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BAB V 

PENUTUP 

V.1. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil penelitian, perancangan, pembuatan, pengujian, dan 

analisis sistem pengukur dimensi kendaraan bermotor berbasis kamera 

stereo dengan deteksi intensitas cahaya menggunakan luxmeter, dapat 

ditarik kesimpulan sebagai berikut: 

1. Sistem berhasil dirancang dan dibangun menggunakan dua 

kamera USB Logitech C270 sebagai kamera stereo dengan 

baseline 50 cm, dipadukan dengan pemrograman Python 

berbasis OpenCV, YOLOv8, dan antarmuka GUI menggunakan 

CustomTkinter. Sistem mampu melakukan pengukuran dimensi 

kendaraan secara otomatis meliputi parameter OAL, FOH, WB, 

ROH, dan OAH. 

2. Hasil kalibrasi kamera stereo menunjukkan bahwa dari 100 

pengambilan citra checkerboard, sebanyak 96 pasangan berhasil 

terdeteksi dengan baik tingkat keberhasilan 96%, dan sistem 

mampu menentukan parameter kalibrasi dengan pola 9 × 6 inner 

corner dan ukuran kotak 4 cm sesuai yang ditetapkan. 

3. Tingkat akurasi pengukuran sistem pada tiga variasi jarak 

pengujian menunjukkan hasil yang sangat baik. Pada jarak 7 

meter diperoleh rata-rata akurasi 98,58%, pada jarak 8 meter 

sebesar 98,92%, dan pada jarak 9 meter sebesar 98,89%. Titik 

pengukuran dengan hasil paling optimal adalah T_8M_LC 

dengan akurasi keseluruhan ±99,44%. 

4. Pengaruh intensitas cahaya terhadap performa sistem 

menunjukkan bahwa kondisi pencahayaan pada rentang 20.000–

50.000 lux (LB) menghasilkan akurasi pembacaan jarak (z_cm) 

yang paling stabil, sementara kondisi 50.000–100.000 lux (LC) 

memberikan akurasi parameter dimensi kendaraan yang lebih 

unggul. Fluktuasi intensitas cahaya selama pengukuran berada 
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pada kisaran 3%–15%, masih dalam batas yang dapat diterima 

(≤15%). 

5. Efisiensi waktu pengukuran sistem dibandingkan pengukuran 

manual menunjukkan peningkatan yang sangat signifikan. 

Sistem membutuhkan waktu rata-rata 5 detik untuk mengukur 

seluruh parameter dimensi, sedangkan pengukuran manual 

dengan tiga personil membutuhkan waktu 187 detik, sehingga 

efisiensi waktu yang dicapai adalah 97,32%. 
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V.2. Saran 

Berdasarkan hasil penelitian dan keterbatasan yang ditemukan selama 

proses pengujian, terdapat beberapa saran yang dapat dijadikan bahan 

pertimbangan untuk pengembangan sistem lebih lanjut: 

1. Peningkatan algoritma deteksi batas kendaraan, khususnya untuk 

parameter ROH dan OAH yang masih memiliki error lebih besar 

dibandingkan parameter lainnya. Pengembangan dapat dilakukan 

dengan mengimplementasikan segmentasi semantik (semantic 

segmentation) untuk mendapatkan batas objek kendaraan yang lebih 

presisi, terutama pada bagian belakang bak dan atap kendaraan. 

2. Penggunaan kamera dengan resolusi lebih tinggi dan antarmuka 

koneksi yang lebih stabil selain USB, seperti koneksi GigE atau 

kamera berbasis CSI, guna meningkatkan kualitas citra dan 

kemudahan mobilitas alat di lapangan. Kabel USB yang panjang 

dapat menyebabkan penurunan kualitas sinyal dan menghambat 

pergerakan alat antar titik pengukuran. 

3. Pengembangan sistem ke arah mobilitas yang lebih baik, misalnya 

dengan merancang rangka frame 

4.  yang dapat dipindah menggunakan roda atau sistem rail agar 

perpindahan antar titik pengukuran tidak dilakukan secara manual 

dengan mengangkat alat. 

5. Pengujian pada jenis kendaraan yang lebih beragam, seperti truk 

besar, bus, dan kendaraan dengan modifikasi bak, untuk mengetahui 

sejauh mana sistem dapat digeneralisasi terhadap berbagai bentuk 

dan ukuran kendaraan yang berbeda. 

6. Otomatisasi analisis data hasil pengukuran, termasuk perhitungan 

error, akurasi, dan status kesesuaian terhadap regulasi dimensi 

kendaraan secara langsung di dalam sistem, sehingga operator tidak 

perlu melakukan perhitungan lanjutan secara manual setelah 

pengukuran selesai. Uji validasi di lingkungan UPKB (Unit Pelaksana 

Uji Berkala) agar sistem dapat diukur kelayakannya secara resmi 

sebagai alat bantu pengujian kendaraan bermotor yang sesuai 

dengan standar dan prosedur pengujian yang berlaku di Indonesia. 
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