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ABSTRAK 

Seperti yang berkembang pada saat ini diantaranya teknologi bidang transportasi seperti 

keamanan pada sebuah kendaraan. Meningkatnya jumlah pengguna kenderaan menyebapkan 

bertambahnya kepadatan jalan yang dapat memicu kenaikan tingkat kecelakaan. Pentingnya 

sebuah sistem menjaga jarak iring satu kendaraan dengan kendaraan lainnya untuk 

menghindari kemungkinan besar kecelakaan terjadi. Tujuan perancangan sistem keamanan 

ini adalah membuat sebuah sistem yang dapat menjaga jarak aman berkendara. Sistem 

keamanan ini diatur dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno. Adapun metode 

deskriptif kualitatif digunakan pada penelitian ini dikarenakan dapat membantu dalam 

memecahkan masalah serta menggambarkan objek penelitian yaitu menjaga kelajuan mobil 

dengan jarak satu mobil dengan mobil lainnya. Jika mobil melaju dengan jarak yang 

dikategorikan sistem sebagai tidak aman maka alat dari sistem pengereman otomatis ini akan 

bekerja. Setelah alat melakukan pengereman laju mobil berkurang dengan jarak iring mobil 

menjauh untuk menyesuaikan jarak iring aman selama berkendara. 
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ABSTRACT 

As is currently developing, including technology in the field of transportation such as security 

in a vehicle. The increasing number of vehicle users causes an increase in road density which 

can lead to an increase in accident rates. The importance of a system to maintain the 

distance between one vehicle and another vehicle to avoid the possibility of an accident 

occurring. The purpose of designing this security system is to create a system that can 

maintain a safe driving distance. This security system is managed using the Arduino Uno 

microcontroller. The qualitative descriptive method was used in this study because it can help 

solve problems and describe the object of research, namely maintaining the speed of a car 

with a distance of one car from another car. If the car goes a distance that the system is 

categorized as unsafe, the automatic braking system will work. After the tool has applied 

braking, the speed of the car decreases with the distance the car is traveling away to adjust 

the safe distance while driving. 

 

Keywords: Car Braking, Speed Limit, Accompanying Distance, Arduino. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Teknologi merupakan sarana untuk menyediakan bentuk-bentuk barang 

yang diperlukan bagi kelangsungan dan kenyamanan hidup manusia. Penggunaan 

teknologi saat ini diawali dengan dilakukan perubahan-perubahan pada sumber 

daya alam dan menjadikannya pralatan sederhana yang dapat dimanfaatkan. 

Seperti yang berkembang pada saat ini diantaranya teknologi bidang transportasi 

seperti keamanan pada sebuah kendaraan. Setiap tahun jumlah penggunaan 

kenderaan 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 

angka kecelakaan jalan tol Pekanbaru-Dumai (Permai) selama satu tahun ini 

adalah 86 kasus lakalantas. Dan sebanyak 11 kasus diantaranya adalah yang 

meninggal dan sebanyak 86 kasus tercatat dengan rincian yang terhitung pada 

2020 tangal 25 bulan 09” saat acara peresmian oleh Bpk.Presiden Joko Widodo 

yang dilaksanakan secara virtual, Hingga pada Bulan Desember tercatat mencapai 

40 kasus lakalantas. Sementara itu pada tahun 2021 yang terhitung mulai bulan 

Januari sampai buan September yaitu sebanyak 46 kasus lakalantas. "Total 

keseluruhan kasus adalah sebanyak 86 kasus lakalantas dan 11 diantaranya 

meninggal," Dijelaskan oleh Branch Manager Cabang Tol Permai, pada Sabtu 

tanggal 25 September 2021. “Dominasi kasus lakalantas tersebut adalah 

kendaraan golongan pertama atau kendaraan pribadi. Dari rangkaian kasus 

tersebut, sebagian besar disebabkan oleh faktor kelelahan atau mengantuk dalam 

berkendara kelalaian ini disebabkan kurang ketelitian dalam berkendara serta 
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terjadinya pecah ban pada saat perjalanan dengan Laju tinggi”. Hal ini dapat kita 

lihat dari urayan kasus-kasus lakalantas yang terjadi disebapkan beberapa 

kendaraan golongan satu dengan berbagai merk kendaraan yang menabrak bok 

belakang truk. Dengan melibatkan pihak-pihak kepolisian bagaimana untuk 

mematuhi batasan-batasan maksimum Laju berkendara yaitu 80Km/h serta 60-

40Km/h batas minimum yang harus ditaati. “Dengan setiap mobil yang melewati 

selalu dipantau oleh petugas dengan speed gun yang merupakan sebuah alat guna 

mengukur Laju sat berkendaraan Setiap pelanggar akan dikenakan sangsi berupa 

surat tilang”. (Mediacenter, 2021) 

Pernyataan diatas menyatakan bahwa pentingnya sebuah sistem 

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 

menambahkan sistem keamanan pengereman otomatis yang pastinya akan 

menjadi standar keselamatan pada setiap mobil. 

Menurut data kepolisian biro komunikasi dan informasi publik 

kementerian perhubungan bersama tim komunikasi pemerintah kemkominfo, 

disampaikan direktur jenderal perhubungan darat Pudji Hartanto saat persiapan 

dalam acara kegiatan kampanye keselamatan jalan di Jakarta “di Indonesia, rata-

rata 3 orang perjam meninggal yang diakibatkan kecelakaan jalan” Data ini 

menyatakan bahwa besarnya jumlah kecelakaan tersebut yang disebabkan oleh 

beberapa hal, yaitu : 61% kecelakaan yang disebabkan oleh faktor manusia yaitu 

terkait dengan kemampuan serta karakter pengemudi, 9% disebabkan oleh faktor 

kendaraan yaitu terkait dengan standar persyaratan teknik bahwasanya kendaraan 

tersebut layak jalan dan 30% disebabkan oleh faktor prasarana lingkungan dan 

keadaan jalan pada Jumat (18/8). Faktor manusia yaitu yang terkait dengan 
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kemampuan serta karakter pengemudi yang ternyata menjadi faktor berpengaruh 

dalam keselamatan di jalan raya. (Kominfo, 2020) 

Menurut catatan Badan Pusat Statistik (BPS) Jumlah Kecelakaan, korban 

mati, luka berat, luka ringan dan kerugian materi yang diderita. Jumlah 

kecelakaan pada tahun 2017 tercatat sebanyak 104.327.00, pada tahun 2018 

tercatat sebanyak 109.215.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebanyak 116.411.00. 

Adapun korban mati (Orang) pada tahun 2017 tercatat sebanyak 30.694.00, pada 

tahun 2018 tercatat sebanyak 29.472.00, dan pada tahun 2019 tercatat sebanyak 

25.671.00. 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 

tercatat 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 

diyakini mampu memecahkan masalah-masalah yang dialami manusia pada saat 

berkendara dengan mobil, seperti sensor parkir, SRSairbag, ABS, Stability 

Control dan keamanan lainnya. Perkembangan sistem keamanan mampu 

menciptakan kemudahan dalam menerapkan keamanan pada kendaraan seperti 

mobil dan motor cukup dengan menambahkan modul yang telah dirancang 

sebagai sonar sensor yang dapat negiringi jarak aman berkendaraan dan bertugas 

melakukan pengereman sesuai jarak dan Laju kederaan sehinga posisi mobil 

dengan kendaraan lainnya selalu dijaga sistem keamanan untuk menghindari 

kecelakaan dalam lalulintas. 

Saat ini perkembangan teknologi sistem sensor kecelakaan mampu 

meningkatkan kualitas keamanan pada kenderaan bermotor sebagai perangkat 

tambahan membantu fungsi dari keamanan. Dengan memberikan kecerdasan 
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buatan pada alat tersebut, salahsatunya yaitu dengan pengembangan sistem 

keamanan pada kenderaan bermotor menggunakan Arduino Uno yang dapat 

mengendalikan rem pada mobil. 

Adapun beberapa faktor human error yang menjadi pemicu kecelakaan lalu lintas 

diantaranya adalah: 

1. Lalai dalam berkendara 

Pada faktor ini pengemudi biasanya melakukan kegiatan-kegiatan lain saat 

dalam mengemudi hal ini dapat menyebabkan hilangnya konsentrasi fokus 

pengemudi 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 

Dalam situasi ini membuat pengemudi kehilangan kesadaran yang disebabkan 

pengaruh minuman beralkohol, dan jenis obat-obatan lainnya. 

4. Jarak iring berkendara 

Pada faktor ini pengemudi dalam keadaan fana dengan Laju dan keadaan 

sekitar kendaraannya hingga lalai dalam menentukan jarak iring aman 

kenderaan dan pengendara lainnya yang berada di depannya sehingga dapat 

memicu kecelakaan yang disebabkan melencengnya jarak pandang titik henti 

kenderaan. 

5. Tergesa-gesa 

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

disebabkan mengejar waktu sampai berkendara seperti telat ke kampus 
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ataupun akan menghadiri pertemuan mendadak, hal tersebut dapat 

menghilangkan kinsentrasi pengemudi yang dapat memicu kecelakaan 

lalulintas. 

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

Allah jelaskan dalam Al-Qur’an Surah Al-Anbiya ayat 37 yaitu : 

نِ  جِلوُا تعَا ناسَانُ مِنا عَجَل ٍۗ سَاوُرِياكُما اٰيٰتيِا فلَََ تسَا ِ  خُلِقَ الْا

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

kepadamu tanda-tanda (kekuasaan)-Ku. Maka janganlah kamu meminta Aku 

menyegerakannya. (Kemenag, 2019) 

 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) 

 Kecelakaan merupakan bentuk teguran dan peringatan Allah atas 

perbuatan kesombongan ketergesa-gesaan yang dimiliki oleh setiap manusia itu 

sendiri yang lalai dari keadaan sekitarnya yang megutamakan ego mereka sendiri. 

Dan Allah telah menjanjikan keselamatan kenikmat yang akan didapat beriring 

waktunya dimana manusia tersebut menjalankan ikhtiar sebagaimana mestinya, 

termasuk dalam beraktifitas dalam berkendara dengan mengutamakan 

keselamatan. 

Sebelum penelitian ini dilakukan ada beberapa riset terkait sebelumnya 

yang menjadi pertimbangan penulis diantaranya adalah (Edu Wardo Saragih Dkk, 

2021). Dengan penelitiannya yang berjudul “Rancang Bangun Sistem Rem 

Otomatis pada Kendaraan Menggunakan Sensor Ultrasonik” Tujuan dari 

penelitian ini ialah membuat rancangan sebuah sistem pengereman otomatis untuk 
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membantu mengurangi tingkat pemicu kecelakaan, dan dapat memberikan 

kememudah pada pengendara untuk membudayakan keselamatan dalam 

berkendaraan. Bentuk penelitian yang dilakukan peneliti ini merupakan bentuk 

penelitian kualitafif, dengan menggunakan metode eksperimental dimana hasil 

dari penelutian ini berbentuk sebuah alat yang dapat di integrasikan pada 

kendaraan untuk keamanan pengereman otomatis. 

Selanjutnya adalah (Syah Alam, Gusti Alga Maulana. 2020). Dengan 

penelitiannya yang berjudul “Rancang Bangun Sistem Pengereman Otomatis 

Menggunakan Arduino Uno dan Sensor Ultrasonik”. Penelitian ini membangun 

sebuah rancang bangun purwarupa sebuah mobil dengan menerapkan sistem 

pengereman 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 

Pengereman Menggunakan Sensor Jarak”. Adapun tujuan dalam penelitian ini 

adalah untuk membangun sebuah sistem yang dapat mengendalikan kecepatan 

pada kendaraan dan melakukan pengereman menggunakan Motor DC. Laju 

miniatur mobil listrik tersebut akan berhenti sebelum terjadinya tabrakan. 

Pengereman akan dilakukan dengan menggunakan metode plugging, yaitu dengan 

cara membalik polaritas sumber pada jarak yang berada dibawah sepuluh senti 

meter sehingga Motor DC akan berputar balik kearah yang berlawanan demi 

menghindari sisa-sisa tekanan pada putaran Motor DC yang pada saat itu tidak 

mendapatkan supply tegangan. 

Adapun riset yang masih mempunyai keterkaitan adalah (Ahmad 

Khumaedi, Dkk 2014). Berdasarkan penelitiannya yang berjudul “Otomatisasi 

Pengereman Motor DC Secara Elektris Sebagai Referensi Sistem Keamanan 
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Mobil Listrik”. 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. Menurunkan 

tegangan dengan metode pwm dengan tolak ukur sebuah sensor ultrasonik. 

dengan membalikkan polaritas sumber daya pada jarak 30cm sehingga membuat 

motor DC berputar berlawanan arah untuk menahan putaran roda motor DC yang 

sudah tidak mendapatkan supply tegangan lagi. 

Pengembangan sistem keamanan berkendara pada kenderaan bermotor 

menggunakan Arduino Uno merupakan sebuah alat sensor yang mendeteksi jarak 

iring aman kendaraan dari depan yang dapat melakukan tugas pengereman disaat 

sensor 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 

kendaraan terlalu dekat yang dapat memicu terjadinya kecelakaan dengan 

kecuayan pengendara seperti kelelahan, mengantuk dalam berkendara, tidak fokus 

pada keadaan didepan, pandang terbatas dan pengemudi terlambat melakukan 

peroses pengereman, maka sistem ini akan terlebuh dahulu mengambil alih 

kendali sistem pengereman untuk selalu menjaga kendaraan pada posisi aman 

dalam berkendara dan sistem ini dapat melakukan pengereman hingga titik henti 

kendaraan jika ada kendaraan lain yang tiba-tiba berkenti secara mendadak. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Masalah yang dihadapi pada pembahasan ini adalah, bagaimana 

merancang sebuah sistem yang dapat membantu pengendara dalam mengatur 

jarak iring aman selama berkendaraan, dan dapat mengurangi laju kendaraan yang 

diatur oleh mikrokontroler Arduino Uno, yang dapat memberikan tekanan pada 

rem dengan menggunakan sensor Sensor Ultrasonic sebagai pendeteksi jarak, dan 
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motor DC yang dapat mengambil alih pungsi penekanan pada sistem pengereman 

pada mobil. 

 

1.3 Tujuan  

Tujuan dalam perancangan sistem keamanan ini adalah membuat sebuah 

sistem berupa sensor keamanan dalam berkendara untuk menjaga jarak aman 

berkendara yang dapat mengurangi tingkat kelalaian manusia yang menyebapkan 

terjadinya kecelakaan dalam berkendara. Sistem ini akan mengambil alih fungsi 

pengereman disaat jarak iring kendaraan terlalu dekat yang dapat memicu 

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.  

 

3. Pengujian dilakukan di jalan lurus. 

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

5. Microkontroler yang digunakan adalah  Arduino Uno sebagai pengatur 

perintah. 

6. Menggunakan Ultrasonik Sensor JSN-SR04T alat yang merupakan 

sebagai pembaca situasi dan kondisi jarak aman dalam berkendara. 

 

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

dapat mengambil alih fungsi pengereman pada mobil. 

 

1.5 Manfaat Penelitian 
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Adapun beberapa manfaat yang dapat diambil dari hasil penelitian yang 

dilakukan ini diantaranya adalah: 

 

1. Dapat mengatur kendaraan dalam memposisikan jarak iring aman 

kendaraannya. 

2. Dapat menerapkan sistem keamanan dalam berkendara pada mobil. 

3. Menambahan teknologi sistem keamanan dalam berkendara yang ada pada 

saat ini. 
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BAB II 

DASAR TEORI 

2.1 Studi Literatur 

 Studi Literatur atau studi pustaka merupakan sebuah penelitian yang 

mengumpulkan sejumlah buku-buku, jurnal, skripsi dan berita-berita yang 

berkaitan dengan masalah dan tujuan penelitian. Tujuan studi literatur yang 

dilakukan untuk mengkaji hal-hal yang berhubungan dengan teori-teori yang 

sesuai untuk mendukung perencanaan dan perancangan sistem ini dan beberapa 

kajian 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 

sumber referensi penelitian yang diantaranya berkaitan dengan judul yang akan 

penulis laksanakan. Penelitian terkait ini adalah sebagai perbandingan dengan 

penelitian yang sebelumnua sudah pernah dilakukan. Adapun beberapa penelitian 

terkait diantaranya sebagai berikut: 

(Edu Wardo Saragih Dkk, 2021). Dengan penelitiannya yang berjudul “Rancang 

Bangun Sistem Rem Otomatis pada Kendaraan Menggunakan Sensor Ultrasonik”. 

Tujuan dari sebuah penelitian ini ialah membuat rancangan sebuah sistem 

pengereman otomatis untuk membantu mengurangi tingkat pemicu kecelakaan, 

dan dapat memberikan kememudah pada pengendara untuk membudayakan 

keselamatan dalam berkendaraan dengan taat peraturan.  

Bentuk penelitian yang dilakukan peneliti ini merupakan bentuk penelitian 

kualitafif dengan menggunakan metode eksperimental dimana hasil dari 
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penelutian ini berbentuk sebuah alat yang dapat di integrasikan pada kendaraan 

untuk keamanan pengereman otomatis Adapun bentuk akhir dari penelitian ini 

berupa pengujian sistem yang didapatkan, sensor juga dapat mendeteksi hingga 

jarak 300cm dengan keluaran berupa sistem pengereman otomatis yang cara 

kerjanya dengan menarik tekanan rem yang dilakukan oleh motor servo. 7 

Berdasarkan penelitian diatas. Sistem yang digunakan memiliki beberapa 

kesamaan dengan yang akan peneliti angkat sebagai penelitian, dengan memiliki 

kesamaan sistem kerja sebagai sistem pengereman otomatis. Adapun yang 

membedakannya ialah sistem diatas konsep konsep dan jenis sensor yang 

digunakan sebagian besar lainnya adalah prototype. 

(Ahmad Khumaedi, Dkk., 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 

menggunakan sensor ultrasonik jenis ping sebagai ukuran tegangan yang akan 

dikirim kepada motor DC. Maka laju mobil listrik akan terhenti sebelum terjadi 

tabrakan. 

Digunakan 2 metode untuk melakukan tahap pegereman yaitu pengereman secara 

dinamis dan plugging. Pengereman secara dinamis adalah menurunkan tegangan 

dengan metode pwm dengan tolak ukur sebuah sensor ultrasonik. Adapun secara 

plugging adalah membalikkan polaritas sumber daya pada jarak 30cm sehingga 

membuat motor DC berputar berlawanan arah untuk menahan putaran roda motor 

DC yang sudah tidak mendapatkan supply tegangan lagi.   

Dalam penelitian diatas menggunakan Mikrokontroler Atmega 16 dan Motor DC 

12V adapun yang menjadi perbedaan dengan penelitian sebelumnya yaitu terdapat 

pada bentuk kendaraan yang akan diterapkan pada sistem keamanan ini dengan 

menggunakan sensor Ultrasonik jenis Ping. 
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(Syah Alam, Gusti Alga Maulana. 2020). Dengan penelitiannya yang berjudul 

“Rancang Bangun Sistem Pengereman Otomatis Menggunakan Arduino Uno dan 

Sensor Ultrasonik”. Penelitian ini membangun sebuah rancang bangun purwarupa 

sebuah mobil dengan menerapkan sistem pengereman 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 untuk memberhentikan putaran roda  

yaitu dengan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno yang dihubungkan 

langsung dengan motor dc model L298 dan Sensor Ultrasonik jenis HC-SR04 

sebagai pendeteksi halangan pada bagian depan. 

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. 

(Alimuddin Mappa, Markus Dwiyanto Tobi Sogen, 2019). Pada penelitiannya 

yang berjudul “Rancang Bangun Prototype Sistem Pengendalian Kecepatan Dan 

Pengereman Menggunakan Sensor Jarak”. Tujuan dalam penelitian ini adalah 

untuk membangun sebuah sistem yang dapat mengendalikan kecepatan pada 

kendaraan dan melakukan pengereman menggunakan Motor DC secara elektris 

yang digunakan sebagai referensi dalam sebuah sistem keamanan pada mobil 

listrik. Yaitu dengan cara mengatur arus tegangan yang akan dikirim pada Motor 

DC. Sistem yang dibangun ini menggunakan mikrokontroler Arduino UNO 

sebagai controller. Sistem ini juga menggunakan sebuah sensor jara jenis Ping 

Parallax untuk mengukur jarak mobil dengan jarak halang rintang yang berada di 

depan mobil dengan menggunakan sinyal Pulse Width Modulation dari 

mikrokontroler yang digunakan sebagai alat tolak ukur kecepatan pada Motor DC 

sebagai penggerak utama apada kenderaan. Alat ini diujikan dengan cara 
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menerapkan alat tersebut pada miniatur mobil dengan jarak lintasan sepanjang dua 

meter. Laju miniatur mobil listrik tersebut akan berhenti sebelum terjadinya 

tabrakan. Pengereman akan dilakukan dengan menggunakan metode plugging 

yaitu dengan cara membalik polaritas sumber pada jarak yang berada dibawah 

sepuluh senti meter sehingga Motor DC akan berputar balik kearah yang 

berlawanan demi menghindari sisa-sisa tekanan pada putaran Motor DC yang 

pada saat itu tidak mendapatkan supply tegangan.  10 

Berdasarkan penelitian diatas dapat disimpulkan bahwa sistem yang digunakan 

pada penelitian  itu memiliki kemiripan cara kerja dengan yang akan diteliti, 

selain kesamaan ide pokok juga sama-sama memiliki sistem kerja sebagai alat 

yang 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 

pada miniature mobil. sistem ini telah diterapkan pada beberapa kenderaan 

masadepan diantaranya pada mobil listrik Tesla, Mercedes-Benz, Audi, BMW dan 

lain sebagainya. Namun fitur ini tidak terdapat pada kendaraan-kendaraan lama 

dan (Low Cost Green Car) mobil murah ramah lingkungan dan hanya didapatkan 

pada kendaraan terbaru. Pada penelitian ini akan merancang sebuah system 

keamanan yang dapan menajaga jarak iring aman berkendara yang didapatkan 

pada kederaan-kenderaan terbaru dan ternama dan system keamanan ini juga 

dapat diterapkan pada kenderaan lama yang sesuai dengan hobi dan ekonomi 

masyarakat tertentu. 

 
 

2.3 Sistem   

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

yaitu (sustēma) merupakan satu-kesatuan  yang terdiri dari beberapa komponen 



 

II-14 

 

atau elemen yang dihubungkan bersamaan untuk memudahkan sebutan sebuah 

informasi, materi, dan energi dapat membentuk suatu tujuan tertentu. Istilah-

istilah ini banyak digunakan sebagai sebuah gambaran akan suatu set entitas yang 

berinteraksi yang satu dengan yang lain, dimana suatu bentuk matematika sering 

kali dapat dibuat. 

Sistem juga sebagai satu kesatuan dalam beberapa bagian-bagian yang saling 

berhubungan satu sama lain yang terdapat dalam suatu tempat tertentu dan juga 

memiliki item-item penggerak yang berperan sesuai fungsinya, seperti contoh 

misalnya pada sebuah computer yang terdiri dalam beberapa komponen-

komponen sistem. Komputer merupakan suatu kumpulan dari beberapa elemen 

kesatuan 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).  11 

Secara umum sebuah sistem dapat diartikan sebagai suatu kumpulan dan 

himpunan dari beberapa unsur, komponen-komponen, atau variabel-variabel yang 

terorganisir saling berinteraksi satu sama lain, saling terhubung satu sama lain, 

dan terpadu. Dalam sebuah teori yang membahas sebuah sistem secara umum 

pertama kali adalah teori yang ditulis oleh Kenneth Boulding yang lenih tertuju 

kepada setiap bagian-bagian yang membentuk sebuah sistem. Teori sistem 

menyatakan bahwasanya pada tiap-tiap unsur pembentukan sebuah organisasi 

yaitu harus mendapatkan pandangan khusus dari pimpinan organisasi itu sendiri 

secara menyeluruh baik itu dari komponen fisik maupun non-fisik dan anggota 

yang merangkul suatu sistem secara umum adalah memasukan (input), 

pengolahan (processing), dan keluaran (output). 

Adapun persepsi lain yang terkandung didalam arti kata sistem ialah sebuah 

konsep kegiatan. Dalam suatu sistem konsep ini merupakan sebuah sistem 

keluaran dari suatu yang kumpulan yang diharapkan lebih besar dari output 

masing-masing bagian dari kerja sama dari bagian yang terpisah, namun masih 
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saling berhubungan secara bersama-sama yang dapat  menghasilkan efek total 

yang lebih besar dari jumlah bagian secara individu dan terpisah. Oleh karna itu, 

sistem organisasi lebih mementingkan pekerjaan-pekerjaan didalam sebuah 

kelompok, dan sudut pandang sistem yang di eksekusi secara integratif baik itu 

oleh manusia itu sensiri, perkakas dan metode-metode, ataupun sumber daya yang 

dimanfaatkan. Oleh sebab itu ada banyak bentukan-bentukan untuk 

mengkategorikan sebuah sistem. Sebagaimana contoh sebuah sistem open and 

closed, sistem dalam kelompok manusia, sistem dalam kemompok mesin dan 

peralatan elektronik lainnya, atau suatu bentuk gabungan keduanya dan lain 

sebagainya. 

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 

dapat berbentuk umum atau terbuka dan tertutup atau private, namun sebuah 

sistem informasi biasanya merupakan sistem terbuka atau umum bagi semua 

pihak yang dapat melihat dan menerima berbagai informasi dan saran dari 

lingkungannya. (Kurtek UPI Edu, 2020)  12 

2.4 Sensor 

Sensor merupakan suatu indra yang dapat digunakan untuk mendeteksi adanya 

perubahan pada lingkungan fisik atau kimia. Input dari sensor akan diubah 

menjadi besaran listrik disebut Transduser yang merupakan alat yang dapat 

mengubah suatu bentuk energi awal menjadi bentukan energi lainnya. Bentuk 

energi tersebut diantaranya seperti energi elektromagnetik, cahaya, panas, listrik, 

kimia, dan lainnya. Saat ini sensor-sensor telah dibuat dengan ukuran yang sangat 
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kecil. Ukuran yang sangat kecil ini dapat memudahkan cara bentukan pemakaian 

dan dapat menghemat energi. 

 

2.5 Sensor Ultrasonic (Sonar) 

 

 

Gambar 2.1 Sensor Ultrasonic (Sonar) 

Sensor ultrasonik merupakan sensor yang bekerja dengan prinsip kerja 

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 

tidak mampu untuk terdengar oleh telinga manusia, yaitu dengan kisaran 

gelombang di atas 20KHz. Dalam hal ini, gelombang ultrasonik adalah suatu jenis 

gelombang ultra dimana frekuensi nya  diatas gelombang suara (sonik). 

Gelombang ultrasonik juga dapat merambat pada benda padat, cair, dan gas. 

Reflektivitas dari sebuah gelombang ultrasonik pada permukaan cairan hampir 

sama pada permukaan padat, akan tetapi jika pada jenis tekstil atau busa maka 

getaran gelombang ultrasonik ini akan diserap. Adapun frekuensi yang 

diasosiasikan dengan gelombang ultrasonik pada sebuah rangkayan aplikasi 

elektronik yaitu dapat dihasilkan oleh getaran elastis dari sebuah kristal kuarsa 

yang diinduksikan oleh resonans dengan suatu medan listrik bolak-balik ataupun 

searah yang diterapkan (efek piezoelektrik). Terkadang gelombang ultrasonik juga 

menjadi tidak periodik yang biasanya disebut derau, gangguan (noise), yang yang 

biasanya disebut dengan superposisi gelombang-gelombang periodik. Kelebihan 
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pada sifat gelombang ultrasonik yang tidak terdengar oleh manusia dan 

gelombang ini mudah difokuskan kepada suatu benda untuk nengetahui jarak 

pantul yang memanfaatkan delay gelombang pantulan dan gelombang balik 

sebagaimana yang terdapat pada sistem radar kapal laut dan deteksi gerakan oleh 

sensor pada sebuah robot atau hewan yang memiliki komunikasi dengan sistem 

ini. Seperti contoh hewan-hewan yang menggunakan gelombang ultrasonik 

sebagai media komunikasi dan deteksi yaitu hewan laut seperti lumba-lumba, 

paus, dan kelelawar. (Wikipedia bahasa Indonesia, 2020)  13 

2.6 Rem Cakram 

Rem merupakan suatu peranti yang digunakan untuk memperlambat laju suatu 

putaran 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. Mengurangi laju kendaraan. 

2. Menghentikan putaran roda kendaraan. 

3. Menjaga kendaraan dalan kendaraan tetap. 

Komponen utama dalam sistem rem terdiri dari: 

1. Pedal rem dan atau tuas rem. 

2. booster, atau penguat rem. 

3. master cylinder, biasa disebut silinder master. 

4. lines, yaitu sebuah aluran pengereman selang atau kabel rem. 
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Gambar 2.2 Rem Cakram (Wikipedia bahasa Indonesia, 2020)  14 

Rem cakram merupakan sebuat alat pengereman yang umum digunakan pada 

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 

tekanan panas yang ditimbulkan oleh gesekan selama proses pengereman. 

2.7 Arduino Uno 

 

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

merupakan chip yang bisa diprogram sesuai fungsinya agar rangkayan elektronik 

tersebut dapat membaca berbagai perintah-perintah masukan dan memperoses 

perintah tersebut kemudian menghasilkan keluaran sesuai yang diinginkan. 

Beberapa bagian penting yang harus diketahui dari board ini adalah pin masukan 

dan keluaran, koneksi USB, Kristal 16MHz, dan sumber daya eksternal. 

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino UNO 

  

Spesifikasi Arduino UNO 

 

Mikrokontroller ATmega328 

Tegangan Operasi 5 Volt 

Input Tegangan 6 - 20 Volt 

Input Tegangan Disarankan 7 - 12 Volt 

Digital I/O Pin 14 ( 6 Pin Sebagai Output PWM ) 

Analog Input Pin 6 

Arus DC Tiap Pin I/O 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 

 

Board ini memiliki 14 pin digital masukan dan keluaran, yaitu pin 0 sampai pin 

13 dan pin analog yaitu A0 sampai A5 dengan nilai masukan yang dapat dibaca 

antara 0 sampai 1023, hal ini berhubungan dengan tegangan 0-5V. Koneksi USB 

berfungsi untuk memasukkan program dari komputer ke mikrokontroler dan 
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berfungsi sebagai media komunikasi antara mikrokontroler dan komputer, USB 

juga bisa berfungsi sebagai penyalur daya listrik. Kristal adalah komponen yang 

menghasilkan detak-detak yang dikirim kepada mikrokontroler, setiap detak yang 

dikirim oleh kristal akan digunakan untuk melakukan sebuah oprasi dengan kristal 

yang digunakan mempunyai ukuran 16MHz yang mampu berdetak 16 juta kali 

per detik. 

 

Arduino Uno dapat diaktifkan dengan sumber daya eksternal dengan tegangan 6-

12V, sedangkan tegangan oprasi pada arduino uno adalah 5V, board akan bekerja 

dalam 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 

Current) untuk dapat membuat gerakan putaran. Motor Listrik DC umum 

digunakan pada perangkat-perangkat Elektronik dan kelistrikan yang 

menggunakan sumber listrik Arus DC seperti motor stater pada kendaraan 

bermotor, penggerak wper, power window, power steering, alat penggetar pada 

ponsel (Vibrator), Kipas Angin, Obeng Listrik dan penggerak perangkat 

elektronik lainnya. 
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Gambar 2.4 Bentuk Motor DC (Teknik Elektronika 2020)  15 

 

Dalam 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)  15 

 

2.8.1 Prinsip Kerja Motor DC 

 

Gambar 2.5 Prinsip Kerja Motor DC (Teknik Elektronika 2020) 15 
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Perinsip dasar pada kerja Motor DC sebenarnya merupakan sebuah fenomena 

elektromagnet untuk dapat berputar, ketika arus listrik dialirkan kedalam sebuah 

kumparan, maka permukaan kumparan tersebut akan ditolak ke utara hingga 

menghadap ke sisi magnet yang berkutub selatan, dan kumparan yang berkutub 

selatan akan titolak bergerak kearah kutub utara magnet, fenomena ini akan terus 

berlangsung selama kumparan masih dialir listrik Arus DC. 

 

2.8.2 Motor DC Jenis Power Window 

Sistem power window merupakan salah satu sistem kelistrikan yang 

berperan sebagai alat untuk memutar membuka dan menutup jendela secara 

elektrik 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) 16 

Disini penulis menggunakan sistem power window ini menggunakan motor 

sebagai penggerak utama untuk menekan dan meniakan pompa rem cakram. 

Motor power window ini akan bergerak bila menerima perintah dari 

mikrokontroler Arduino Uno maka arus listrik akan mengalir ke motor power 

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

sebuah gerakan naik dan turun guna menekan dan menaikkan tekanan pada rem 

cakram.
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BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

Dalam perancangan sistem pengereman otomatis yang akan di rancang pada Mobil 

LCGC (Low Cost Green Car) Toyota Agya 2015 yang berbasis Arduino, Metode deskriptif 

kualitatif digunakan pada penelitian ini dikarenakan dapat membantu dalam memecahkan 

masalah serta menggambarkan objek penelitian. Pada bab ini akan membahas proses metode 

bagaimana tahap rancangan sistem pengereman otomatis yang akn di rancang menggunakan 

Arduino Uno. 

3.1 Tahapan Perancangan Penelitian 

Pada tahap ini akan menjelaskan bagian-bagian dari peroses penelitian yang akan 

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

akan dilakukan adalah: 

 

Gambar 3.1. Diagram Alur Pelaksanaan 

Mulai 

Studi Literatur 

Berhasil? 

Requiremnet alat 

Perancangan 

Hardware dan Software 

YTidak 

Kesimpulan dan 

Saran 

Selesai 

Perumusan 

Masalah 

Pengujian 

Sistem 

Analisa Sistem 
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1. Perumusan masalah 

Pada tahap ini dilakukan pengidentifikasi sebuah permasalahan yang pernah 

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

dalam penelitian. 

2. Studi Literatur 

Studi literatur merupakan suatu referensi yang dilakukan guna untuk membuat 

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

penelitian. 

3. Pengumpulan Alat 

Dalam perancangan alat dibutuhkan beberapa komponen-komponen dan 

peralatan-peralatan yang digunakan dalam penyusunan sebuah sistem pengereman 

otomatis. Berikut adalah tabel peralatan-peralatan yang dibutuhkan dalam sebuah 

perancangan sistem pengereman otomatis: 

Tabel 3.1. Komponen-komponen peralatan 

NO Jenis Alat Jumlah Alat 

1 Sensor Ultrasonic JSN-SR04T 

+  Kabel 2.5m 
 2 Buah 

2 Arduino Uno + USB  1 Buah 

3 Motor Servo DC 12V Jenis Power Window  1 Buah 

4 Papan Breakout  2 Buah 

5 Relay 12V 1Channel  1 Buah 

6 Kabel Jumper 20cm 40Pin  1 PAC 

7 Papan Jumper 45mm×34.5mm×8.5mm 170Pin  1 Buah 

8 Papan Triplek ± 20cm×40cm  1 Buah 

9 Baut Mur 5mm dan 6mm 2 Buah 

 

4. Perancangan Hardware dan Software 

Perancangan Hardware merupakan perangkat keras yang digunakan dalam sebuah 

perancangan sistem keamanan diantaranya adalah: 
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Tabel 3.2 Perancangan Hardware 

NO Jenis Hardware 

1 ASUSTeK COMPUTER INC. Intel(R) Core(TM) 

i5-5200U 

2 Arduino Uno + USB 

3 Sensor Ultrasonic +  Kabel 

4 Motor Servo DC 12V Jenis Power Window 

5 Papan Breakout 

6 Relay 1Channel 

7 Kabel Jumper 20cm 40Pin 

8 Papan Jumper 45mm×34.5mm×8.5mm 170Pin 

9 Papan Triplek ± 20cm×40cm 

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 

 

5. Analisa Sistem 

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

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

dalam perancangan dan pemerograman pada perangkat lunak (Software). 

6. Pengujian Sistem 

Pengujian sistem bertujuan untuk memastikan apakah sebuah sistem perangkat keras dan 

perangkat lunak Hardware dan Software bekerja sesuai dengan ketentuan yang telah 

direncanakan. 

3.2 Deskripsi Perancangan Sistem 

Sensor ini akan secara terusmenerus membaca keadaan di depan untuk 

memposisikan kendaraan melaju dalam jarak iring aman kendaraan satu dengan lainnya dan 
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mengambil alih fungsi pengereman disaat jarak iring kendaraan terlalu dekat yang dapat 

memicu terjadinya kecelakaan dengan kelalaian  pengendara seperti kelelahan, mengantuk 

dalam berkendara, tidak fokus pada keadaan didepan, pandang terbatas dan pengemudi 

terlambat melakukan peroses pengereman, maka sistem ini akan terlebuh dahulu mengambil 

alih kendali sistem pengereman untuk selalu menjaga kendaraan pada posisi aman dalam 

berkendara dan sistem ini dapat melakukan pengereman hingga titik henti kendaraan jika ada 

kendaraan lain yang tiba-tiba berhenti secara mendadak. Adapun alur diagram penelitian 

yang akan dilaksanakan adalah sebagaimana ditunjukan pada gambar 3.1. Pada penelitian ini 

perencanaan dan perancangan sistem dibagi menjadi dua tahap diantaranya yaitu perancangan 

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

(software). Adapun tahap-tahap perencanaan perancangan hardware dan software adalah 

sebagai berikut: 

 

3.2.1 Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 

Dalam perancangan sebuah sistem keamanan pengereman otomatis pada mobil toyota 

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

ultrasonic JSN-SR04T + kabel 2.5m, papan breakout, relay 12V 1channel, motor servo DC 

12V jenis power window, kabel jumper 20cm 40pin dan papan triplek ± 20cm×40cm sebagai 

tempat dudukan sensor. Dari komponen tersebut akan di susun menjadi sebuah sistem 

keamanan pengereman otomatis yang dapat mendeteksi objek dengan jarak iring kenderan 

dan akan menghasilkan output berupa tekanan pada pdal rem segingga dapat mengurangi laju 

kendaraan dan bahkan dapat nenghentikan laju kendaraan. 

 

 

 

 

  

 

Gambar 3.2. Ilustrasi Perancangan Perangkat Keras 



 

III-5 

 

 

Gambar 3.3 Rangkayan (Hardware) 

3.2.2 Perancangan Perangkat Lunak (Software) 

 

 

Gambar 3.4 Software Arduino 

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

menggunakan bahasa yang dikenali dalam software adalah bahasa C/C++ dengan beberapa 

port dan library pendukung yang dapat di unduh pada website resmi Arduino 

www.arduino.cc atau di windows store. Dalam perancangan sistem keamanan pengereman 

otomatis pada mobil toyota agya 2015 sepenuhnya diatur oleh program utama software 

Arduino. 
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Gambar 3.5. Software Arduino & Library 

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

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

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

 

Gambar 3.6 Inisialisasi I/O Port 
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3.3 Mekanisme Kerja Sistem 

 

Gambar 3.7 flowchart mekanisme kerja sistem 
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Mekanisme dalam pembuatan sistem keamanan pengereman otomatis pada mobil 

toyota agya 2015 menggunakan modul Arduino Uno, dibutuhkan beberapa tahap 

perancangan yang akan di implementasikan. Sehingga sistem tersebut dapat dibuat dan 

bekerja sesuai yang diinginkan.   

Setelah melakukan tahapan-tahapan perancangan akan terlihat bagaimana sistem itu 

bekerja. Pada tahap ini penulis akan memaparkan bagaimana mekanisme kerja sistem yang 

akan dirancang. Berikut adalah: 

3.3.1 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Pertama 

 Pada tahap pertama modul membutukhkan tegangan arus DC untuk mengaktifkan 

modul sensor lalu menginsialisasi input-input dan output pada pin-pin yang terhubung untuk 

mengetahui system dalam keadaan baik / siap, setelah sistem dalam keadaan siap dan pin-pin 

tersambung dengan benar (tidak terdeteksi error) maka mikrokontroler Arduino uno akan 

melakukan scanning, membaca laju pada mobil dan sensor mendeteksi objek dan akan 

melakukan peroses penarikan / penekanan rem sesuai jarak aman iring kendaraan. 

Jarak iring pada peroses pertama yaitu jika laju lebih dari 100 kilometer/jam (KM/H) 

dan jarak sensor (JS) kurang dari atau samadengan 450cm, maka motor dc akan melakukan 

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

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

3.4.2 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Kedua 

 Jika laju lebih besar atau sama dengan 80 kilometer/jam (KM/H) dan jarak sensor (JS) 

lebih kecil dari atau samadengan 450 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali tekanan 

rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman dengan jarak kurang dari 450 cm 

dalam laju kendaraan lebih dari 40 km/h. jika tidak amaka akan dilanjutkan pada peroses 

ketiga. 

3.4.3 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Ketiga 

Pada tahap ketiga sistem, (selama masih dalam keadaan menyala) maka 

mikrokontroler terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring 

aman berkendara. jika laju lebih besar atau sama dengan 70 kilometer/jam (KM/H) dan jarak 

sensor (JS) kurang dari atau samadengan 375 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali 
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tekanan rem (TR) dalam jangka waktu lima detik (DTK). Jika laju kendaraan kurang dari 70 

km/h, maka akan dilanjutkan / dijalankan proses kempt. 

3.4.4 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Keempat 

Pada tahap keempat, (selama sistem dalam keadaan menyala) mikrokontroler secara 

terus-menerus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring aman 

berkendara. jika laju lebih besar atau samadengan 60 kilometer/jam (KM/H) dan jarak sensor 

(JS) lebih kecil dari atau samadengan 300 cm, maka motor dc akan melakukan satu kali 

tekanan rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman dengan jarak kurang dari 

300cm. Jika laju kurang dari 60 km/h, maka akan dilanjutkan pada proses kelima. 

3.4.5 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Kelima 

Pada tahap lima ini, (selama alat masih dalam keadaan menyala) maka mikrokontroler 

akan secara terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring 

kendaraan. jika laju kendaraan lebih besar atau samadengan 50 kilometer/jam (KM/H) dan 

jarak sensor (JS) kurang dari atau samadengan 225 cm, maka motor dc akan melakukan satu 

kali tekanan rem (TR) dalam waktu lima detik (DTK) pengereman. Jika laju kurang dari 50 

km/h, maka akan dilanjutkan pada proses ke-enam. 

3.4.6 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Keenam 

 Pada tahap enam, (selama sistem masih dalam keadaan menyala) maka 

mikrokontroler terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak aman 

kendaraan. jika laju kendaraan lebih besar atau samadengan 40 kilometer/jam (KM/H) dan 

jarak objek dengan sensor (JS) kurang dari atau samadengan 150 cm, maka motor dc akan 

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

kurang dari 40 km/h, maka akan diteruskan pada proses ke-tujuh. 

3.4.7 Mekanisme Kerja Sistem Tahap Ketujuh 

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

mikrokontroler terus melakukan scanning, membaca laju mobil dan membaca jarak iring 

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

dengan sensor (JS) adalah lebih kecil dari atau samadengan 75 cm, maka motor dc akan 

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

pengereman dengan jarak kurang dari 75 cm. Jika laju kendaraan lebih dari 30 km/h, maka 
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kerja sistem akan dikembalikan pada proses ke enam, dan selanjutnya diturunkan pada proses 

kelima, keempat, ketiga, kedua, hinga sampai ke peroses pertama untuk menyesuaikan laju 

dan jarak iring aman berkendara.   

3.4 Perancangan Sistem 

Perancangan sistem merupakan bagian penting dalam kesempurnaan sebuah sistem. 

Sensor Ultrasonic JSN-SR04T Tipe sonar akan diletakkan pada bagian depar bumper mobil 

yang terhubung langsung ke mikrokontroler Arduino Uno sebagaiman digambarkan pada 

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

akan dirancang. 

 

Gambar 3.8. Tampak Depan Peletakan Sensor 

 

Gambar 3.9. Skematik Peancangan  Sistem Pada Kendaraan 

Skematik rancangan keseluruhan sistem pada gambar 3.14 adalah gambaran utuh 

sebagaimana sistem yang akan dirancang pada penelitian ini. Gambaran awal dibuat dalam 

bentuk skematik sebelum merancang pada kendaraan guna mempermudah tata letak dan alur 

rangkayan sistem penerapan pada kendaraan. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 
5.1 Kesimpulan 

 Adapun kesimpulan dari hasil pengujian “Perancangan System Keamanan 

Pengereman Otomatis Pada Mobil Lcgc (Low Cost Green Car) Toyota Agya 1.0 E M/T 2015 

Menggunakan Arduino Uno”. Berdasarkan Pengujian yang dilakukan dapat disimpulkan 

bahwa: 

 

1. Sistem 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. 

 

2. Pengujian Sensor Utrasonik dengan deteksi jarak iring aman kendaraan dengan 

jangkawan paling dekat adalah kurang dari 75 cm dengan laju kendaraan lebih dari 30 

km/h, dan jarak maksimal 450 cm dengan laju kendaraan 80 km/h dapat bekerja 

sebagaimana mestinya. 

 

3. Adapun hasil akhir dari perancangan ini adalah, sebuah alat yang dapat mengurangi 

laju mobil dengan menjaga jarak iring aman mobil. yaitu dengan mengurangi kelajuan 

mobil dan menjaga jarak satu mobil dengan mobil lainnya. Jika mobil melaju dengan 

jarak yang dikategorikan sistem sebagai tidak aman maka alat dari sistem pengereman 

otomatis ini akan bekerja untuk memperlambat laju mobil dan menyesuaikan jarak 

iring aman selama berkendara. 
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5.2 Saran  

Dari hasil penelitian yang berjudul “Perancangan System Keamanan Pengereman 

Otomatis Pada Mobil Lcgc (Low Cost Green Car) Toyota Agya 1.0 E M/T 2015 Menggunakan 

Arduino Uno” Penulis menyadari masih adanya kekurangan yang terdapat pada sistem 

kemanan ini oleh sebsb itu ada beberapa hal yang disarankan dari Peneliti untuk para peneliti 

selanjutnya sebagai pertimbangan untuk penelitian, dengan ini diperlukan saran intuk 

menyempurnakannya diantaranya sebagai berikut :  

1. Peneliti selanjutnya disarankan menggunakan sensor yang dapat lebih jauh 

mendeteksi jangkauan objek untuk dapat membuat jarak iring mobil yang lebih 

aman yang dapat menyesuaikan dengan tipe-tipe mobil selain Toyota Agya. 

 

2. Peneliti 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. 

 

4. Peneliti selanjutnya sebaiknya menambahkan sebuah buzzer pada sistem 

keamanan pengereman otomatis sebagai pemberitahuan bahwa alat sedang aktif 

melakukan tindakan penarikan terhadap tuas rem untuk menjaga jarak aman iring 

mobil. 

 

5. Peneliti selanjutnya sebaiknya untuk menambahkan sebuah sensor yang dapat 

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

DATA SHEET ALAT 

 

ARDUINO UNO 

 

 

Spesifikasi Arduino UNO 

Mikrokontroller ATmega328P 

Tegangan Operasi 5 Volt 

Input Tegangan 6 - 20 Volt 

Input Tegangan Disarankan 7 - 12 Volt 

Digital I/O Pin 14 ( 6 Pin Sebagai Output PWM ) 

Analog Input Pin 6 

Arus DC Tiap Pin I/O 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 
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LAMPIRAN B 

PROGRAM ARDUINO 
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