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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

V.1 KESIMPULAN 

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan dengan meliputi 

studi pustaka, pemodelan sistem, perancangan elektronika, perakitan fisik, 

hingga pengujian yang dilakukan menggunakan berbagai skenario, 

penelitian prototipe lampu adaptif pada kendaraan dengan miniatur 

kendaraan sedan skala 1:10 ini telah menyelesaikan seluruh target 

spesifikasi yang telah dirancang. Berdasarkan hasil analisis data dan 

evaluasi performa sistem, diperoleh beberapa kesimpulan yang mendalam 

sebagai berikut: 

1. Penelitian ini berhasil membuat sebuah sistem lampu adaptif otomatis 

yang dipasang langsung pada rangka miniatur mobil sedan dengan 

menggunakan hardware Arduino UNO. Lampu adaptif ini bisa bekerja 

karena gabungan dari beberapa sensor yang memiliki berbagai 

fungsinya. Sensor pertama berfungsi untuk membaca intensitas 

cahaya yang masuk dari kendaraan lain, sensor kedua berfungsi 

mengukur jarak benda di depan mobil, dan sensor ketiga berupa 

potensiometer dan servo motor yang digunakan sebagai pengganti 

putar kemudi dan untuk menggerakan lampu ke arah kanan ataupun 

kiri sesuai mengikuti putar kemudi. hasil dari beberapa sensor tersebut 

langsung diolah saat itu juga untuk menggerakkan servo motor yang 

dapat mengubah arah sorot lampu, mengatur tingkat redup atau 

terangnya lampu LED, sekaligus menampilkan hasil data kerjanya pada 

lcd. Sebelum mulai merakit komponen aslinya, aplikasi simulasi online 

(Wokwi) digunakan untuk menguji jalur kabel agar tidak terjadi 

korsleting, sementara aplikasi desain (AutoCAD) dipakai untuk 

mengatur posisi dan keseimbangan berat setiap komponen agar pas 

dengan ukuran rangka miniatur mobil tersebut.  

2. hasil pengujian fungsional prototipe lampu adaptif yang telah dilakukan 

eksperimen dan observasi melalui serangkaian uji coba yang meliputi 

empat skenario pengujian. Hasil uji coba menunjukkan bahwa fitur 
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adaptif intensitas cahaya bekerja secara responsif dan otomatis 

dengan menurunkan intensitas lampu secara signifikan pada jarak 

dekat (10 cm–30 cm). Fitur lampu gerak adaptif juga berhasil 

menggerakkan arah pancaran lampu mengikuti pergerakan kemudi 

secara presisi, sehingga meningkatkan visibilitas pengemudi pada 

kondisi jalan berbelok dan tikungan. Pada pengujian skenario 

gabungan (Skenario D), kendaraan yang menggunakan kedua fitur 

menghasilkan intensitas cahaya yang dapat menurun secara otomatis 

dengan lampu kendaraan yang dapat bergerak mengikutiarah kemudi, 

sehingga efektif mengurangi risiko silau bagi pengemudi dari arah 

berlawanan dan memberikan visibilitas pengemudi untuk pencahayaan 

pada saat berbelok atau berada pada jalan tikungan. 

3. Analisis dan simulasi prototipe alat dari berbagai skenario 

membuktikan bahwa sistem lampu adaptif pada kedaraan dapat 

berfungsi sesuai dengan yang direncanakan pada seluruh kondisi yang 

disimulasikan walaupun terdapat pengujian yang tidak berhasil 

dikarenakan dari kondisi skenario itu tersebut. Skenario A (kendaraan 

berpapasan) difokuskan pada lampu bagian kanan untuk mencegah 

efek silau bagi kendaraan dari arah yang berlawanan sesuai dengan 

karakteristik lajur lalu lintas, sedangkan Skenario B (jalan berbelok) 

membuktikan fitur gerak adaptif mampu mengurangi area titik buta 

dan memperluas jarak pandang pengemudi untuk mendeteksi potensi 

rintangan di area belokan. Skenario C (persimpangan) pengujian ini 

dinyatakan tidak berhasil bukan karena kerusakan atau kesalahan 

sistem, melainkan dikarenakan faktor pada kondisi jalan yang tidak 

memungkinkan. Jalanan persimpangan ini membuat kondisi cahaya 

lampu yang dipancarkan oleh kendaraan saling tegak lurus sehingga 

memang tidak saling membuat silau, dan Skenario D (kendaraan 

berpapasan di tikungan) membuktikan bahwa prototipe dengan 

skenario ini dapat menggabungkan kedua fitur. Secara keseluruhan, 

prototipe ini terbukti mampu meningkatkan keamanan dan 

keselamatan berkendara melalui pengurangan efek silau dan 

meningkatkan visibilitas dengan pencahayaan yang sesuai mengikuti 

arah kemudi. 
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V.2 SARAN 

Meskipun prototipe lampu adaptif pada kendaraan ini telah 

memenuhi spesifikasi teknis dan fungsional yang telah direncanakan, 

namun masih terdapat kekurangan untuk perbaikan dan untuk 

penyempurnaan pada prototipe ini. Berdasarkan batasan masalah dan 

kendala yang ditemukan selama penelitian, berikut adalah beberapa saran 

konstruktif untuk pengembangan penelitian selanjutnya:  

1. Skala penelitian dan uji coba dapat diubah dari prototipe menjadi 

menggunakan skala layaknya kendaraan asli (Skala 1:1): Mengingat 

pengujian dalam penelitian ini baru dilakukan pada platform miniatur 

skala 1:10, disarankan bagi peneliti berikutnya untuk melakukan 

peningkatan pada ukuran skala percobaan sistem agar dapat 

diimplementasikan pada kendaraan roda empat yang sebenarnya. 

Peralihan dari miniatur ke mobil asli ini tentu membutuhkan 

penyesuaian besar agar setiap komponennya tahan menghadapi 

kondisi jalan raya yang tidak menentu. 

2. Penghematan energi dan kestabilan aliran listrik Pada pengembangan 

selanjutnya, konsumsi daya listrik dari seluruh sistem ini perlu 

diperhitungkan dengan lebih matang. Penggunaan lampu LED berdaya 

tinggi serta motor penggerak (servo motor) yang kuat pada mobil asli 

berpotensi memicu lonjakan listrik mendadak saat pertama kali 

dinyalakan. Kenaikan arus Listrik yang mendadak ini bisa membebani 

sumber listrik utama kendaraan, yaitu pada aki. Oleh karena itu, 

perancangan sistem pengatur daya yang dilengkapi dengan penstabil 

tegangan yang dapat hemat energi, serta sistem proteksi agar 

komponen tidak terbakar saat beban Listrik terlalu tinggi.  

3. Pengembangan Sistem Pengatur Naik-Turun Lampu Otomatis, Untuk 

menyempurnakan kemampuan lampu adaptif ini, pengembangan ke 

depan sebaiknya tidak hanya fokus pada intensitas cahaya yang 

otomatis dan gerakan lampu ke kanan ataupun ke kiri, tetapi juga 

menggabungkan sistem pengatur sudut naik-turun otomatis. 
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4. Pengembangan lampu dengan menggunakan lampu matrix LED, 

penggunaan lampu COB ini masih memilki keterbatasan, dengan 

lampu matrix led ini, lampu tidak perlu lagi menengok ke kanan-kiri, 

melainkan cukup mematikan atau meredupkan sebagian titik lampu 

LED secara digital tepat di posisi mobil dari arah berlawanan, 

sementara area jalanan lainnya tetap diterangi dengan sangat terang. 
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