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V BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

V.1 5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pembuatan serta pengujian yang dilakukan terhadap sistem 

maka dapat disimpulkan sebagai berikut: 

1. Nilai akurasi dan presisi yang didapat dari proses training dan validasi 

adalah 0.888. hasil ini didapat dari dataset 200 gambar orang dengan 

pembagian 160 gambar untuk training dan 40 gambar untuk validasi. 

Pendeteksian dibagi dalam 2 kelas yaitu helm dan kacamata. 

2. Menentukan nilai epoch dengan melakukan beberapa kali percobaan dan 

didapat nilai epoch terbaik adalah 100 epoch dengan hasil akurasi terbaik 

yang didapatkan adalah 88%. 

3. Dilakukan pengujian menggunakan bobot jaringan tersebut pada 4 skenario 

dengan 4 pekerja yang berbeda, didapatkan nilai performa jaringan yang 

cukup tinggi dengan nilai Precision yang tinggi, nilai Recall di 91%, dan F1 

Score di atas 91% 

4. Jarak kamera terhadap objek mempengaruhi deteksi objek terhadap nilai 

recall. didapatkan nilai performa jaringan yang cukup tinggi dengan nilai 

Precision yang tinggi, nilai Recall di 82%, dan F1 Score di atas 90%. 

Deteksi mulai terpengaruh apabila jarak deteksi lebih dari 5 meter. 

5. Berdasarkan kesimpulan di atas, sudah dibuat sebuah sistem yang dapat 

mendeteksi APD helm dan kacamata. 

V.2 5.2 Saran 

Untuk pengembangan dari penelitian ini, penulis memberikan beberapa 

saran sebagai berikut: 

1. Memperbanyak total citra dan variasinya, variasi yang dimaksud seperti 

sudut pengambilan gambar, resolusi citra dan waktu pengambilan citra 

(siang atau malam hari). Hal ini ditujukan agar sistem yang akan dibangun 

dapat mengenali lebih banyak fitur dari APD dalam berbagai macam situasi. 

2. Menambah kelas APD yang akan dideteksi seperti sarung tangan, sepatu 

keselamatan dan lain-lain   
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