BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1. Kesimpulan

Berdasarkan pengujian dan pengamatan yang dilakukan pada sensor hujan
sebagai penentu nilai ADC yang harus dicapai agar ULB dapat bekerja sebagai
mestinya, frekuensi suara buzzer sebagai output yang frekuensi suaranya
menyerupai ULB yang asli, dan sensor GPS sebagai sensor tambahan agar alat
ULB dapat lebih mudah dicari, dapat disimpulkan bahwa:

1. Perancangan bangun Underwater Locator Beacon (ULB) yang
menggunakan sensor hujan dan sensor GPS sebagai input dan buzzer
sebagai output ini dapat mensimulasikan mekanisme kerja ULB yang
yang terdapat pada blackbox.

2. Sensor hujan yang digunakan pada rancang bangun alat ini dengan nilai
rata-rata simpangan gross error sebesar 5,4% dan nilai akurasi sebesar
94,6% sehingga bisa dikatakan bahwa sensor hujan bekerja dengan
baik.

3. Buzzer yang digunakan pada rancang bangun alat ini dengan nilai rata-
rata simpangan gross error sebesar 7,5% dan nilai akurasi sebesar
92,5% sehingga bisa dikatakan bahwa buzzer bekerja dengan baik.

4. Sensor GPS yang digunakan pada rancang bangun alat ini masih masuk
ke dalam absolute positioning berdasarkan SNI119-6724-2002 yaitu 8
meter hingga 10 meter karena memiliki nilai rata-rata pergeseran

sebesar 9,86 meter sehingga sensor GPS dapat dikatakan baik.

5.2. Saran
Dari pembuatan rancang bangun Underwater Locator Beacon (ULB) dan
pengukuran sensor hujan, frekuensi buzzer, dan sensor GPS. Penulis mencoba
memberikan beberapa saran agar alat yang dibuat lebih baik lagi, yaitu :
1. Tambahkan lagi sensor hujan yang dipasang pada alat rancang
bangun di setiap sisi agar lebih mempermudah pengukuran nilai
ADC ketika alat terkena air.
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2. Untuk frekuensi suara yang dihasilkan oleh ULB, sebaiknya
menggunakan speaker karena frekuensi suara yang dihasilkan pada
speaker dapat diatur berdasarkan tegangan yang dimasukkan
sehingga frekuensi suara yang dihasilkan lebih bisa mendekati
frekuensi suara ULB yang asli.

3. Rancang bangun ULB sebaiknya diberikan perekat yang tahan air
di setiap celah-celah yang bisa masuk ke dalam alat sehingga alat
yang dirancang dapat menjadi water resistant.

4. Penulis menyarankan agar menggunakan komponen bernama
Inertial Measurement Unit (IMU) yang digabungkan dengan sensor
GPS agar dapat mendapatkan nilai titik koordinat yang lebih presisi
jika alat yang dirancang berada di dalam bangunan atau terhalang

banyak benda.



