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PERANCANGAN SYSTEM KEAMANAN PENGEREMAN
HODTOMATIS PADA MOBIL LCGC (Low Cost Green Car)
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ABSTRAK

erti yang berkembang pada saat ini diantaranya teknologi bidang transportasi seperti

gc—,jg TOYOTA AGYA 1.0 E M/T 2015 MENGGUNAKAN
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e
ceamanan pada sebuah kendaraan. Meningkatnya jumlah pengguna kenderaan menyebapkan

e ambah@a kepadatan jalan yang dapat memicu kenaikan tingkat kecelakaan. Pentingnya

oA

&

e

Awad

ah sm_!gm menjaga jarak iring satu kendaraan dengan kendaraan lainnya untuk

Qe

ghind%i kemungkinan besar kecelakaan terjadi. Tujuan perancangan sistem keamanan

5
adalah:‘—-;membuat sebuah sistem yang dapat menjaga jarak aman berkendara. Sistem

|

a;gedajj-uel.gsn
aqlins

ea@manan tni diatur dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno. Adapun metode

dleskriptif gualltatlf digunakan pada penelitian ini dikarenakan dapat membantu dalam

28 ‘u

g‘nu

emecahkﬁn masalah serta menggambarkan objek penelitian yaitu menjaga kelajuan mobil
'~.<
engan jamk satu mobil dengan mobil lainnya. Jika mobil melaju dengan jarak yang

lkategorl@n sistem sebagai tidak aman maka alat dari sistem pengereman otomatis ini akan

aelediiHIes

ekerja Séfelah alat melakukan pengereman laju mobil berkurang dengan jarak iring mobil

henjauh L@uk menyesuaikan jarak iring aman selama berkendara.

Lie

ata Kun"%": Pengereman Mobil, Batas Laju, Jarak Iring, Arduino.
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DESIGN OF AUTOMATIC BRAKE SECURITY SYSTEM
FOR LCGC (Low Cost Green Car) TOYOTA AGYA 1.0 E
M/T 2015 USING ARDUINO UNO
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ABSTRACT

S curreji[tly developing, including technology in the field of transportation such as security

uad

n vehlclea The increasing number of vehicle users causes an increase in road density which

aB lead t:’Q an increase in accident rates. The importance of a system to maintain the

q@ns eeyyngak

ance be:tween one vehicle and another vehicle to avoid the possibility of an accident

@detgeuasn/(
a9

ccurring. Cr he purpose of designing this security system is to create a system that can
aintain a<safe driving distance. This security system is managed using the Arduino Uno
|crocontmller The qualitative descriptive method was used in this study because it can help
olve probgms and describe the object of research, namely maintaining the speed of a car
vith a dls@nce of one car from another car. If the car goes a distance that the system is
tegorlzeq,’as unsafe, the automatic braking system will work. After the tool has applied
aklng, thea speed of the car decreases with the distance the car is traveling away to adjust

he safe dlﬁance while driving.

-

A
eywords:S(;ar Braking, Speed Limit, Accompanying Distance, Arduino.
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ran T%as Akhir ini. Shalawat serta salam juga tak lupa penulis curahkan kepada
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ungan falam Nabi Muhammad &s:%. Alhamdulillah dengan berkat rahmat dan hidayah-
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r

eRNge

ram Strrdi Teknik Elektro jenjang sarjana Fakultas Sains dan Teknologi pada Universitas

m Negemfi Sultan Syarif Kasim Riau, juga sebagai bukti dari kemampuan penulis dalam

24N
s u

sl

erapka'ﬁ hasil dari pembelajaran. Terwujutnya perancangan sistem yang penulis lakukan

gem%m u
&)W

dak IepaE dari peroses bimbingan, pengarahan, yang diberikan oleh orang-orang yang
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1.1 Latar Belakang

AW}

Teknologi merupakan sarana untuk menyediakan bentuk-bentuk barang
ydng diperlukan bagi kelangsungan dan kenyamanan hidup manusia. Penggunaan
tegnologi saat ini diawali dengan dilakukan perubahan-perubahan pada sumber
dgya alam dan menjadikannya pralatan sederhana yang dapat dimanfaatkan.
Se;Eerti yang berkembang pada saat ini diantaranya teknologi bidang transportasi
seféjerti keamanan pada sebuah kendaraan. Setiap tahun jumlah penggunaan
kénderaan bermotor semakin bertambah apalagi dengan mulai masuknya
kenderaan-kenderaan murah yang dapat dijangkau ekonimi masyarakat. Menurut
catatan Badan Pusat Statistik (BPS) Provinsi Riau.

Dengan meningkatnya jumlah kenderaan bermotor tersebut dapat
menyebabkan bertambahnya pemicu kenaikan tingkat kecelakaan. Kita angkat
salah satu kasus yang belum lama terjadi pada tol Pekanbaru dumai menurut
informas yang dikutip pada halaman resmi mediacenter.riau.go.id. “Tingginya
ar‘c@ka kecelakaan jalan tol Pekanbaru-Dumai (Permai) selama satu tahun ini
adEIah 86 kasus lakalantas. Dan sebanyak 11 kasus diantaranya adalah yang
m%ninggal dan sebanyak 86 kasus tercatat dengan rincian yang terhitung pada
2(?20 tangal 25 bulan 09” saat acara peresmian oleh Bpk.Presiden Joko Widodo
yagg dilaksanakan secara virtual, Hingga pada Bulan Desember tercatat mencapai
4(§'kasus lakalantas. Sementara itu pada tahun 2021 yang terhitung mulai bulan
Jacﬁuari sampai buan September yaitu sebanyak 46 kasus lakalantas. "Total
kéeluruhan kasus adalah sebanyak 86 kasus lakalantas dan 11 diantaranya
mg’ninggal," Dijelaskan oleh Branch Manager Cabang Tol Permai, pada Sabtu
tagggal 25 September 2021. “Dominasi kasus lakalantas tersebut adalah
kéfidaraan golongan pertama atau kendaraan pribadi. Dari rangkaian kasus
te%ebut, sebagian besar disebabkan oleh faktor kelelahan atau mengantuk dalam

b@kendara kelalaian ini disebabkan kurang ketelitian dalam berkendara serta
2]
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©
teﬁadinya pecah ban pada saat perjalanan dengan Laju tinggi”. Hal ini dapat kita

Ii@at dari urayan kasus-kasus lakalantas yang terjadi disebapkan beberapa
ké:ﬁdaraan golongan satu dengan berbagai merk kendaraan yang menabrak bok
bezakang truk. Dengan melibatkan pihak-pihak kepolisian bagaimana untuk
mematuhi batasan-batasan maksimum Laju berkendara yaitu 80Km/h serta 60-
4(?£(m/h batas minimum yang harus ditaati. “Dengan setiap mobil yang melewati
se%lu dipantau oleh petugas dengan speed gun yang merupakan sebuah alat guna
rr%)ngukur Laju sat berkendaraan Setiap pelanggar akan dikenakan sangsi berupa

sufat tilang”. (Mediacenter, 2021)

py)
©  Pernyataan diatas menyatakan bahwa pentingnya sebuah sistem
o=

pengukuran laju dan menjaga jarak iring satu kendaraan dengan kendaraan
lainnya untuk menghindari kemungkinan besar kecelakaan lalulintas dengan
penerapan sistem tilang speed gun dapat membantu pengendara untuk mengurangi
laju berkendara, sitem yang akan dibuat ini juga mampu mengatur laju dalam
berkendara dengan menyesuaikan jarak iring aman berkendaraan dengan
kendaraan lainnya yang berada di depan, dan diyakini mampu mengurangi
rentetan kasus-kasus kecelakaan kasus ini biasa dicegah dengan hanya

mghambahkan sistem keamanan pengereman otomatis yang pastinya akan

e

menjadi standar keselamatan pada setiap mobil.

Menurut data kepolisian biro komunikasi dan informasi publik

Tureysy

k@]enterian perhubungan bersama tim komunikasi pemerintah kemkominfo,
diEampaikan direktur jenderal perhubungan darat Pudji Hartanto saat persiapan
daﬁam acara kegiatan kampanye keselamatan jalan di Jakarta “di Indonesia, rata-
raﬁ 3 orang perjam meninggal yang diakibatkan kecelakaan jalan” Data ini
mg)nyatakan bahwa besarnya jumlah kecelakaan tersebut yang disebabkan oleh
bé:gerapa hal, yaitu : 61% kecelakaan yang disebabkan oleh faktor manusia yaitu
te&ait dengan kemampuan serta karakter pengemudi, 9% disebabkan oleh faktor
kéhdaraan yaitu terkait dengan standar persyaratan teknik bahwasanya kendaraan
teis}ebut layak jalan dan 30% disebabkan oleh faktor prasarana lingkungan dan
kéadaan jalan pada Jumat (18/8). Faktor manusia yaitu yang terkait dengan

I-2
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k@:nampuan serta karakter pengemudi yang ternyata menjadi faktor berpengaruh

dalam keselamatan di jalan raya. (Kominfo, 2020)

©

—

©  Menurut catatan Badan Pusat Statistik (BPS) Jumlah Kecelakaan, korban
mgti, luka berat, luka ringan dan kerugian materi yang diderita. Jumlah
kételakaan pada tahun 2017 tercatat sebanyak 104.327.00, pada tahun 2018
tegatat sebanyak 109.215.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebanyak 116.411.00.
Agapun korban mati (Orang) pada tahun 2017 tercatat sebanyak 30.694.00, pada
tafjun 2018 tercatat sebanyak 29.472.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebanyak
2%371.00. Adapun korban luka berat (Orang) pada tahun 2017 tercatat sebanyak
14:559.00, pada tahun 2018 tercatat sebanyak 13.315.00, dan pada tahun 2019
te(r:catat sebanyak 12.475.00. Adapun korban luka ringan (Orang) pada tahun
2017 tercatat sebanyak 121.575.00, pada tahun 2018 tercatat sebanyak
130.571.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebanyak 137.342.00. Adapun kerugian
materi (juta rupiah) pada tahun 2017 tercatat sebesar 217.031.00, pada tahun 2018
tercatat sebesar 213.866.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebesar 254.779.00.
(BPS, 2021)

& Dengan perkembangan teknologi sistem keamanan berkendara saat ini
digzakini mampu memecahkan masalah-masalah yang dialami manusia pada saat
be(;kendara dengan mobil, seperti sensor parkir, SRSairbag, ABS, Stability
antrol dan keamanan lainnya. Perkembangan sistem keamanan mampu
m@miptakan kemudahan dalam menerapkan keamanan pada kendaraan seperti
meiI dan motor cukup dengan menambahkan modul yang telah dirancang
seﬁagal sonar sensor yang dapat negiringi jarak aman berkendaraan dan bertugas
mé'lakukan pengereman sesuai jarak dan Laju kederaan sehinga posisi mobil
de‘ur;gan kendaraan lainnya selalu dijaga sistem keamanan untuk menghindari

kételakaan dalam lalulintas.

Saat ini perkembangan teknologi sistem sensor kecelakaan mampu

ae/{s ue)

ningkatkan kualitas keamanan pada kenderaan bermotor sebagai perangkat

,,
QO
nery wisey j

bahan membantu fungsi dari keamanan. Dengan memberikan kecerdasan



‘nery eysng NiN uizi edue) undede ynjuaq wejep iul siin} eA1ey yninjes neje ueibeqes yeAuegiadwaw uep ueywnuwnbusw Buele|iq °Z

NV YYSAS NIN
o0}

-

‘nery exsng NN Jefem BueA uebunuaday ueyibniaw yepn uedynbuad °q

‘yejesew nyens uenefur} neje ynuy uesinuad ‘uelode| ueunsnAuad ‘yeiw| eAley uesiinuad ‘ueniuad ‘ueyipipuad uebunuaday ynjun eAuey uedinbuad e

Ita

h)

)

Jaquins ueyingaAusw uep ueywniuesusw edue) 1ul siny eAiey yninjgs neje ueibeges diynbusw bueleiq °|

Buepun-6uepun 1Bunpuijig e3dio yeH

©
b@tan pada alat tersebut, salahsatunya yaitu dengan pengembangan sistem

k%manan pada kenderaan bermotor menggunakan Arduino Uno yang dapat

néngendalikan rem pada mobil.
QO

Aiapun beberapa faktor human error yang menjadi pemicu kecelakaan lalu lintas
d%htaranya adalah:

(o=

Z1. Lalai dalam berkendara

w
gPada faktor ini pengemudi biasanya melakukan kegiatan-kegiatan lain saat

& dalam mengemudi hal ini dapat menyebabkan hilangnya konsentrasi fokus
gpengemudi misalnya berkendara sambil mengoprasikan TV pada mobil,
< berbincang dengan penumpang, memutar musik terlalu kencang, mengambil

sesuatu atau mengoprasikan hanphone.
2. Mengantuk

Pada faktor ini pengemudi kehilangan konsentrasi yang disebabkan kurang
istirahat atau terlalu lama berkendara dengan berkendara melebihi dari 5 jam

perjalanan tanpa istirahat.

3. Mabuk
wn

-

%Dalam situasi ini membuat pengemudi kehilangan kesadaran yang disebabkan

Epengaruh minuman beralkohol, dan jenis obat-obatan lainnya.

~
§.4. Jarak iring berkendara

(c
E-Pada faktor ini pengemudi dalam keadaan fana dengan Laju dan keadaan

gsekitar kendaraannya hingga lalai dalam menentukan jarak iring aman

Ekenderaan dan pengendara lainnya yang berada di depannya sehingga dapat
Q
;memicu kecelakaan yang disebabkan melencengnya jarak pandang titik henti

=
—kenderaan.

)
=

5. Tergesa-gesa

o
H
e
-~

Pada faktor ini pengemudi sering tergesa-gesa dalam berkendara yang biasa

A

5_disebabkan mengejar waktu sampai berkendara seperti telat ke kampus

I
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ataupun akan menghadiri pertemuan mendadak, hal tersebut dapat
menghilangkan kinsentrasi pengemudi yang dapat memicu kecelakaan

dio jyeH o

Ialullntas

Sipat tergesa-gesa ini juga telah menjadi ketetapan pada setiap manusia yang

at
ah jelaskan dalam Al-Qur’an Surah Al-Anbiya ayat 37 yaitu :
olaaild e \esjjuﬁ»wumy\@;

Aginya: Manusia diciptakan (bersifat) tergesa-gesa. Kelak akan Aku perlihatkan

>
NS NINZ!BU e}

ke%adamu tanda-tanda (kekuasaan)-Ku. Maka janganlah kamu meminta Aku
menyegerakannya. (Kemenag, 2019)
5

Makna ayat secara umum: “Allah mengabarkan tentang ucapan mereka
kepada Rasulullah beserta orang-orang yang benar?” dari satu sisi, ini kembali

kepada fitrah manusia yang selalu tergesa-gesa.

Pelajaran yang dapat diambil dari ayat 37: Penjelasan sebab adanya kebaikan dan
kejelekan dalam kehidupan dalam dunia merupakan ujian dan cobaan dari

kelalaian dan kecerobohan manusia. (Surah Al-Am-Nbiyaa Ayat 37)
4
=~  Kecelakaan merupakan bentuk teguran dan peringatan Allah atas

=]

pﬂbuatan kesombongan ketergesa-gesaan yang dimiliki oleh setiap manusia itu
segdlrl yang lalai dari keadaan sekitarnya yang megutamakan ego mereka sendiri.
D@ Allah telah menjanjikan keselamatan kenikmat yang akan didapat beriring
vvéktunya dimana manusia tersebut menjalankan ikhtiar sebagaimana mestinya,

teg;masuk dalam beraktifitas dalam berkendara dengan mengutamakan

keselamatan
Q
-~
& Sebelum penelitian ini dilakukan ada beberapa riset terkait sebelumnya

yang menjadi pertimbangan penulis diantaranya adalah (Edu Wardo Saragih DKk,
2@1). Dengan penelitiannya yang berjudul “Rancang Bangun Sistem Rem
V)

O&matis pada Kendaraan Menggunakan Sensor Ultrasonik” Tujuan dari

p@elitian ini ialah membuat rancangan sebuah sistem pengereman otomatis untuk
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nﬁmbantu mengurangi tingkat pemicu kecelakaan, dan dapat memberikan

kefnemudah pada pengendara untuk membudayakan keselamatan dalam
béikendaraan. Bentuk penelitian yang dilakukan peneliti ini merupakan bentuk
p%]elitian kualitafif, dengan menggunakan metode eksperimental dimana hasil
dari penelutian ini berbentuk sebuah alat yang dapat di integrasikan pada
kgdaraan untuk keamanan pengereman otomatis.

=z

g) Selanjutnya adalah (Syah Alam, Gusti Alga Maulana. 2020). Dengan
péhelitiannya yang berjudul “Rancang Bangun Sistem Pengereman Otomatis
I\/I%nggunakan Arduino Uno dan Sensor Ultrasonik”. Penelitian ini membangun
sebuah rancang bangun purwarupa sebuah mobil dengan menerapkan sistem
p:ngereman otomatis. Dalam penelitian ini menggunakan metode dimana sistem
yang akan dirancang dapat menghentikan putaran roda pada kendaraan secara
bertahap-tahap yang diawali dengan jarak 50cm hingga sampai dengan jarak
30cm.

Adapun penelitian selanjutnya yang masih mempunyai keterkaitan adalah
(Alimuddin Mappa, Markus Dwiyanto Tobi Sogen, 2019). Pada penelitiannya
yang berjudul “Rancang Bangun Prototype Sistem Pengendalian Kecepatan Dan
Péhgereman Menggunakan Sensor Jarak”. Adapun tujuan dalam penelitian ini
ad;Iah untuk membangun sebuah sistem yang dapat mengendalikan kecepatan
pga kendaraan dan melakukan pengereman menggunakan Motor DC. Laju
m@iatur mobil listrik tersebut akan berhenti sebelum terjadinya tabrakan.
Péhgereman akan dilakukan dengan menggunakan metode plugging, yaitu dengan
cqga membalik polaritas sumber pada jarak yang berada dibawah sepuluh senti
mé'ter sehingga Motor DC akan berputar balik kearah yang berlawanan demi
m’&mhmdan sisa-sisa tekanan pada putaran Motor DC yang pada saat itu tidak
néndapatkan supply tegangan.

eAg ue

Adapun riset yang masih mempunyai keterkaitan adalah (Ahmad
KEl‘Jmaedi, Dkk 2014). Berdasarkan penelitiannya yang berjudul “Otomatisasi

P@gereman Motor DC Secara Elektris Sebagai Referensi Sistem Keamanan

nery wis



‘nery eysng NiN uizi edue) undede ynjuaq wejep 1ul sin} eA1ey yninjes neje ueibeqes yeAueqiadwaw uep ueywnwnbusw Buelre|q -z

NV YYSAS NIN
()

-

‘nery exsng NN Jefem BueA uebunuaday ueyibniaw yepn uedynbuad °q

‘yejesew nyens uenefur} neje ynuy uesinuad ‘uelode| ueunsnAuad ‘yeiw| eAley uesiinuad ‘ueniuad ‘ueyipipuad uebunuaday ynjun eAuey uedinbuad e

Ita

h)

S

h

Jaquins ueyingaAusw uep ueywniuesusw edue) 1ul siny eAiey yninjgs neje ueibeges diynbusw bueleiq °|

o/l

Buepun-6uepun 1Bunpuijig e3dio yeH

©

1\/§bil Listrik”. Tujuan dari penelitian ini adalah membentuk sebuah sistem
otﬁmatlsa& pengereman menggunakan motor DC secara elektris, yang digunakan
séﬁagal referensi sebuah sistem keamanan pada mobil listrik. Menurunkan
tegangan dengan metode pwm dengan tolak ukur sebuah sensor ultrasonik.
dengan membalikkan polaritas sumber daya pada jarak 30cm sehingga membuat
rrgtor DC berputar berlawanan arah untuk menahan putaran roda motor DC yang

SLéah tidak mendapatkan supply tegangan lagi.

Pengembangan sistem keamanan berkendara pada kenderaan bermotor

BYSNS

m&yggunakan Arduino Uno merupakan sebuah alat sensor yang mendeteksi jarak
irmg aman kendaraan dari depan yang dapat melakukan tugas pengereman disaat
seisor mendeteksi sebuah objek yang berada didepan sensor dengan jarak iring
yang dapat membahayakan pengendara. Perancangan sebuah alat sensor

menggunakan Arduino Uno yang dapat mengontrol jarak iring aman berkendara.

Pada proses kerjanya, Sensor ini secara terusmenerus membaca keadaan di
depan untuk memposisikan kendaraan dalam Laju dan jarak iring aman kendaraan
satu dengan lainnya dan mengambil alih fungsi pengereman disaat jarak iring
kecp)daraan terlalu dekat yang dapat memicu terjadinya kecelakaan dengan
kéguayan pengendara seperti kelelahan, mengantuk dalam berkendara, tidak fokus
p&ia keadaan didepan, pandang terbatas dan pengemudi terlambat melakukan
pgoses pengereman, maka sistem ini akan terlebuh dahulu mengambil alih
k%dali sistem pengereman untuk selalu menjaga kendaraan pada posisi aman
déam berkendara dan sistem ini dapat melakukan pengereman hingga titik henti
kﬁldaraan jika ada kendaraan lain yang tiba-tiba berkenti secara mendadak.

-

<
1.2 Rumusan Masalah

ng

g»‘ Masalah yang dihadapi pada pembahasan ini adalah, bagaimana
=
m@;ancang sebuah sistem yang dapat membantu pengendara dalam mengatur
aﬁak iring aman selama berkendaraan, dan dapat mengurangi laju kendaraan yang
d@ur oleh mikrokontroler Arduino Uno, yang dapat memberikan tekanan pada

rem dengan menggunakan sensor Sensor Ultrasonic sebagai pendeteksi jarak, dan

I-7
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mgtor DC yang dapat mengambil alih pungsi penekanan pada sistem pengereman

pq’.aa mobil.

e}d

1.% Tujuan

=  Tujuan dalam perancangan sistem keamanan ini adalah membuat sebuah
siStem berupa sensor keamanan dalam berkendara untuk menjaga jarak aman
be?}(endara yang dapat mengurangi tingkat kelalaian manusia yang menyebapkan
teﬁ;:jadinya kecelakaan dalam berkendara. Sistem ini akan mengambil alih fungsi
pggereman disaat jarak iring kendaraan terlalu dekat yang dapat memicu

Py
terjadinya kecelakaan dengan kelalaian pengendara.
=

1.4 Batasan Masalah

Pada rancangan sistem ini akan dibuat batasan-batasan masalah antaranya:

1. Sistem yang dirancang untuk mengendalikan sistem pengereman.

2. Sistem ini hanya mengandalkan fungsi sensor untuk mendeteksi jarak iring

aman kendaraan.

w

Pengujian dilakukan di jalan lurus.

&

Laju maksimal di 100Km/h dan minimal di 30Km/h

o

Microkontroler yang digunakan adalah Arduino Uno sebagai pengatur

perintah.

S

Menggunakan Ultrasonik Sensor JSN-SRO4T alat yang merupakan

sebagai pembaca situasi dan kondisi jarak aman dalam berkendara.

~

Mengguanakan Relay 1 Channel dan motor DC 12V sebagai alat yang

Ag uej[ng yo AJISIdATU) dDTWE[S] 3}€}S

dapat mengambil alih fungsi pengereman pada mobil.

15 Manfaat Penelitian
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..u_cm..l 1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber:

Mr .nm a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penyusunan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
Il/eb b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar UIN Suska Riau.

unsusanae 2 Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun tanpa izin UIN Suska Riau.
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DASAR TEORI

2. .Studi Literatur

NIk e1dIo YeH ©

Studi Literatur atau studi pustaka merupakan sebuah penelitian yang
mengumpulkan sejumlah buku-buku, jurnal, skripsi dan berita-berita yang
b@xaitan dengan masalah dan tujuan penelitian. Tujuan studi literatur yang
difakukan untuk mengkaji hal-hal yang berhubungan dengan teori-teori yang
se;yai untuk mendukung perencanaan dan perancangan sistem ini dan beberapa
kzﬁian pustaka yang diperlukan dalam penelitian ini mengenai penelitian terdahulu
tentang pembuatan alat sistem pengereman otomatis dari penelitian tersebut akan
dilakukan pengembangan dan perbandingan, sehingga menjadi alat ukur seberapa

pantaskah alat ini dibuat.
2.2 Penelitian Terkait

Sebelum penelitian ini dilakukan ada beberapa penelitian sebelumnya yang
menjadi pertimbangan penulis untuk diambil guna untuk bahan rujukan dan
SL‘%}ber referensi penelitian yang diantaranya berkaitan dengan judul yang akan
péhulis laksanakan. Penelitian terkait ini adalah sebagai perbandingan dengan
p&Telitian yang sebelumnua sudah pernah dilakukan. Adapun beberapa penelitian

te§<ait diantaranya sebagai berikut:
(@

(Ifdu Wardo Saragih Dkk, 2021). Dengan penelitiannya yang berjudul “Rancang
B%_\gun Sistem Rem Otomatis pada Kendaraan Menggunakan Sensor Ultrasonik”.
Tﬁuan dari sebuah penelitian ini ialah membuat rancangan sebuah sistem
p({ﬁgereman otomatis untuk membantu mengurangi tingkat pemicu kecelakaan,
d% dapat memberikan kememudah pada pengendara untuk membudayakan

k%elamatan dalam berkendaraan dengan taat peraturan.
L

V)
BEmtuk penelitian yang dilakukan peneliti ini merupakan bentuk penelitian
ktﬁlitafif dengan menggunakan metode eksperimental dimana hasil dari
»

I
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p@elutian ini berbentuk sebuah alat yang dapat di integrasikan pada kendaraan

urg’fuk keamanan pengereman otomatis Adapun bentuk akhir dari penelitian ini

béiupa pengujian sistem yang didapatkan, sensor juga dapat mendeteksi hingga
QO

jaéak 300cm dengan keluaran berupa sistem pengereman otomatis yang cara

kerjanya dengan menarik tekanan rem yang dilakukan oleh motor servo.
oy

B%dasarkan penelitian diatas. Sistem yang digunakan memiliki beberapa
kegamaan dengan yang akan peneliti angkat sebagai penelitian, dengan memiliki
kéSamaan sistem kerja sebagai sistem pengereman otomatis. Adapun yang
n%nbedakannya ialah sistem diatas konsep konsep dan jenis sensor yang

digunakan sebagian besar lainnya adalah prototype.
=

(Ahmad Khumaedi, DKkk., 2014). Berdasarkan penelitiannya yang berjudul
“Otomatisasi Pengereman Motor DC Secara Elektris Sebagai Referensi Sistem
Keamanan Mobil Listrik”. Adapun tujuan dari penelitian ini adalah membentuk
sebuah sistem otomatisasi pengereman menggunakan motor DC secara elektris
yang digunakan sebagai referensi sebuah sistem keamanan pada mobil listrik.
Dengan menyesuaikan besaran tegangan yang diberikan ke motor DC dan
mcebnggunakan sensor ultrasonik jenis ping sebagai ukuran tegangan yang akan
dikirim kepada motor DC. Maka laju mobil listrik akan terhenti sebelum terjadi
tag'rakan.

o
D;Bgunakan 2 metode untuk melakukan tahap pegereman yaitu pengereman secara
d@amls dan plugging. Pengereman secara dinamis adalah menurunkan tegangan
deilgan metode pwm dengan tolak ukur sebuah sensor ultrasonik. Adapun secara
plnggmg adalah membalikkan polaritas sumber daya pada jarak 30cm sehingga
rr;hmbuat motor DC berputar berlawanan arah untuk menahan putaran roda motor

D@ yang sudah tidak mendapatkan supply tegangan lagi.

-

Dglam penelitian diatas menggunakan Mikrokontroler Atmega 16 dan Motor DC
153/ adapun yang menjadi perbedaan dengan penelitian sebelumnya yaitu terdapat
p@a bentuk kendaraan yang akan diterapkan pada sistem keamanan ini dengan

rr@_nggunakan sensor Ultrasonik jenis Ping.

11-11
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(Syah Alam, Gusti Alga Maulana. 2020). Dengan penelitiannya yang berjudul

“Igancang Bangun Sistem Pengereman Otomatis Menggunakan Arduino Uno dan
Séisor Ultrasonik”. Penelitian ini membangun sebuah rancang bangun purwarupa
seguah mobil dengan menerapkan sistem pengereman otomatis. Dalam penelitian
intmenggunakan metode dimana sistem yang akan dirancang dapat menghentikan
puzaran roda pada kendaraan secara bertahap-tahap yang diawali dengan jarak
5(%m hingga sampai dengan jarak 30cm untuk memberhentikan putaran roda
ygtu dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno yang dihubungkan
lafigsung dengan motor dc model L298 dan Sensor Ultrasonik jenis HC-SR04
sebagai pendeteksi halangan pada bagian depan.
o)

=
Pada penelitian diatas mengusulkan racang bangun purwarupa sistem pengereman

otomatis pada mobil sebagai ide prototype. Pada penelitian diatas derdapat
beberapa kesamaan selain kesamaan ide dari perancangan alat juga sama-sama
menggunakan mikrokontroler arduino uno. Namun yang membedakan dengan
penelitian sebelumnya adalah jenis sensor yang digunakan yaitu Ultrasonik jenis
HC-SR04 sedangkan yang akan peneliti gunakan adalah sensor Ultrasonik jenis

Sonar dan tahapan-tahapan pengeremannya.

n
(/ﬁimuddin Mappa, Markus Dwiyanto Tobi Sogen, 2019). Pada penelitiannya
()

ydfig berjudul “Rancang Bangun Prototype Sistem Pengendalian Kecepatan Dan
Pgwgereman Menggunakan Sensor Jarak”. Tujuan dalam penelitian ini adalah
U@Jk membangun sebuah sistem yang dapat mengendalikan kecepatan pada
kéhdaraan dan melakukan pengereman menggunakan Motor DC secara elektris
yq;pg digunakan sebagai referensi dalam sebuah sistem keamanan pada mobil
Ir§‘r|k Yaitu dengan cara mengatur arus tegangan yang akan dikirim pada Motor
Dg. Sistem yang dibangun ini menggunakan mikrokontroler Arduino UNO
s@agai controller. Sistem ini juga menggunakan sebuah sensor jara jenis Ping
P%;rallax untuk mengukur jarak mobil dengan jarak halang rintang yang berada di
dgpan mobil dengan menggunakan sinyal Pulse Width Modulation dari
mi'(rokontroler yang digunakan sebagai alat tolak ukur kecepatan pada Motor DC

sepagai penggerak utama apada kenderaan. Alat ini diujikan dengan cara

11-12
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mgnerapkan alat tersebut pada miniatur mobil dengan jarak lintasan sepanjang dua

mfe:ter. Laju miniatur mobil listrik tersebut akan berhenti sebelum terjadinya
teijgi;rakan. Pengereman akan dilakukan dengan menggunakan metode plugging
y%)tu dengan cara membalik polaritas sumber pada jarak yang berada dibawah
sepuluh senti meter sehingga Motor DC akan berputar balik kearah yang
bélawanan demi menghindari sisa-sisa tekanan pada putaran Motor DC yang
p%a saat itu tidak mendapatkan supply tegangan.

c
BEtdasarkan penelitian diatas dapat disimpulkan bahwa sistem yang digunakan

pé:éa penelitian itu memiliki kemiripan cara kerja dengan yang akan diteliti,
selain kesamaan ide pokok juga sama-sama memiliki sistem kerja sebagai alat
ye;:ng dapat melakukan pengereman otomatis. adapun yang membedakannya italah
sistem diatas akan diterapkan pada sebuah miniarur mobil listrik dengan bentuk
prototype juga terdapat perbedaan pada jenis sensor yang digunakan sebelumnya

yaitu menggunakan sensor Ultrasonik jenis Ping Parallax.

Dalam penelitian sebelumnya ada beberapa penelitian yang mengangkat sebuah
penelitian tentang system pengereman otomatis, baik itu berupa Prototype, dan
pz%ga miniature mobil. sistem ini telah diterapkan pada beberapa kenderaan
m@sadepan diantaranya pada mobil listrik Tesla, Mercedes-Benz, Audi, BMW dan
Ia& sebagainya. Namun fitur ini tidak terdapat pada kendaraan-kendaraan lama
d% (Low Cost Green Car) mobil murah ramah lingkungan dan hanya didapatkan
p@a kendaraan terbaru. Pada penelitian ini akan merancang sebuah system
k%manan yang dapan menajaga jarak iring aman berkendara yang didapatkan
nggia kederaan-kenderaan terbaru dan ternama dan system keamanan ini juga
de%at diterapkan pada kenderaan lama yang sesuai dengan hobi dan ekonomi

Q
n@yarakat tertentu.

arejn

23 Sistem

nledg

Sistem berasal dari bahasa Latin dalam kata (systema) dan dalam bahasa Yunani

U (sustéma) merupakan satu-kesatuan yang terdiri dari beberapa komponen

<
nery wisey j
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a@l elemen yang dihubungkan bersamaan untuk memudahkan sebutan sebuah

inibrmasi, materi, dan energi dapat membentuk suatu tujuan tertentu. Istilah-
is,ﬁjah ini banyak digunakan sebagai sebuah gambaran akan suatu set entitas yang
be;interaksi yang satu dengan yang lain, dimana suatu bentuk matematika sering
kati dapat dibuat.

~

Sgem juga sebagai satu kesatuan dalam beberapa bagian-bagian yang saling
becrhubungan satu sama lain yang terdapat dalam suatu tempat tertentu dan juga
migmiliki item-item penggerak yang berperan sesuai fungsinya, seperti contoh
n@éalnya pada sebuah computer yang terdiri dalam beberapa komponen-
kemponen sistem. Komputer merupakan suatu kumpulan dari beberapa elemen
kecsatuan lain seperti Central Processing Unit, Soft-Copy Device, Mouse and
Keyboard. yang saling terhubung sehingga dapat membentuk sebuah alat yang
dapat berperan sebagai pengolah data menurut prosedur yang telah ditentukan.
(Wikipedia bahasa Indonesia, 2020).

Secara umum sebuah sistem dapat diartikan sebagai suatu kumpulan dan
himpunan dari beberapa unsur, komponen-komponen, atau variabel-variabel yang
te&grganisir saling berinteraksi satu sama lain, saling terhubung satu sama lain,
dan terpadu. Dalam sebuah teori yang membahas sebuah sistem secara umum
p%ama kali adalah teori yang ditulis oleh Kenneth Boulding yang lenih tertuju
k%)ada setiap bagian-bagian yang membentuk sebuah sistem. Teori sistem
méhyatakan bahwasanya pada tiap-tiap unsur pembentukan sebuah organisasi
yzﬂtu harus mendapatkan pandangan khusus dari pimpinan organisasi itu sendiri
se;gara menyeluruh baik itu dari komponen fisik maupun non-fisik dan anggota
ye&’ig merangkul suatu sistem secara umum adalah memasukan (input),

pe!mngolahan (processing), dan keluaran (output).

=
Agapun persepsi lain yang terkandung didalam arti kata sistem ialah sebuah
kofisep kegiatan. Dalam suatu sistem konsep ini merupakan sebuah sistem
kﬁyaran dari suatu yang kumpulan yang diharapkan lebih besar dari output

mg%ing-masing bagian dari kerja sama dari bagian yang terpisah, namun masih
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sﬁng berhubungan secara bersama-sama yang dapat menghasilkan efek total

yq,’Eg lebih besar dari jumlah bagian secara individu dan terpisah. Oleh karna itu,
srgem organisasi lebih mementingkan pekerjaan-pekerjaan didalam sebuah
kezompok, dan sudut pandang sistem yang di eksekusi secara integratif baik itu
oleh manusia itu sensiri, perkakas dan metode-metode, ataupun sumber daya yang
dignanfaatkan. Oleh sebab itu ada banyak bentukan-bentukan untuk
méwgkategorikan sebuah sistem. Sebagaimana contoh sebuah sistem open and
clgsed, sistem dalam kelompok manusia, sistem dalam kemompok mesin dan
petalatan elektronik lainnya, atau suatu bentuk gabungan keduanya dan lain
sebagainya.
o)

=
Untuk saat ini istilah-istilah “Sistem” banyak dugunakan dalam bentuk apapun.

Dalam sebuah sistem terdapat atas beberapa bagian dan komponen-komponen
yang saling bekerja sama untuk mencapai sebuah tujuan tertentu. Bentuk-bentuk
dasar dari sistem ini ialah adanya proses masukan (Input), pengolahan
(Processing), dan bentukkan keluaran (Output) dalam bentuk pencapayan dalam
sebuah kerja sistem. Namun sistem ini juga dapat lebih berkembang hingga
mampu menyertakan sebuah media penyimpanan didalamnya. Sebuah sistem
défat berbentuk umum atau terbuka dan tertutup atau private, namun sebuah
si%em informasi biasanya merupakan sistem terbuka atau umum bagi semua
pigak yang dapat melihat dan menerima berbagai informasi dan saran dari

Ii%kungannya. (Kurtek UPI Edu, 2020)

(e
2.4.Sensor

<

m

Sé:’}gsor merupakan suatu indra yang dapat digunakan untuk mendeteksi adanya
péubahan pada lingkungan fisik atau kimia. Input dari sensor akan diubah
mghjadi besaran listrik disebut Transduser yang merupakan alat yang dapat
m§ngubah suatu bentuk energi awal menjadi bentukan energi lainnya. Bentuk
e&ergi tersebut diantaranya seperti energi elektromagnetik, cahaya, panas, listrik,

kiqﬁ]ia, dan lainnya. Saat ini sensor-sensor telah dibuat dengan ukuran yang sangat
m
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k@il. Ukuran yang sangat kecil ini dapat memudahkan cara bentukan pemakaian

dq,’E dapat menghemat energi.

d

2.5 Sensor Ultrasonic (Sonar)

nery eysng NI X!|uine)

Gambar 2.1 Sensor Ultrasonic (Sonar)

Sensor ultrasonik merupakan sensor yang bekerja dengan prinsip Kkerja
berdasarkan pantulan gelombang suara, sensor yang memberikan output
gelombang suara kemudian menerima kembali gelombang dengan perbedaan
jarak dan waktu sebagai indra untuk mendeteksi adanya perubahan pada
lingkungan.

Ultrasonik merupakan getaran suara dengan frekuensi yang sangat tinggi segingga
ti(ﬁk mampu untuk terdengar oleh telinga manusia, yaitu dengan Kkisaran
g&ombang di atas 20KHz. Dalam hal ini, gelombang ultrasonik adalah suatu jenis
g&ombang ultra dimana frekuensi nya diatas gelombang suara (sonik).
Gzlombang ultrasonik juga dapat merambat pada benda padat, cair, dan gas.
R%Iektivitas dari sebuah gelombang ultrasonik pada permukaan cairan hampir
sa}a pada permukaan padat, akan tetapi jika pada jenis tekstil atau busa maka
géaran gelombang ultrasonik ini akan diserap. Adapun frekuensi yang
digsosiasikan dengan gelombang ultrasonik pada sebuah rangkayan aplikasi
elfé_f(tronik yaitu dapat dihasilkan oleh getaran elastis dari sebuah kristal kuarsa
y@g diinduksikan oleh resonans dengan suatu medan listrik bolak-balik ataupun
searah yang diterapkan (efek piezoelektrik). Terkadang gelombang ultrasonik juga
nénjadi tidak periodik yang biasanya disebut derau, gangguan (noise), yang yang
bi;ﬁanya disebut dengan superposisi gelombang-gelombang periodik. Kelebihan
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peﬁa sifat gelombang ultrasonik yang tidak terdengar oleh manusia dan

g@ombang ini mudah difokuskan kepada suatu benda untuk nengetahui jarak
pé}jtul yang memanfaatkan delay gelombang pantulan dan gelombang balik
sezagaimana yang terdapat pada sistem radar kapal laut dan deteksi gerakan oleh
sensor pada sebuah robot atau hewan yang memiliki komunikasi dengan sistem
|£ Seperti contoh hewan-hewan yang menggunakan gelombang ultrasonik
se_K-agai media komunikasi dan deteksi yaitu hewan laut seperti lumba-lumba,

w
pgjs, dan kelelawar. (Wikipedia bahasa Indonesia, 2020)

2.%; Rem Cakram

Rem merupakan suatu peranti yang digunakan untuk memperlambat laju suatu
pl;:taran roda atau gerakan. Jika putaran roda diperlambat dengan adanya tekanan
pada pringan rem, secara otomatis dapat memperlambat sutu gerakan. Energi
kinetik yang hilang dari suatu benda yang bergerak biasanya diubah menjadi
energi panas yang disebapkan oleh gesekan. Pada jenis rem regeneratif, sebagian
dari energi panas ini dapat dipulihkan dan disimpan pada rodagila (flywheel),

Sistem rem dalam teknik otomotif merupakan suatu sistem yang berfungsi untuk:

1.ul}/lengurangi laju kendaraan.
Z.Q/Ienghentikan putaran roda kendaraan.
B.E}Aenjaga kendaraan dalan kendaraan tetap.

Kgmponen utama dalam sistem rem terdiri dari:
(e
1.§?edal rem dan atau tuas rem.

]
2.dbooster, atau penguat rem.

<
3.ghnaster cylinder, biasa disebut silinder master.

S

4 .dines, yaitu sebuah aluran pengereman selang atau kabel rem.
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Gambar 2.2 Rem Cakram (Wikipedia bahasa Indonesia, 2020)

¥ ejysng NIny!lw ejdido yeHq @

Rem cakram merupakan sebuat alat pengereman yang umum digunakan pada

n

setiap kendaraan modern. Cara kerja rem ini yaitu dengan mencengkam piringan
cakram yang terpasang pada roda kendaraan, untuk dapt mencengkam piringan
cakram digunakan sebuah caliper yang digerakkan oleh piston untuk
menghasilkan dorongan pada slave cylinder untuk menggerakkan sepatu rem agar
mencengkam pada piringan cakram. Rem cakram jenis ini juga digunakan pada
beberapa kendaraan selain mobil seperti kereta api, sepeda motor, sepeda, adapun
bahan yang digunakan biasanya terbuat dari keramik agar lebih tahan terhadap
tejéanan panas yang ditimbulkan oleh gesekan selama proses pengereman.

o
2%Arduino Uno

Arduing”

Gambar 2.3 Arduino Uno
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Artluino uno adalah board berbasis microkontroler Atmega328. Microkontroler

m?grrupakan chip yang bisa diprogram sesuai fungsinya agar rangkayan elektronik
téﬁ}éebut dapat membaca berbagai perintah-perintah masukan dan memperoses
pe;intah tersebut kemudian menghasilkan keluaran sesuai yang diinginkan.
Beberapa bagian penting yang harus diketahui dari board ini adalah pin masukan
d% keluaran, koneksi USB, Kristal 16MHz, dan sumber daya eksternal.

T%el 2.1 Spesifikasi Arduino UNO

c
% Spesifikasi Arduino UNO
§ Mikrokontroller ATmega328
- Tegangan Operasi 5 Volt

Input Tegangan 6 - 20 Volt

Input Tegangan Disarankan | 7 - 12 Volt

Digital 1/0 Pin 14 ( 6 Pin Sebagai Output PWM )

Analog Input Pin 6

wArus DC Tiap Pin 1/0 40 mA

fo¥)
;q&rus DC Untuk Pin 3.3V | 50mA

®
g’ Flash Memory 32 KB (ATmega328) dan 0.5 KB Untuk Botloader
g SRAM 2 KB (ATmega328)

Eﬁ' EEPROM 1 KB (ATmega328)

é Kecepatan Clock 16 MHz

Q

g

Board ini memiliki 14 pin digital masukan dan keluaran, yaitu pin O sampai pin
13:;dan pin analog yaitu A0 sampai A5 dengan nilai masukan yang dapat dibaca
a@gra 0 sampai 1023, hal ini berhubungan dengan tegangan 0-5V. Koneksi USB
be}&ungsi untuk memasukkan program dari komputer ke mikrokontroler dan
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b%fungsi sebagai media komunikasi antara mikrokontroler dan komputer, USB

juﬁa bisa berfungsi sebagai penyalur daya listrik. Kristal adalah komponen yang
néhghasilkan detak-detak yang dikirim kepada mikrokontroler, setiap detak yang
di%irim oleh kristal akan digunakan untuk melakukan sebuah oprasi dengan kristal
yang digunakan mempunyai ukuran 16MHz yang mampu berdetak 16 juta kali
pédetik.
=z

A%uino Uno dapat diaktifkan dengan sumber daya eksternal dengan tegangan 6-
12V, sedangkan tegangan oprasi pada arduino uno adalah 5V, board akan bekerja
dafam kondisi tidak stabil apabila menggunakan lebih dari 12V, regulator
tegangan akan panas dan mengakibatkan kerusakan pada board.

2.8 Motor DC 12Volt

Motor DC merupakan suatu alat yang dapat mengubah energi listrik menjadi
energi gerak atau kinetik (motion). Motor DC ini disebut juga sebagai Motor Arus
Searah sebagaimana namanya. Pada sebuah Motor DC terdapat dua terminal yang
memerlukan aliran arus listrik searah yang disebut dengan Arus DC (Direct
Cutrent) untuk dapat membuat gerakan putaran. Motor Listrik DC umum
di%unakan pada perangkat-perangkat Elektronik dan kelistrikan yang
m%:nggunakan sumber listrik Arus DC seperti motor stater pada kendaraan
b%_motor, penggerak wper, power window, power steering, alat penggetar pada
p(g@sel (Vibrator), Kipas Angin, Obeng Listrik dan penggerak perangkat

eIEktronik lainnya.
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Gambar 2.4 Bentuk Motor DC (Teknik Elektronika 2020)

g ejysng NIiny!tw ejdid yeHq @

Dgam kondisi Motor DC berputar tanpa beban hanya sedikit arus listrik atau daya
yang digunakannya, dan sebaliknya pada saat memutar dengan beban maka
jumlah arus yang digunakan akan meningkat hingga ratusan persen bahkan hingga
1000% atau lebih tergantung seberapa berat beban yang diberikan mampu
mempengaruhi putarannya. Oleh sebab itu, produsen Motor DC biasanya akan
mencantumkan Stall Current pada detil Motor DC. Stall Current adalah suatu
keadaan dimana arus pada saat poros motor berhenti karena mengalami beban
maksimal. (Teknik Elektronika 2020)

jels

2.8.1 Prinsip Kerja Motor DC

K

Gambar 2.5 Prinsip Kerja Motor DC (Teknik Elektronika 2020)
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Pécinsip dasar pada kerja Motor DC sebenarnya merupakan sebuah fenomena
elgktromagnet untuk dapat berputar, ketika arus listrik dialirkan kedalam sebuah
kﬁ__{hparan, maka permukaan kumparan tersebut akan ditolak ke utara hingga
n%)nghadap ke sisi magnet yang berkutub selatan, dan kumparan yang berkutub
sefatan akan titolak bergerak kearah kutub utara magnet, fenomena ini akan terus

=
berlangsung selama kumparan masih dialir listrik Arus DC.

2
2.§’.2 Motor DC Jenis Power Window

2]

o  Sistem power window merupakan salah satu sistem kelistrikan yang

befperan sebagai alat untuk memutar membuka dan menutup jendela secara
elne)ktrik dengan menggunakan tombol saklar. Motor power window ini berfungsi
untuk mengubah energi listrik menjadi energi gerak yang dapat menghasilkan
putaran yang dapat memutar roda gigi pinion. Motor power window yang umum
dipakai adalah motor listrik dengan arus DC yang dapat bergerak berlawanan arah
ketika arah arus dibolak balik kan.

Gambar 2.6 Motor DC Jenis Power Window (Duckduckgo 2020)

ini penulis menggunakan sistem power window ini menggunakan motor

FIATU) dTWR[S] d}elg

D

sé@agai penggerak utama untuk menekan dan meniakan pompa rem cakram.

I

-~

Metor power window ini akan bergerak bila menerima perintah dari
=

nﬁ}‘(rokontroler Arduino Uno maka arus listrik akan mengalir ke motor power
=] . . .

wjpdow. Putaran motor power window akan dirubah oleh regulator menjadi kan

<
seBuah gerakan naik dan turun guna menekan dan menaikkan tekanan pada rem

ca;gram.
)

11-22

nery wis



‘nery eysng NiN Jefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uedinbusd °q

‘nery e)sng NN uizi edue) undede ynjuaq wejep 1ul sijn} eAiey yninjas neje ueibeges yeAueqiadwaw uep uejwnwnbusw Buele|q 'z
‘yejesew niens uenefui} neje )iy uesinuad ‘uelode] ueunsnAuad ‘yeiw eAley uesijnuad ‘uelmequ_‘uex!p@yed uebunyad

AV VXSASNIN
—)
S

~F @ BAB Il1
®» gx L
o8 g o
<§ § g : METODOLOGI PENELITIAN
5358 =
® 2 a2 2
> @ é Daldm perancangan sistem pengereman otomatis yang akan di rancang pada Mobil
Q = Q
i@eg (Lo?v Cost Green Car) Toyota Agya 2015 yang berbasis Arduino, Metode deskriptif
§<l§|l§at|f digunakan pada penelitian ini dikarenakan dapat membantu dalam memecahkan
x Q
gn@aiah se%ta menggambarkan objek penelitian. Pada bab ini akan membahas proses metode
maﬁnanaqtsahap rancangan sistem pengereman otomatis yang akn di rancang menggunakan
uino Ugo.
Q

Tahap@n Perancangan Penelitian
Pa@ tahap ini akan menjelaskan bagian-bagian dari peroses penelitian yang akan

5 SIn) ektey) unEue

iksanakan pada penyelesaian masalah dalam penelitian. Adapun tahapan-tahapan yang

‘ Mulai ’

A

n dilakukan adalah:

Rey |

Perumusan

iR
Masalah Berhasil*

A

Studi Literatur

Pengujian
3 Sistem

:Jagquuns ueyingaAusaw uep ueywnjuesusw e

Requiremnet alat

A 4

Perancangan
Hardware dan Software

Kesimpulan dan
Saran

A 4

A
Analisa Sistem ‘ Selesal ’

Gambar 3.1. Diagram Alur Pelaksanaan

-1
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Buepun-6uepun 1Bunpuijig e3di) yeH

2

2

Perumusan masalah

@ada tahap ini dilakukan pengidentifikasi sebuah permasalahan yang pernah

dal?jm penelitian.

©
astudi Literatur

terjgdi guna untuk menyusun langkah-langkah yang akan dijadikan sebuah acuan

Studi literatur merupakan suatu referensi yang dilakukan guna untuk membuat

=
nelitian.
=2

(7))
«Pengumpulan Alat
wn

sebsah acuan dalam penelitian yang berkaitan dengan teori-teori dasar sebuah
pe

ZDalam perancangan alat dibutuhkan beberapa komponen-komponen dan

perdlatan-peralatan yang digunakan dalam penyusunan sebuah sistem pengereman

oto%atis. Berikut adalah tabel peralatan-peralatan yang dibutuhkan dalam sebuah

perancangan sistem pengereman otomatis:

Tabel 3.1. Komponen-komponen peralatan

=

pe

erancangan Hardware dan Software

NO Jenis Alat Jumlah Alat
1 Sensor Ultrasonic JSN-SR04T
2 Buah
+ Kabel 2.5m
2 Arduino Uno + USB 1 Buah
wn
g Motor Servo DC 12V Jenis Power Window 1 Buah
:4(:-‘ Papan Breakout 2 Buah
g Relay 12V 1Channel 1 Buah
cia: Kabel Jumper 20cm 40Pin 1 PAC
Z. Papan Jumper 45mmx34.5mmx8.5mm 170Pin 1 Buah
g Papan Triplek £ 20cmx40cm 1 Buah
5 Baut Mur 5mm dan 6mm 2 Buah
=
N
P
o5
=)
N

)

ncangan sistem keamanan diantaranya adalah:

nery wisey Ju

erancangan Hardware merupakan perangkat keras yang digunakan dalam sebuah
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_t\ﬂ}‘(ll Tabel 3.2 Perancangan Hardware
z © | NO Jenis Hardware
g’. Q:JE 1 | ASUSTeK COMPUTER INC. Intel(R) Core(TM)
s B i5-5200U
g g 2 | Arduino Uno + USB
“i 3 3 | Sensor Ultrasonic + Kabel
S =
§ ;—: 4 Motor Servo DC 12V Jenis Power Window
z: c 5 Papan Breakout
§ i 6 Relay 1Channel
G 7 Kabel Jumper 20cm 40Pin
> 8 Papan Jumper 45mmx34.5mmx8.5mm 170Pin
E;? 9 Papan Triplek £ 20cmx40cm
& 10 | Baut Mur 5mm dan 6mm

Adapun perancangan Software atau perangkat lunak yang digunakan untuk

memprogram sebuah perangkat keras pada sistem keamanan ini adalah:

Tabel 3.3 Perancangan Software

NO Jenis Software
1 | Windows 10 Pro 64-bit
2 | Arduino IDE Application.exe

S| 23elg

5. sAnalisa Sistem

?Analisia sistem merupakan urayan yang berkaitab dengan apa yang akan dirancang sesuai

:Jaquins ueyingaAusw uep ueywnjuesusw edue) 1ul sin} eA1ey yninjes neje uelbeqes diynbusw Buelse|iq *|

dergan perancangan aplikasi. Penggunaan perangkat keras (Hardware) yang dibutuhkan

dala:gh perancangan dan pemerograman pada perangkat lunak (Software).
-t

w
6. Eengujian Sistem

Pengujian sistem bertujuan untuk memastikan apakah sebuah sistem perangkat keras dan
perg%gkat lunak Hardware dan Software bekerja sesuai dengan ketentuan yang telah

i -*
diréficanakan.
>
2 Deskrr_tpsi Perancangan Sistem
Se:}sor ini akan secara terusmenerus membaca keadaan di depan untuk

emposis%an kendaraan melaju dalam jarak iring aman kendaraan satu dengan lainnya dan

"Yelesgw njen

11-3
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memicu terjadinya kecelakaan dengan kelalaian pengendara seperti kelelahan, mengantuk

a%m bergendara tidak fokus pada keadaan didepan, pandang terbatas dan pengemudi

=

d:_B

e

nBus

@bat g;elakukan peroses pengereman, maka sistem ini akan terlebuh dahulu mengambil

@wﬁue

s ﬁ_nﬁ
epun gunptu

nd&ﬁ sistem pengereman untuk selalu menjaga kendaraan pada posisi aman dalam
daragdan sistem ini dapat melakukan pengereman hingga titik henti kendaraan jika ada

aan:lﬁln yang tiba-tiba berhenti secara mendadak. Adapun alur diagram penelitian

ugﬁe

[Of kan@laksanakan adalah sebagaimana ditunjukan pada gambar 3.1. Pada penelitian ini

ana@ dan perancangan sistem dibagi menjadi dua tahap diantaranya yaitu perancangan

BuBpugbu

&s ne

a peraragkat keras (hardware) dan pada tahap kedua yaitu perancangan perangkat lunak

duefynuadayynmuselysy ugdn

S tware)n’jAdapun tahap-tahap perencanaan perancangan hardware dan software adalah

agai berkut:
QO
=

PiRUS
Gy @unj

edue}i sin e

.1 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)
Dalam perancangan sebuah sistem keamanan pengereman otomatis pada mobil toyota

a 2015 dengan menggunakan beberapa komponen hardware seperti Arduino UNO, sensor

Ou

JIBasonic JSN-SRO4T + kabel 2.5m, papan breakout, relay 12V 1channel, motor servo DC

&

jenis power window, kabel jumper 20cm 40pin dan papan triplek £ 20cmx40cm sebagai

e4ley, uesynuad,* uenueug_gl ‘ueyl
Su

Bue

e@pat dudukan sensor. Dari komponen tersebut akan di susun menjadi sebuah sistem

manan pengereman otomatis yang dapat mendeteksi objek dengan jarak iring kenderan

uBue

w
akan rgfenghasilkan output berupa tekanan pada pdal rem segingga dapat mengurangi laju
daraandan bahkan dapat nenghentikan laju kendaraan.

15 ueskhqeRue

=

Gambar 3.2. llustrasi Perancangan Perangkat Keras

"yejesew njens uenefu neje yiuy uesinuad ‘uelode| ueunsniuad,‘yeyy|!

11-4

nery wisey| JrreAg uejn



3

)

AVIE VYSASNIN
—)
-h. n"ll

SENSOR TRAN MISI
SELAMA KUNCI

DALAM KEADAAN (MEMBACALAY } |
MENYALA [ ACC) |

11 maddia unes

i -
v =

AKI BAT RAI
12wy |

Rimnmitm Riinniia (Rionmmn

QO
c

Gambar 3.3 Rangkayan (Hardware)

2 Perancangan Perangkat Lunak (Software)

‘nery eysng NiN Jefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uedinbusd °q

‘uelode] ueunsnAuad ‘yeiw eAiey uesijnuad ‘uem@yed ‘ueyipipuad uebunuaday ynjun eAuey uedinbuad ‘e

ook
Genuino

ARDUINO

AN OPEN PROJECT WRITTEN, DEBUGGED,

AND SUPPORTED BY ARDUING.CC AND A b

THE ARDUINO COMMUNITY WORLDWIDE S R B A q}
1™

LEARN MORE ABOUT THE COMTRIBUTORS i

of [ECITETTMISN on arduino.cofcredits

:Jaquuns ueyingaAusw uep uejwnjuesusw edus) Ul siny eAIey yninjes neje ueibeqes diynbusw Buese|q |

Gambar 3.4 Software Arduino

ISIJATU ) DTWER[S] 3}e}S

Dalam tahap ini, perancangan perangkat lunak dengan menginput perintah-perintah

engguna%\n bahasa yang dikenali dalam software adalah bahasa C/C++ dengan beberapa

Ak uesinuad

g)ort dan ._Jlbrary pendukung yang dapat di unduh pada website resmi Arduino

‘nery exsng NiN uizi edue) undede ynjuaq wejep iul sin} eA1ey yninjes neje ueibeqes yeAueqiadwaw uep ueyjwnwnbusw Buele|iq Z

c
gtvwwardumo cc atau di windows store. Dalam perancangan sistem keamanan pengereman

@tomatls l@da mobil toyota agya 2015 sepenuhnya diatur oleh program utama software

2"
o
c
>
o
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Store 1.8.42.0)

Verify/Compile Cirl+R
Upload Ctrl+U
Upload Using Programmer  Ctrl+Shift+U
Export compiled Binary  Ctrl+Alt+S

Show Sketch Folder Ctrl+K
Include Library | S
Add File... Manage Libraries... Ctrl+Shifts|

Add .ZIP Library...

Arduino libraries
} Bridge
void bukaRem() { EEPROM
if(adc>€0) {

Esplora
Ethernet
Firmata
GSM
HID
Keyboard
LiquidCrystal

Mouse

Robot Control
Robot IR Remote
Robot Motor

Servo

SoftwareSerial

Spacebrewun
Stepper
TFT

hd

Gambar 3.5. Software Arduino & Library

kayan yang memiliki tugas masing-masing mulai dari inisialisasi header, deklarasi

abel, pin-pin yang digunakan, serta kesiapan sistem lainnya.

/ open serial port, sets data rate to 9600

GPID
GPIO
the =choPin as an INFUT
the trigPin as an QUTPUT

int readSpeed() / ANGER
{
if (Serial.available({} > 0) { // cek data dar
int input Serial.parssInt (SKIP_ALL, '‘n'};
kecepatan = input;
n kecepatan:

gerial monitor

angka

Gambar 3.6 Inisialisasi 1/0 Port

Pada tahap ini, software akan melakukan proses inisialisasi data pada bagian-bagian

111-6
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0 ®H

eka%sme Kerja Sistem

kunci acc dalam
keadaan menyala

Inisialisasi
Inpart Output

1

ikan

™\

Baca Kecepatan
maokil

/

nery wise

Sconning

lika
LAFUZROKMH
dan 1S<450CK

Jika
LAIU=70KM/H dan
IS=FTFSCH

Jika
LA Iuz50KM S H
dan F5s300CM

Jika
LAIUESOKMH
dan 1522250

Jika
LAJUZA0KMH
dan 1521500

mMEngirim data
sensor ke Relay

l

Melakukan Tindalkan
1=TR/4DTK

rengirim data
sensor ke Relay

!

Melakukan Tindakan
1xTR/ S5 DOTK

Menginim data
sensor ke Relay

I

Melakukan Tindakan
1xTR/S5DTK

paengirim data
sensor ke rRelay

!

Melakukan Tindakan
1= TR 5 DTK

Mengirim data
sensor ke Relay

1

mMelakukan Tindakan
1=x=TR/ S OTK

KENngirim data
=ensor ke Relay

*

Melakukan Tindakan
1xTR/S5DTK

Mengirim data
sansor ke Relay

1

Melakukan Tindakan
1=TR S5 DTK

Gambar 3.7 flowchart mekanisme kerja sistem

11-7



AVIE VSAS NIN

‘nery e)sng NN uizi edue) undede ynjuaq wejep 1ul sijn} eAiey yninjas neje ueibeges yeAueqiadwaw uep uejwnwnbusw Buele|q 'z

U:

\,'al

0

f
I’
)

%

‘nery eysng Nlﬂ Jelem BueA uebunuaday ueyibniaw yepn uedinbusd °q

r;{.ledcye.loda ueunsn/(ueqnue!w&eMEq ugsiinuad ‘ue

Mekanisme dalam pembuatan sistem keamanan pengereman otomatis pada mobil

agya 2015 menggunakan modul Arduino Uno, dibutuhkan beberapa tahap

)
5
dig yepp

ang@ yang akan di implementasikan. Sehingga sistem tersebut dapat dibuat dan
e

Riesfya
gy

se %Jal yang diinginkan.

1Bunpuii

Se@ah melakukan tahapan-tahapan perancangan akan terlihat bagaimana sistem itu

Sdnnbuswi

eq Pgﬂa tahap ini penulis akan memaparkan bagaimana mekanisme kerja sistem yang

% I

n

ngin gAuey uednynfuagye

Bgep

waneang Berikut adalah:
(a=

Mekanisme Kerja Sistem Tahap Pertama

@ uelfBgo

1

uepun-

b

Paﬁﬁ? tahap pertama modul membutukhkan tegangan arus DC untuk mengaktifkan
wn

edéxeﬁuuue&,sx )

3 @unjes n

ul sengor lalu menginsialisasi input-input dan output pada pin-pin yang terhubung untuk
%getah@_ﬂ_system dalam keadaan baik / siap, setelah sistem dalam keadaan siap dan pin-pin
gegambung dengan benar (tidak terdeteksi error) maka mikrokontroler Arduino uno akan
@T@akukan scanning, membaca laju pada mobil dan sensor mendeteksi objek dan akan

o 9 . o e
smelakukan peroses penarikan / penekanan rem sesuai jarak aman iring kendaraan.

Jarak iring pada peroses pertama yaitu jika laju lebih dari 100 kilometer/jam (KM/H)
jarak sensor (JS) kurang dari atau samadengan 450cm, maka motor dc akan melakukan

akan satu kali tekanan rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman dengan jarak

uBp u@gw&ueouaw e

ang dari 450cm dalam laju kendaraan 100 km/h.

2 Mekgnlsme Kerja Sistem Tahap Kedua

(D

JikEIaju lebih besar atau sama dengan 80 kilometer/jam (KM/H) dan jarak sensor (JS)
V]

e h kecilﬁjari atau samadengan 450 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali tekanan

B uPs ueyingeiaw

(TR) @alam waktu lima detik (DTK) pengereman dengan jarak kurang dari 450 cm
-talam Iaju;kendaraan lebih dari 40 km/h. jika tidak amaka akan dilanjutkan pada peroses

ketiga. §

8 <

2.4.3 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Ketiga

= wn

§ Pacia tahap ketiga sistem, (selama masih dalam keadaan menyala) maka
émkrokontﬁgler terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring
?aman berk@ndara jika laju lebih besar atau sama dengan 70 kilometer/jam (KM/H) dan jarak

ensor (JS\Q(urang dari atau samadengan 375 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali

‘yejesew njgns
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an rem (TR) dalam jangka waktu lima detik (DTK). Jika laju kendaraan kurang dari 70

kmlhgmak@akan dilanjutkan / dijalankan proses kempt.
Do2A
GViekdnisme Kerja Sistem Tahap Keempat
&agv Kerja Sistem Tahap K
€29 |o
§ o= Pada tahap keempat, (selama sistem dalam keadaan menyala) mikrokontroler secara
Q 5
§e§us&men%us melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring aman
<
o) 8 @dara:pka laju lebih besar atau samadengan 60 kilometer/jam (KM/H) dan jarak sensor
NS =
‘E(Jg) febih kecil dari atau samadengan 300 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali
P =S i
e%@n rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman dengan jarak kurang dari
c a wn
@Bcm. Jikca laju kurang dari 60 km/h, maka akan dilanjutkan pada proses kelima.
c
c
%5 Mek&’nlsme Kerja Sistem Tahap Kelima
<
)
= Pa&a tahap lima ini, (selama alat masih dalam keadaan menyala) maka mikrokontroler
1]

B

an secara terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring
eédaraan. jika laju kendaraan lebih besar atau samadengan 50 kilometer/jam (KM/H) dan
dJagk sensor (JS) kurang dari atau samadengan 225 cm, maka motor dc akan melakukan satu
a@? tekanan rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman. Jika laju kurang dari 50
n;C!:/h maka akan dilanjutkan pada proses ke-enam.

)
%6 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Keenam

- 3
% Patﬁ tahap enam, (selama sistem masih dalam keadaan menyala) maka
%rokontﬁ)ler terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak aman
[ w

ej)daraan;gika laju kendaraan lebih besar atau samadengan 40 kilometer/jam (KM/H) dan

= -
%k objek'dengan sensor (JS) kurang dari atau samadengan 150 cm, maka motor dc akan

uglodg uewsnéued ‘yel

elakukargsatu kali tekanan rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK). Jika laju kendaraan

ugd

urang darcp40 km/h, maka akan diteruskan pada proses ke-tujuh.

(I)

4 7 Mek&nlsme Kerja Sistem Tahap Ketujuh

'-n

Patﬁ tahap ke tujuh ini, (selama sistem masih dalam keadaan menyala) maka

lé“?le A ggstn

|krokontEOIer terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring

endaraanZilka laju lebih besar atau samadengan 30 kilometer/jam (KM/H) dan jarak objek

ngyuene(ul

engan se@‘heor (JS) adalah lebih kecil dari atau samadengan 75 cm, maka motor dc akan

elakukarﬁugas dengan satu kali tekanan rem (TR) dalam jangka waktu empat detik (DTK)

3°

engerema@' dengan jarak kurang dari 75 cm. Jika laju kendaraan lebih dari 30 km/h, maka

‘Yejegpul
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—@bﬂ sistem akan dikembalikan pada proses ke enam, dan selanjutnya diturunkan pada proses
kehrm kegmpat, ketiga, kedua, hinga sampai ke peroses pertama untuk menyesuaikan laju

C]
>|

F jarak iﬁng aman berkendara.

rarﬁangan Sistem

5unpu5§u eyd

er‘gncangan sistem merupakan bagian penting dalam kesempurnaan sebuah sistem.

qSs dynbusurbuesy

sgr Ultrasonic JSN-SRO4T Tipe sonar akan diletakkan pada bagian depar bumper mobil

u@'un‘iue;gn 1

erh@ung langsung ke mikrokontroler Arduino Uno sebagaiman digambarkan pada

r 3.13. Dan pada gambar 3.14 adalah gambaran peletakan posisi-posisi sistem yang

iranfang.

b

o

n

neiy eys

Gambar 3.8. Tampak Depan Peletakan Sensor

‘nery eysng NiN Jefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uedinbusd °q

‘uelode| ueunsnAuad ‘yeiw|i eAiey uesiinuad ‘uenipuad ‘uexipipuad uebyyuagdsy yojun gAuey uedgnbuag, e

Sensor Ultrasonic JSN-SRO4T |

“”\ Relay 12V PDL Rem

A
Il

\/‘
‘ “flm .
[l FHE

:19quWINS ueyNgakua uep uexwnyuesuaw eduey jul siny eAIey yninjdd ne% ueibe

Speedometer | Motor Servo DC 12V

I\ AKI

| Mikrokontroler Arduino Uno |

Gambar 3.9. Skematik Peancangan Sistem Pada Kendaraan

ng jo A3

Skefnatik rancangan keseluruhan sistem pada gambar 3.14 adalah gambaran utuh

[y} neje ynuy uesinuad

ebagalmaﬁa sistem yang akan dirancang pada penelitian ini. Gambaran awal dibuat dalam
entuk sk%atlk sebelum merancang pada kendaraan guna mempermudah tata letak dan alur

ngkayan’S‘lstem penerapan pada kendaraan.

'Yefesew niegs ugne
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‘gg g lo KESIMPULAN DAN SARAN
82 B
g§5a 2
- Kesimpulan
c o =
Z8 é daf)un kesimpulan dari hasil pengujian “Perancangan System Keamanan
~ Q <':
@miggremg Otomatis Pada Mobil Lcgc (Low Cost Green Car) Toyota Agya 1.0 E M/T 2015
)
<l{éb/lgnégunaﬁl&m Arduino Uno”. Berdasarkan Pengujian yang dilakukan dapat disimpulkan
wa: "?;
Q

‘nery eysng NiN Jefem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uedinbusd °q

"yejesew njens uenelur neje ynuy uesinuad ‘uesode| ueunsnAuad ‘yeiw) eAiey uesinuad ‘ueniguad ‘ueyipipuad webul

il Sis;g'm keamanan ini dirancang dan dibuat dengan menggunakan mikrokontroler
Arduino Uno yang di program sengan software Arduino dengan beberapa sistem dan
alat pendukung yaitu sistem windows. Sistem keamanan pengereman otomatis ini
bekerja dibawah tekanan rem dengan menggunakan Motor DC tipe Power Window
sebagai penarik tuas rem pada bagian bawah rem mobil. Untuk dapat mengaktifkan
Motor DC untuk melakukan tugas pengereman pada mobil Motor DC ini
mendapatkan suplai daya dengan tegangan 12V DC yang diatur dari sebuah relay.
Relay akan mengatur katup-katup yang sesuai dengan waktu aktif yang telah

disesuaikan didalam program pengereman otomatis dalam software Arduino.

o)
-
(¢

=

Perﬁujian Sensor Utrasonik dengan deteksi jarak iring aman kendaraan dengan
Y}

jan§[<awan paling dekat adalah kurang dari 75 cm dengan laju kendaraan lebih dari 30

:1aqUINS UBYINGaAUSW UBp ueywnjuesusw eduey (ul sijn} eAsey yrene

km(é, dan jarak maksimal 450 cm dengan laju kendaraan 80 km/h dapat bekerja
=
sebagaimana mestinya.

}ISId

=

Ad@)un hasil akhir dari perancangan ini adalah, sebuah alat yang dapat mengurangi
Iam,mobll dengan menjaga jarak iring aman mobil. yaitu dengan mengurangi kelajuan
mo§1l dan menjaga jarak satu mobil dengan mobil lainnya. Jika mobil melaju dengan
jar@g yang dikategorikan sistem sebagai tidak aman maka alat dari sistem pengereman
oto§1atis ini akan bekerja untuk memperlambat laju mobil dan menyesuaikan jarak

iriri:@aman selama berkendara.

V-1
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)

o0,

>

)

==
o

w aran

=z Dag hasil penelitian yang berjudul “Perancangan System Keamanan Pengereman

matls Iﬂéda Mobil Lcgce (Low Cost Green Car) Toyota Agya 1.0 E M/T 2015 Menggunakan

pro” Penulis menyadari masih adanya kekurangan yang terdapat pada sistem

=
CEF

w @w@q
1d

u;dunguecbe

6

Bu

n@np

Jan ‘ﬁi oleh sebsb itu ada beberapa hal yang disarankan dari Peneliti untuk para peneliti

tny% sebagai pertimbangan untuk penelitian, dengan ini diperlukan saran intuk

aeAugy

:laquins ueyngaeAusw uep ueywnjueousw edue Ul siin} eAIBY yninjes neje uelbe@s

mpurnakannya diantaranya sebagai berikut :
g

1L, geneliti selanjutnya disarankan menggunakan sensor yang dapat lebih jauh

Buepun-Buegun

ognendeteksi jangkauan objek untuk dapat membuat jarak iring mobil yang lebih

c
daman yang dapat menyesuaikan dengan tipe-tipe mobil selain Toyota Agya.
Q

Py
2. gPeneliti selanjutnya disarankan untuk menambahkan motor dc sebagai pengatur

=
tekanan kopling dalam pengereman mobil manual, dan menggunakan motor dc
yang dapat berputar lebih cepat untuk melakukan tekanan bolak-balik pada tuas

rem mobil dan mendapatkan waktu yang sesuai dengan jangakka tekanan.

3. Peneliti selanjutnya sebaiknya membuat sebuah sistem tambahan sebagai
pendeteksi laju kendaraan yang dapat membaca laju mobil melalui ECU mobil
yang sesuai dengan sistem mobil.
oA

4. n;;Eeneliti selanjutnya sebaiknya menambahkan sebuah buzzer pada sistem
@eamanan pengereman otomatis sebagai pemberitahuan bahwa alat sedang aktif
Y}
énelakukan tindakan penarikan terhadap tuas rem untuk menjaga jarak aman iring
(o}
amobil.

2
<
St §>enelltl selanjutnya sebaiknya untuk menambahkan sebuah sensor yang dapat

%nengukur tingkat tekanan pada rem yang dapat disesuaikan dengan laju mobil.
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LAMPIRAN A

DATA SHEET ALAT

ARDUINO UNO

Reset Button

USB

(Power 5V)

(AC-to-DC adapter)

nery wisey[ JrreAg uej[ng jo AJISIdAIU) dTWER[S] 3}

DC Power Jack

(7-12v)

LED — Load & Pin 13

Power QUT
(5V, 3.3V)

ieerereereserrna,

bzl
PR W ARDUING . CC -

Power IN 6x Analog IN
(9V battery) (0-5V 10-bit ADC)

14x Digital IN/OUT
(6x PWM™ OUT)
(5V, 40mA)

LED - Power ON
(Green or Orange)

Spesifikasi Arduino UNO

Mikrokontroller ATmega328P
Tegangan Operasi 5 Volt
Input Tegangan 6 - 20 Volt
Input Tegangan Disarankan 7-12 Volt
Digital 1/0 Pin 14 ( 6 Pin Sebagai Output PWM )
Analog Input Pin 6
Arus DC Tiap Pin 1/0 40 mA
Arus DC Untuk Pin 3.3V 50mA

Flash Memory

32 KB (ATmega328) dan 0.5 KB
Untuk Botloader

SRAM

2 KB (ATmega328)

EEPROM

1 KB (ATmega328)

Kecepatan Clock

16 MHz

Atmel ATmega328P
Microcontroller
(8-bit, 16 MHz,
32 KB Flash,
1 KB EEPROM,
2 KB SRAM)
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LAMPIRAN B
PROGRAM ARDUINO

S GPIO int /{ General Purpose Input-Output -
const int rem = 4; /{ pin untuk rem/relay
const int LED = 13; // pin untuk led built in
const int echoPin 2; /f in D2 sebagai Echo
const int trigPim = 3; I no =k itri =x
// Deklarasi statement
int jarak = 0; // variabel untuk mengukur jarak
int kecepatan = 0;
int prewvJarak = 0; Jf Jarak sebelumnya
int prevKecepatan = 0; // Laju sebelumnya
long gelombang; S/ wariabel untuk durasi rambat gelombang suara
S/ INISIALISASI I/C
void setup () P lod 1 x
{
Serial .begin (9600) » /f open serial port, sets data rate to 9600 bps
pinMode (LED, OUTPUT); // init GPIO
ode (rem, OUTPUT): ff imit GPIO
pinMode {(echoPin, INPUT); /f{ Receive/Indikator, Menetapkan pin echo sebagai INPUT
//Pin ini yang digunakan untuk mendeteksi sinyal pantulan
pinMode (trigPin, OUTPUT)}; // Trigger/Penyulut, Menetapkan trigPin sebagai OUTPUT
di LOW) ; /f set led to low for pertama time
digitalWrite (rem, HIGH); /f set rem to High for first time
}
J/BACA LAJU
int readSpeed() f{ EEC Baca
1
if (Serial.availabkle( ) > 0) /{ cek data dari serial monitor
{
int imput = Serial.parselnt (SKIP ALL, '“\n'}:; // hanyva data angka \n
kecepatan = input; S kec
return kecepatan; f/ Q nilai kecepatan awal @
}
}
//BACH JARAK
int getDistance ()
i
int data:
S/ Menghapus kondisi trigPin
digitalWrite (trigPin, LOW):;
delayMicroseconds (2):
S/ Sertel trigPim HIGH (AHKTIF) =selama 10 mikrodetik
digitalWrite (trigPin, HIGH):;
delay crozeconds (10)
digitalWrite (trigPin, LOW):
f/ Membaca echoPin, mengembalikan waktu tempuh gelombang suara dalam mikrodetik
gklombang = pulseln {echoPin, HIGH): W

B-1
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/[ Membaca echoPin, mengembalikan waktu tempuh gelombang suara dalam mikrodetik
gelombang = pulseln{echoPin, HIGH):;
J/ Menghitung jarak
data = gelombang * 0.034 / 2; // Eecepatan Pantulan gelombang / 232
return data;
J/STC WAKTU
volid cekDatal)
{
if {({kecepatan > 100) £& (jarak <= 450))
{
Serial.print ("State T"):
tekanRem(l, 5);
}
elze if ((kecepatan >= 30) && (jarak <= 450))
{
Serial.print ("State &");
tekanRem(l, 5);
}
elze if ((kecepatan >= Td)} && (jarak <= 375))
{
Serial.print ("State &");
tekanRem(1l, 5);
}
else if ((kecepatan >= &0) && (jarak <= 300))
{
Serial.print ("State 4");
tekanRem(1l, 5);
}
ff
else if ((kecepatan >= 50} && (jarak <= 225))
{
Serial.print ("State 3");
tekanRem(l, 5):
}
else if ((kecepatan >= 40) && (jarak <= 150))
{
Serial.print ("State 2");
tekanRem(1l, 5);
}
else 1if ((kecepatan >= 30} &£& (jarak <= 75))
{
Serial.print ("State 1"):
tekanRem(1l, 4);
}
}
J/TEKANAN REM
void tekanRem({int jumlah, int interval)
{
for {(int i = 0; i < jumlah; i++)
{
Idigita;ﬂ:itetLED, HIGH) : “
V)
»
5.
~
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Serial.print ("State 5"); 2
tekanRem(l, 5);

else if [ (kecepatan >= 60) && (jarak <= 300))
{

Serial.print("State 4"):

tekanRem(l, 5);
}
17
else 1if ((kecepatan >= 50) && (jarak <= 225))

~int ("State 3");
tekanBem(l, 5):
}
else 1f ((kecepatan >= 40) && (jarak <= 150))
{
Serial.print ("State 2");
tekanRem(l, 5);

Buepun-6uepun 1Bunpuijig e3di deH

else if ((kecepatan >= 30) && (jarak <= 75))
{

Serial.print("State 1"):

tekanRem(l, 4):

//TEEANAN REM

void tekanRem(int jumlah, int interwval)
{

for (imnt i = 0; i < jumlah; i++)

{
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// EEC DETEKSI 500ms

gitalWrite (rem, HIGH):
v {interval / jumlah = 500); J/ jarak waktu tekanan

volid loop () S Eksekusi
{

kecepatan = readSpeed() !

jarak = getDistance():

Serial nt ("Kecepatan : "):

Serial. nt (kecepatan) ;

nt (" EM/h | Jarak : "):

:Jaquuns ueyingeAusw uep uejwnjuesusw edue) 1ul sin) eAiey yninjes neje uelbeqes dynbusw buelejiq °|L

rint (™ cm | ")
if ((prevEecepatan != kecepatan) || (prevJarak !'= jarak))

prevdarak = jarak:
prevEecepatan = kecepatan;
cekDatal() !

Serial ntln ("");

delay (2000) ; // KEC DETEKSI 500ms
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RIWAYAT HIDUP PENULIS

Fazur Rahman yang akrab dipanggil Roni. Lahir di
Kec.Gaung Anak Serka (Teluk Pinang) Kab.Indragiri Hilir pada
Jum’at, 03 Oktober 1997, Riau. Penulis adalah anak dari
pasangan suami istri Bapak Arbain dan Ibu Marina. Penulis
adalah anak pertama dari dua bersaudara yang beralamat di
JI.Tuah Karya Ujung / Perum Griya Idaman Blog. B No. 8,
Tampan, Kota Pekanbaru, Riau, ID 28293. Penulis dapat

dihugungi pada E-Mail: fazur.rahman.3.10.1997@gmail.com / +62 822 8399 0183.
Py

g" Adapun perjalanan pendidikan penulis bermulai dari TK Dharma Wanita
Persatuan / TK Pembina Khairiah Mandah, SDN 001 Khairiah Mandah, MTs N 01
Khairiah Mandah, MAN 01 Khairiah Mandah / MAN 3 Inhil. Dan melanjutkan
pendidikan ke-perguruan tinggi UIN SUSKA RIAU (Universitas Islam Negri Sultan

Syarif Kasim Riau) Fakultas Sains dan Teknologi, Program Studi Teknik Elektro dan

mengambil keahlian Komputer.

Disini penulis belajar lebih mandiri dalam berbagai situasi dan kondisi sebelum
dan sesudah dampak Covid19 pada dunia pendidikan. Dalam pendidikan yang penulis
tem@h sebagai mahasiswa UIN SUSKA RIAU, Alhamdulillah penulis dapat membuat
dan E menyelesaikan suatu penelitian Tugas Akhir (TA) yang berjudul
“PEﬁANCANGAN SYSTEM KEAMANAN PENGEREMAN OTOMATIS PADA
MO@L LCGC (Low Cost Green Car) TOYOTA AGYA 10 E M/T 2015
MENGGUNAKAN ARDUINO UNO”
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= Demikian perjalanan pendidikan penulis, semoga dalam setiap waktu dan
<

Iangl_sgh selalu dalam limpahan Rahmat Allah SWT, dan semoga bagi yang

mer@acanya termotivasi untuk melakuan suatu perjalanan pendidikan dengan langkah

yané'lebih tepat sasaran dan berguna bagi keluarga dan masyarakat luas.....Aamiin....
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