LT L

RANCANG BANGUN MINIATUR SMART CAR BERBASIS ARDUINO
MENGGUNAKAN SENSOR HC-SR04 SEBAGAI PENDETEKSI
HAMBATAN

SKRIPSI

Skripsi diajukan untuk memenuhi persyaratan
memperoleh gelar sarjana

lpJuT

% University

Disusun oleh:

RIZKA SABILA SETYONO
182220113

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
FAKULTAS TEKNIK & ILMU KOMPUTER
UNIVERSITAS GLOBAL JAKARTA
2024

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

PERNYATAAN ORISINALITAS SKRIPSI

Saya menyatakan dengan sebenar-benarnya bahwa berdasarkan hasil
penelusuran berbagaikarya ilmiah, gagasan dan masalah ilmiah yang diteliti dan
diulas di dalam Naskah Skripsi ini adalah asli dari pemikiran saya. Tidak terdapat
karya ilmiah yang pemah digjukan oleh orang lain untuk memperolch gelar
akademik disuatu PerguruanTinggi, dan tidak terdapat karya atau pendapat yang
pernah ditulis atau diterbitkan oleh orang lain, kecuali yang secara tertulis dikutip
dalam naskah ini dan disebutkan dalam sumber kutipan dan daftar pustaka.

Apabila termyata di dalam naskah Skripsi ini dapat dibuktikan terdapat
unsur-unsur jiplakan, saya bersedia Skripsi dibatalkan, serta diproses sesuai dengan
peraturan perundang-undangan yang berlaku (UUNo. 20 Tahun 2003, pasal 25 ayat
2 dan pasal 70).

Jakarta, 19 Januari 2024
Mahasiswa,

~

@@@@"

1

i
o
on

.‘}";',\i
4 A008

RIAU KURLAM

s rrs s
'\«u.;"

‘AHMP

255FDALX410255235 :

Rizka Sabila Setyono
NIM. 182220113

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

HALAMAN PENGESAHAN PEMBIMBING

Skripsi ini diajukan olch

Nama : Rizka Sabila Setyono

NIM : 182220113

Program Studi : Teknik Elektro

Judul Skripsi : Rancang Bangun Miniatur Smart Car Berbasis

Arduino Menggunakan Sensor HC-SR04 sebagai
Pendeteksi Hambatan

Telah berhasil dipertahankan di hadapan Dewan Penguji dan diterima
sebagai bagian persyaratan yang diperlukan untuk memperoleh gelar Sarjana

Teknik pada Program Studi Teknik Elcktro Fakultas Teknik dan IImu Komputer,
Universitas Global Jakarta.

DEWAN PEMBIMBING

Pembimbing 2 : Legenda P. P.,S.ST.,,M.Sc.Eng (/A7

Ditetapkandi :.......ccocoeeiiniinnnnn
Tangal OISO SO .

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

HALAMAN PENGESAHAN DEWAN PENGUJI

Skripsi ini diajukan olch

Nama : Rizka Sabila Setyono

NIM : 182220113

Program Studi : Teknik Elektro

Judul Skripsi : Rancang Bangun Miniatur Smart Car Berbasis

Arduino Menggunakan Sensor HC-SR04 sebagai
Pendeteksi Hambatan

Telah berhasil dipertahankan di hadapan Dewan Penguji dan diterima
sebagai bagian persyaratan yang diperlukan untuk memperoleh gelar Sarjana
Teknik pada Program Studi Teknik Elcktro Fakultas Teknik dan Ilmu Komputer,
Universitas Global Jakarta.

DEWAN PENGUIJI
Penguji 1 : Mauludi Manfaluthy, ST., MT
Penguji 2 : Brainvendra Widi Dionova, S.ST., M.Sc.Eng (7 —~...7. -7 ..
Penguji 3 : Arisa Olivia Putri, SST, MIT (N ........... )
Ditetapkan di .: ..o cmnianssnsin
Tangal { it taenadind sewubas

ii

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

KATA PENGANTAR/UCAPAN TERIMA KASIH

Puji syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karcna atas berkat
dan rahmat- Nya, saya dapat menyelesaikan skripsi ini. Penulisan skripsi ini
dilakukan dalam rangka memenuhi salah satu syarat untuk mencapai gelar Sarjana
Teknik Jurusan Teknik Elcktro pada Fakultas Teknik dan Ilmu Komputer. Saya
menyadari bahwa, tanpa bantuan dan bimbingan dari berbagai pihak, dari masa
perkuliahan sampai pada penyusunan skripsi ini, sangatlah sulit bagi saya untuk
menyelesaikan skripsi ini. Oleh karena itu, saya mengucapkan terima kasih kepada:

1) Sinka Wilyanti, ST, MT, sclaku Dckan Fakultas Teknik Kampus
Universitas Global Jakarta.

2) Brainvendra Widi Dionova, S.ST., M.Sc.Eng selaku Ketua Jurusan
Teknik Elektro Kampus Universitas Global Jakarta.

3) Devan Junesco, S, ST., M.Sc. Eng selaku Dosen Pembimbing I yang
telah memberikan waktu, tenaga dan pikiran untuk mengarahkan dalam
penyusunan laporan ini.

4) LegendaP.P., S.ST., M.Sc.Eng selaku Dosen Pembimbing 11 yang telah
memberikan waktu, tenaga dan pikiran untuk mengarahkan dalam
penyusunan laporan ini.

5) Orang tua dan keluarga yang telah memberikan bantuan dukungan
material dan moral.

6) Rekan-rekan mahasiswa Jurusan Teknik Elektro Universitas Global
Jakarta,yang telah memberikan bantuan dalam penulisan laporan ini.

Akhir kata, saya berharap Tuhan Yang Maha Esa berkenan membalas segala
kebaikan semua pihak yang telah membantu, Semoga Laporan ini membawa
manfaat bagi pengembang ilmu pengetahuan.

Jakarta, 20 Januari 2024
Penulis

—

Rizka Sabila Setyono

v

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI AKADEMIS

Sebagai sivitas akademika Universitas Global Jakarta, saya yang bertanda
tangan di bawah ini :

Nama : Rizka Sabila Setyono
NPM 1 182220113
Program Studi : Teknik Elektro

Jenis Karya Ilmiah : Skripsi

demi pengembangan ilmu pengetahuan, menyetujui untuk memberikan kepada
Universitas Global Jakarta Hak Bebas Royalti Non-eksklusif (None-exclusive
Royalty Free Right) atas karya ilmiah saya yang berjudul:

Rancang Bangun Miniatur Smart Car Berbasis Arduino Menggunakan
Sensor HC-SR04 sebagai Pendeteksi Hambatan

beserta perangkat yang ada (jika diperlukan). Dengan Hak Bebas Royalti/Non-
eksklusif ini Universitas Global Jakarta berhak menyimpan, mengalih-
media/formatkan, mengelola dalam bentuk pangkalan data (database), merawat
dan mempublikasikan skripsi saya selama tetap mencantumkan nama saya scbagai
penulis/pencipta dan sebagai pemilik Hak Cipta.

Demikian pernyataan ini saya buat dengan scbenamnya.

Jakarta,18 Januari 2024

Y:mn menvatalan

(@‘ %) \'u a
- & : /
: ;5,}‘2% T‘Eﬁﬁ‘{’
5 4 14ALX409593345

H lllu lunm

NIM. 182220113

Dipindai dengan CamScanner


https://v3.camscanner.com/user/download

ABSTRAK

Smart car memiliki arsitektur system control dimana terdapat beberapa
komponen yang saling fterintegrasi untuk menentukan arah, tujuan, dan
pengambilan keputusan. Sistem pengambilan keputusan bertanggungjawab atas
navigasi kendaraan otonom dari kondisi awal dan posisi ke tujuan. Sistem
pengambilan keputusan dibagi menjadi sub system yang mempunyai tugas yang
berbeda seperti perencanaan rute, pengambilan keputusan arah, dan penghindaran
rintangan. Dalam penelitian ini dilakukan cksperimen miniatur smart car dengan
Arduino Mega 2560 dan 3 sensor ultrasonik di bagian depan mobil dengan hasil
keputusan navigasi seperti maju, mundur, belok kiri, belok kanan, dan berhenti
diambil dengan cukup akurat berdasarkan data sensor. System berhasil mengemudi
secara otonom dan dapat menghindari rintangan dengan efektif. Analisis data
menunjukkan bahwa mobil dapat merespon dengan cepat terhadap kondisi
hambatan yang ada di depannya dan mengambil keputusan yang tepat.

Kata kunci: Smart car, Sensor Ultrasonic, Sistem Pengambilan Keputusan,
Arduino
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ABSTRACT

Autonomous cars have a control system architecture where there are several
components that are integrated with each other to determine direction, destination, and
decision making. The decision-making system is responsible for navigating the autonomous
vehicle from its initial state and position to the destination. The decision-making system is
divided into sub-systems that have different tasks such as route planning, direction
decision-making, and obstacle avoidance. In this research, a miniatur autonomous car was
experimented with Arduino Mega 2560 and 3 ultrasonic sensors at the front of the car with
the result that navigation decisions such as forward, backward, lefi turn, right turn, and
stop were taken quite accurately based on sensor data. The system successfully drives
autonomously and can avoid obstacles effectively. Data analysis shows that the car can
respond quickly to the obstacle conditions in front of it and make the right decisions.

Keyword : Autonomous Car, Ultrasonic Sensor, Decision Making System, Arduino
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Baru-baru ini kendaraan bermotor memiliki berbagai teknologi yang sering
dikenal sistem cerdas. Teknologi otomasi dan kendaraan pintar (smart car) telah
berkembang pesat dan menjadi fokus utama dalam dunia teknik dan tcknologi.
Perkembangan ini didorong oleh kebutuhan akan solusi yang lebih aman, efisien,
dan ramah lingkungan dalam transportasi (Arena, F et al., 2020).

Salah satu aspek penting dari kendaraan pintar adalah kemampuan untuk
mendeteksi dan menghindari hambatan di jaslan secara otomatis, yang dapat
mengurangi risiko kecelakaan dan meningkatkan kenyamanan pengemudi. Sistem
ini dapat membantu pengemudi dengan memberikan peringatan dini atau secara
otomatis mengendalikan kendaraan untuk menghindari hambatan, schingga
mengurangi beban kerja dan meningkatkan kenyamanan berkendara. Kendaraan
yang dilengkapi dengan sistem deteksi hambatan dapat mengurangi potensi
kecelakaan dengan mendeteksi dan menghindari objek secara otomatis. Ini sangat
penting terutama dalam lingkungan perkotaan yang padat dan dinamis (Mukhtar,
A, 2015).

Self driving car adalah sebuah mobil yang mampu mengendalikan
kendaraan secara otomatis. Sistem ini akan otomatis mengambil alih kemudi dari
pengemudi sehingga mobil akan tetap melaju dengan sendirinya tanpa dikendalikan
oleh pengemudi (Alail et al., 2022). Mobil tanpa kemudi (self driving car) juga
dikenal sebagai smart car yang mampu merasakan lingkungannya dan bergerak
denga aman dan perlahan atau tanpa adanya kendali dari manusia (Mohammad et
al., 2020).

Di Indonesia ini masih belum adanya pengkajian terkait smart car atau self
driving car dimana system standar keamanan yang harus dipenuhi untuk
melindungi pengguna jalan dan penumpang. Selain itu belum adanya pedoman
untuk pengujian dan sertifikasi kendaraan otonom sebelum diizinkan di jalan raya.

Tanggunjawab hukum jika terjadi kasus kecelakaan atau insiden yang melibatkan
13
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Kendaraan otonom baik dari segi produsen, pemillik, atau pengemudi manusia yang
masih ada sebagai backup. Masih diperlukannya kerja sama antara pemerintah,
produsen mobil, perusahaan teknologi, dan ilmu pengetahuan Pendidikan untuk
membentuk regulasi yang seimbang dan mempromosikan inovasi (Christopher B.,
2020).

Smart car memiliki arsitektur system control dimana terdapat beberapa
komponen yang saling terintegrasi untuk menentukan arah, tujuan, dan
pengambilan keputusan. System pengambilan keputusan bertanggungjawab atas
navigasi kendaraan otonom dari kondisi awal dan posisi ke tujuan. System
pengambilan keputusan dibagi menjadi sub system yang mempunyai tugas yang
berbeda seperti perencanaan rute, pengambilan keputusan arah, dan penghindaran
rintangan (Hidayah et al., 2022) . Berdasarkan kondisi tersebut, maka penulis ingin
mempelajari dan menguji system navigasi yang efektif pada smart car dengan
menggunakan miniatur mobil. Komponen yang digunakan berupa system sensor
ultrasonic yang dikontrol oleh Arduino Mega 2560. Penelitian ini didorong oleh
kebutuhan untuk meningkatkan Kinerja, keamanan, dan keberlanjutan Smart car.
Sensor ultrasonik umumnya digunakan pada Smart car untuk deteksi kendaraan,
kesadaran lingkungan, dan sistem penghindaran tabrakan (Roni Stiawan et al.,
2019). Penggunaan mikrokontroler Arduino Mega 2560 dalam mengendalikan
sistem sensor ultrasonik memberikan solusi yang hemat biaya dan efisien untuk
penelitian Smart car.

Secara keseluruhan, penelitian tentang Smart car menggunakan sistem
sensor ultrasonik yang dikendalikan oleh Arduino Mega 2560 didorong oleh

kebutuhan untuk meningkatkan kinerja, keamanan, dan keberlanjutan Smart car.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang sudah dipaparkan sebelumnya, maka

didapatkan perumusan masalah yang diangkat yaitu :
1. Bagaimana system navigasi yang efektif menggunakan Arduino Mega
2560 dan sensor ultrasonic untuk memungkinkan mobil miniatur bergerak

secara otonom menghindari rintangan di sekitarnya ?

14
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2. Bagaimana mengintegrasikan tiga sensor ultrasonic pada bagian depan
miniatur smart car schingga dapat memberikan informasi akurat tentang

jarak dan arah rintangan ?

1.3 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan dari penelitian tgas akhir ini adalah scbagai berikut :

I Menciptakan system navigasi sederhana sccara otonom yang dapat
memungkinkan miniatur mobil bergerak mandiri tanpa intervensi
manusia.

2 Mengoptimalkan penggunaan tiga sensor ultrasonic untuk mendeteksi

dengan akurat jarak dan rintangan di sekitar miniatur smart car.

1.4 Manfaat Penelitian
Manfaat yang dapat diambil dari penelitian ini adalah :
I Kontribusi terhadap pengembangan dan pemahaman smart car, terutama
pada skala miniatur, dapat membantu mengidentifikasi solusi baru dan

inovatif.

[S%]

Menyediakan platform pengembangan prototype untuk penelitian lebih
lanjut dalam bidang kendaraan otonom, dan dapat digunakan oleh peneliti
atau pengembang untuk cksplorasi konsep dan ide baru.

3 Memungkinkan pengujian dan evaluasi algoritma penghindaran rintangan
dalam lingkungan yang terkendali dan dapat diulang, membantu dalam
pengembangan Teknik yang lebih canggih.

4 Pengembangan miniatur smart car dapat memberikan bahan ajar dan
proyek riset yang menarik untuk pengembangan keterampilan di bidang
teknologi, rekayasa, dan kecerdasan buatan.

5 Hasil penelitian dapat didokumentasikan dan disebarkan untuk

memberikan kontribusi pada pengetahuan umum dan mendorong

kolaborasi lebih lanjut di antara komunitas ilmiah dan pengembang

teknologi.
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1.5 Batasan Masalah
Batasan masalah yang jelas diperlukan scbagai langkah penting dalam
perencanaan project,
1 Lingkup area operasi miniatur smart car dibatasi pada ruang tertentu dan
pergerakan hanya pada permukaan datar.
2 Focus pada penggunaan tiga sensor ultrasonic yang terpasang pada bagian
depan miniatur smart car dan batas jarak deteksi hambatan untuk

menentukan arah navigasi.

1.6 Sistematika Penulisan

Untuk mempermudah penulisan laporan dan pemahamannya, maka harus
disusun secara sistematis yang terdiri dari BAB I, BAB 11, BAB 11I, BAB IV, BAB
V, dan BAB VI yang disusun sebagai berikut :
BAB 1 : PENDAHULUAN
Pada bab ini peneliti menerangkan tentang latar belakang penelitian, rumusan
masalah, batasan masalah, manfaat penelitian, tujuan penelitian, serta sistematika
penulisan.
BAB II : TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab ini dijelaskan mengenai teori penunjang dalam proses pembuatan tugas
akhir ini.
BAB III : METODE PENELITIAN
Pada bab ini akan diterangkan mengenai analisis sistem, perancangan perangkat
keras dan perancangan perangkat lunak yang digunakan serta pengujian perangkat
smart car.
BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN
Dalam bab ini berisi tentang cara kerja Smart Car menggunakan sistem kontrol
microkontroler Arduino menggunakan sensor ultrasonic dalam menghindari
hambatan yang ada didepannya.
BAB V : KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab ini berisi kesimpulan dan saran yang berkaitan dengan analisa dan sistem

berdasarkan yang telah diuraikan pada bab-bab sebelumnya.
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