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BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisi mengenai kesimpulan yang didapatkan setelah melakukan

penelitian, serta saran yang berkaitan dengan penelitian yang dilakukan agar

penelitian yang dilakukan pada masa yang akan datang dapat dilakukan dengan

lebih baik.

V.1 Kesimpulan

Bedasarkan penelitian yang dilakukan terhadap proses perancangan

sistem otomasi kendali kendaraan yang dilakukan, didapatkan kesimpulan hasil

akhir sebagai berikut:

1. Rancangan sistem yang memenuhi standar otomasi SAE tingkat 3, atau

bekerja pada kondisi khusus, dibuat dengan sistem yang mengutilisasi

tiga algoritma utama, yaitu algoritma strategis, algoritma taktis, dan

algoritma operasional. Algoritma strategis memiliki peran dalam

merencanakan rute perjalanan, atau memberikan informasi pada sistem

mengenai titik awal dan titik akhir sistem harus bekerja secara otonom.

Algoritma taktis, bertugas dalam mengawasi dan mengambil keputusan

terhadap berdasarkan data kondisi lingkungan sekitar kendaraan yang

didapatkan menggunakan data dari kamera dan delapan buah sensor

ultrasonik. Algoritma operasional merupakan algoritma yang memiliki

tugas untuk mengatur arah pergerakkan kendaraan serta melakukan

pembacaan menggunakan sensor ultrasonik.

2. Prototipe rancangan sistem modular dibuat dengan merancang peranti

lunak dan perangkat keras yang dapat berinteraksi secara independen.

Peranti lunak strategis, diluar penggunaannya pada sistem otomasi

kendali kendaraan, dapat digunakan sebagai sebuah sistem navigasi

untuk merencanakan rute secara umum dan melakukan filtrasi terhadap

informasi yang diberikan oleh Google Maps API. Peranti lunak taktis,

dapat digunakan sebagai sistem tambahan yang berperan untuk

memberikan pendeteksian dan indikator terhadap kondisi lingkungan
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sekitar kendaraan, sebagai contoh, peranti lunak taktis dapat

diguaberperan sebagai peringatan ketika jenis objek tertentu terdeteksi

atau berperan sebagai indikator ketika kendaraan mengalami

penyimpangan terhadap jalurnya, dan peranti lunak operasional dapat

bekerja sebagai sebuah sistem yang mengoperasikan aktuator gerak

kendaraan secara digital.

3. Berdasarkan hasil evaluasi terhadap rancangan purwarupa yang telah

dibangun, sistem otomasi kendali telah dapat bekerja pada kendaraan

purwarupa meskpun masih terdapat kekurangan dalam interaksi antar

algoritma, sehingga membutuhkan penyesuaian lebih lanjut. Secara

garis besar kendaraan telah dapat berjalan secara otonom dari titik awal

menuju lokasi tujuan meskipun seringkali terganggu oleh gangguan

eksternal baik pada peranti lunak ataupun pada perangkat keras yang

digunakan.

V.2 Saran

Berdasarkan penelitian yang dilakukan terhadap perancangan sistem

otomasi kendali kendaraan yang dilakukan, dapat dibuat beberapa saran yang

diharapkan berguna di masa yang akan datang, diantaranya adalah:

1. Melakukan training lebih lanjut pada model machine learning yang

digunakan untuk mengimprovisasi kemampuan sistem dalam

mendeteksi objek statis yang berada pada lalu lintas.

2. Membuat dan menguji rancangan susunan perangkat keras alternatif

yang menggunakan sensor jenis lainnya dan belum diujikan (radar, lidar),

karena berdasarkan tinjauan spesifikasi yang dilakukan, jenis sensor

tersebut memiliki jangkauan pendeteksian yang lebih baik.
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