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BAB V 

PENUTUP 

V.1 Kesimpulan 

 Berdasarkan hasil data perhitungan, perancangan dan SIMULASI ALARM 

JARAK AMAN PENGEREMAN KENDARAAN BERBASIS ARDUINO UNO, maka 

dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut : 

1. Simulasi alarm jarak aman pengereman kendaraan berbasis Arduino Uno 

merupakan suatu sistem yang terdiri dari beberapa sensor dan  komponen 

yang perancangannya membutuhkan bantuan software, kemudian 

perakitan alat dengan memperhatikan peletakan sensor dan komponen 

lainnya menjadi suatu kesatuan sistem. 

2. Simulasi alarm jarak aman pengereman kendaraan berbasis Arduino Uno 

ini, dapat mengukur jarak aman dan jarak minimal dengan tepat dengan 

tingkat akurasi dari fungsi sensor terhadap pembacaan jarak yang 

dibandingkan dengan alat ukur. Dan alat dapat memberikan output sesuai 

dengan pemrograman yang telah dirancang seperti pembacaan jarak dan 

kecepatan kendaraan pada alat, peringatan berupa lampu LED dan buzzer 

sebagai indikator aman, hati-hati maupun bahaya. 

V.2 Saran 

 Berdasarkan hasil penelitian yang sudah dilakukan dan melihat adanya 

beberapa kekuragan pada hasil penelitian saran yang dapat diberikan oleh 

peneliti sebagai berikut : 

1. Simulasi alarm jarak aman pengereman kendaraan berbasis Arduino Uno 

dapat dikembangkan lagi dengan menggunakan sensor jarak yang lebih 

jauh jangkauannya. 

2. Untuk penelitian selanjutnya, perlu dilakukan penelitian lebih lanjut 

mengenai keefektifan fungsi dari alat sebelum diterapkan pada kendaraan 

dan diproduksi secara masal. 

3. Simulasi alarm jarak aman pengereman kendaraan berbasis Arduino Uno 

agar dapat diterapkan di kendaraan sehingga dapat meningkatkan 

keamanan dan keselamatan bagi pengguna kendaraan. 
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