BAB V

PENUTUP

V.1 Kesimpulan
Berdasarkan dari uraian perancangan komponen, pembuatan dan
pembahasan tentang RANCANG BANGUN SISTEM PINTAR PEMBATAS
KECEPATAN KENDARAAN BERDASARKAN RAMBU PEMBATAS KECEPATAN
dapat disimpulkan:

1. Rancang bangun sistem pembatas kecepatan kendaraan
berdasarkan rambu pembatas kecepatan dapat terealisasi atau
dibuat menjadi sebuah alat namun belum dapat disimulasikan
langsung pada kendaraan.

2. Cara Kerja Rancang bangun sistem pembatas kecepatan
kendaraan berdasarkan rambu pembatas kecepatan dimulai dari
webcam lalu dapat diperoleh data dari pembacaan angka oleh
citra webcam dengan kecepatan mendeteksi 0,2-0,5 detik pada
jarak 30 cm — 70 cm yang kemudian data akan diteruskan ke
raspberry pi yang membatasi putaran motor dc melalui driver
motor dan ditampilakan pada LCD untuk mengetahui apakah
angka yang ditangkap oleh webcam dan putaran yang diturunkan
kecepatannya sesuai menurun atau tidak berubah pada angka 30
sampai 50 kamera masih dapat mendetaksi gambar yang bergerak
tapi pada angka 60 - 100 citra kamera tidak mampu menangkap
gambar.

V.2 Saran

1. Untuk tahap pengembangan selanjutnya mungkin alat dapat
menggunakan komponen dan sensor yang lebih baik dan lebih
tinggi spesifikasinya sehingga tidak perlu pemrograman yang
rumit dan terlalu panjang dan dapat diterapkan pada kendaraan
langsung.

2. Untuk tahap pengembangan selanjutnya mungkin tidak hanya
bisa pembaca rambu atau angka batas kecepatan tapi juga rambu

lain seperti rambu dilarang berhenti dan lain sebagainya, rancang

56



bangun alat ini untuk perbaikan penempatan alat dan pemrosesan
pada mesin kendaraan yang tertata baik sehingga membuat alat

berjalan lebih optimal.
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