memberikan kepresisian yang
lebih baik dibandingkan motor servo.

3. Dapat menggunakan mikroprosesor dengan kemampuan komputasi yang
lebih baik daripada raspberry pi 3 model B+.
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