BAB Y
PENUTUF

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan tahapan pengembangan, pelatihan, dan evaluasi vang telah
dilakukan, penelitian ini menunjukkan bahwa model deleksi objek berbasis
YOLO vang dikembangkan untuk mendeteks: penggunaan ponsel oleh pengemudi
dapat mencapai performa metrik utama yang tinggi. Setelah pelatihan selama 60
epoch, model berhasil mencatat nilai box_loss akhir sebesar 0.887 (turun dari
1.492 di awal) din cls loss, sebesar m{tﬂn\n dari 1327 di awal), yang
menandakan penurunan eror prediksi bounding box dan Klasifikasi. Metrik
E"-'ﬂllhlﬁ.ﬁ Jigas mnmlmﬁ puﬁngkamn sigui.ﬁm dongn nilai pre:isjun

ﬂhﬂ:ﬁ.ﬂ.ﬁl? pﬂdﬂ aLhil’{'p‘xh.

‘Dari pengujian sistem pada berbagsi kondisi cahaya, diperoleh tingkat
keberhasilan deteks: 100% pada lima percobaan dalam kondisi w!ﬂmﬂ
dengan waktn rats-rata deteksi hanva 3 detik per percobaan. Namun. pada kondisi
ﬂhﬂymlﬂnhh, tingkat keberhasilan deteksi menurun menjadi 40% {d.\tq.ﬁm lima
percobaan berhasil), dengan waktu deteksi bervariasi antara 4 hmmﬁ 10 detik.
Hasil tersebut menunjukkan bahwa performa sistem sangat _dw:lhl oleh
kualitas pencahaysan knmera yang digunakan.

Sebaga Mlﬂjﬂ d_u‘,l I.'mtlllfl‘lﬂn ini, dissrankan agar pengujian model
detelksi nh_;eilc. berbasis YULEI dilakukan Enhihm ‘miencakup duta uji yang

ﬂj"ﬁl m mul untuk  memastikan
kemampuoan model dalam mm@hadnpl berbapai skenario. Uji lapangan secam

beragam dan kondisi

menyeluruh penting dilakukan agar performa model yang telah terwji di
laboratorium letap konsisten di kondisi sesungpuhnya. seperti pada vaniasi cuaca,
perubahan intensitns cahaya, muupun sudut den posisi kamera di kendaraan.
Untuk meningkatkan manfaat aplikasi  deteksi im, sebmknya sistem
didokumentasikan setiap kejadian deteksi atou kegagalan - secara teliti ogar
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w berikutnya lebih terarah. Selain im.mnugmmi:n kamera dengan
fitur mode malam sehingga deteksi pada cahaya rendah bisa lebih maksimal .
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