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ABSTRAK 

 

Rissa Aulia Pasaribu 

Perancangan Dan Pembuatan Alat Peringatan Jarak Aman Pada Kendaraan Bermotor 

Menggunakan Sensor Ultrasonik (HC-SR04) Berbasis Mikrokontroler Arduino 

2019 

 

Kebutuhan terhadap keamanan terutama saat berkendara sekarang ini 
semakin meningkat, dikarenakan pertumbuhan jumlah kendaraan tidak diiringi 
dengan kapasitas jalan yang lebih besar juga. Diperlukan upaya untuk 
meningkatkan keamanan pada saat berkendara. Dari usaha-usaha ini dibutuhkan 
sebuah alat yang dapat digunakan untuk mendeteksi jarak benda atau kendaraan 
lain terhadap kendaraan yang digunakan, dimana alat tersebut berfungsi untuk 
menyadarkan pengendara akan adanya kendaraan atau benda lain disekitarnya 
yang kemungkinan tidak dapat dipantaunya. Teknologi yang digunakan dalam alat 
ini adalah sensor HC-SR04 untuk mendeteksi jarak benda lain terhadap kendaraan 
bermotor dan memberikan output berupa bunyi peringatan yang dikeluarkan oleh 
mp3 melalui DFPlayer. 

 

Kata Kunci: Sensor HC-SR04, Arduino Uno, mp3, dan DFPlayer 
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BAB 1  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Meningkatnya populasi penduduk di Indonesia berbanding lurus dengan 

meningkatnya jumlah kendaraan bermotor yang ada sekarang ini. Jumlah 

kendaraan bermotor yaitu Mobil Penumpang, Mobil Bis, Mobil Barang, dan 

Sepeda Motor pada tahun 2016 mencapai 129 juta unit kendaraan (Badan Pusat 

Statistik 2016), yang meningkat sebanyak 6,1 % dibandingkan dengan tahun 2015 

yang mencapai 121 juta kendaraan.  

Makin maraknya penggunaan kendaraan bermotor tersebut banyak 

dampak buruk yang muncul, salah satunya adalah banyaknya angka kecelakaan 

lalu lintas yang terjadi. Menurut data Badan Pusat Statistik jumlah kecelakaan di 

tahun 2016 mencapai 106 ribu  kasus dengan kerugian material sebesar Rp. 

226.833.000. 

Salah satu jenis kecelakaan jalan raya yang mengerikan adalah tabrakan 

beruntun yang salah satu penyebab terjadinya adalah tidak terjaganya jarak antara 

kendaraan yang membuntuti dan kendaraan yang dibuntuti, sehingga ketika 

kendaraan yang dibuntuti berhenti mendadak, maka kendaraan yang 

membuntutinya tidak mampu menghentikan kendaraan pada jarak yang tersedia, 

kemudian kendaraan di belakangnya mengalami hal yang sama, dan selanjutnya 

terjadilah kecelakaan tersebut. Hal tersebut sering terjadi di jalan tol dimana 

umumnya kendaraan melaju dengan kecepatan tinggi, namun tanpa menjaga jarak
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aman. Walaupun telah banyak peringatan dan/atau rambu agar menjaga jarak 

aman di tol, namun jarang sekali orang yang memahaminya, apalagi orang yang 

mematuhinya. Hal tersebut karena ketiadaan sarana pengukur jarak yang umum 

bisa dipakai, kecuali kendaraan mewah yang dilengkapi perangkat pengukur jarak 

atau teknologi semisal lainnya. (Sugiono, 2018). 

Menurut A. Usman (2011), kemajuan teknologi yang semakin pesat telah 

memunculkan berbagai macam inovasi yang memberikan manfaat bagi manusia 

dalam berbagai bidang. Dalam dunia industri otomotif teknologi yang berkaitan 

dengan keamanan berkendara yaitu Departed Driver Rescue & Exit 

Maneuver (DDREM), Anti-Lock Braking System, Self-Parking, dan lain-lain. 

Banyak upaya telah dilakukan oleh pengemudi untuk mengurangi atau 

mencegah risiko terjadinya kecelakaan saat mengemudi kendaraan. Salah satunya 

pengemudi tidak boleh memposisikan kendaraannya terlalu dekat dengan 

kendaraan di depannya. Untuk menambah keamanan berkendara diperlukan juga 

kewaspadaan untuk memperhatikan jarak aman berkendara. (Slamet Handoko, 

dkk, 2012:678). Dengan memperhatikan hal tersebut maka angka kecelakaan 

dapat diatasi. Oleh karena itu perlu adanya penambahan sistem keamanan 

berkendara pada kendaraan bermotor khususnya mobil yaitu dengan 

menambahkan sensor ultrasonik untuk memberikan peringatan jarak aman pada 

kendaraan agar apabila pengemudi lalai dalam menjaga jarak aman maka sistem 

akan memberikan peringatan tersebut. 

Berdasarkan uraian latar belakang diatas skripsi ini ditulis dengan judul 

“PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT PERINGATAN JARAK AMAN 
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PADA KENDARAAN BERMOTOR MENGGUNAKAN SENSOR 

ULTRASONIK (HC-SR04) BERBASIS MIKROKONTROLER ARDUINO”  

sehingga diharapkan pengendara dapat meningkatkan kewaspadaan dalam 

berkendara. Sistem ini akan berguna di jalan raya yang ramai atau di lalu lintas 

perkotaan yang padat. Informasi yang didapat berupa alarm peringatan berbentuk 

suara beserta infomasi jarak aktual kendaraan dengan objek. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas maka rumusan masalah yang 

dapat diambil adalah  

1. Bagaimana cara mengkonfigurasi sensor ultrasonik HC-SR04 dengan 

Arduino agar dapat menghasilkan alat peringatan jarak aman pada 

kendaraan? 

2. Bagaimana menerapkan sensor ultrasonik HC-SR04 dan Arduino pada 

kendaraan? 

 

1.3 Pembatasan Masalah 

Pada perancangan dan pembuatan skripsi ini batasan masalah yang 

dimiliki adalah : 

1. Alat dirancang untuk bekerja pada kendaraan roda empat. 

2. Perancangan dan pembuatan alat berbasis mikrokontroler Arduino dan 

sensor ultrasonik HC-SR04. 
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3. Benda yang terdeteksi berupa benda-benda lainnya yang berada pada jarak 

1- 250 cm yang ditempatkan pada bagian depan dan belakang mobil. 

4. Menggunakan tombol yang berfungsi sebagai pemicu aktif atau tidak 

aktifnya notifikasi yang dikirimkan oleh sensor ultrasonik kepada speaker 

sebagai media outputnya. 

5. Output berupa suara peringatan akan bahaya dan jarak mobil dari benda 

lainnya. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penyusunan skripsi ini adalah : 

1. Mengkonfigurasi sensor ultrasonik HC-SR04 dengan Arduino agar dapat 

menghasilkan alat peringatan jarak aman pada kendaraan. 

2. Menerapkan sensor ultrasonik HC-SR04 dan Arduino pada kendaraan  

3. Sebagai alat peringatan jarak aman pada kendaraan. 

4. Sebagai alat untuk meminimalisir angka kecelakaan lalu lintas yang terjadi 

akibat kelalaian pengemudi dalam berkendara. 

 

1.5 Manfaat Penelitian 

Berdasarkan tujuan penelitian yang hendak dicapai, maka penelitian ini 

diharapkan memiliki manfaat baik secara langsung maupun tidak langsung. 

Adapun manfaat penelitian ini adalah sebagai berikut : 

1. Bagi Penulis 
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Dapat menambah wawasan dan pengalaman dalam perancangan alat 

peringatan jarak aman pada kendaraan bermotor menggunakan sensor 

ultrasonik (HC-SR04) berbasis mikrokontroler arduino. 

2. Bagi Universitas 

Penelitian ini diharapkan dapat digunakan untuk menambah referensi bagi 

mahasisawa serta dapat dijadikan bahan penelitian lanjutan yang lebih 

mendalam pada masa yang akan datang. 

3. Bagi Masyarakat 

Penelitian ini diharapkan dapat mengurangi angka kecelakaan lalu lintas 

yang disebabkan oleh kelalaian pengemudi dalam berkendara. 
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BAB 2  

LANDASAN TEORI 

 

Alat peringatan jarak aman pada kendaraan ini bekerja dengan 

menggunakan  empat komponen  utama yaitu tombol yang berfugsi sebagai 

pemicu untuk mengaktifkan sensor ultrasonik saat sensor dibutuhkan, sensor HC-

SR04 sebagai media input data berupa pendeteksian terhadap benda lain 

kemudian di proses oleh Arduino UNO dan output akan disampaikan melalui 

speaker berupa suara peringatan. Untuk lebih lengkapnya mengenai masing – 

masing komponen yang digunakan akan dijelaskan sebagai berikut. 

 

2.1 Jarak Aman Berkendara 

Menurut Slamet Handoko, dkk (2012:678) salah satu faktor yang perlu 

diperhatikan dalam mengendarai kendaraan adalah jarak aman. Karena sering 

mengabaikan hal ini, banyak terjadi kecelakaan yang disebabkan pengemudi tidak 

mampu mengendalikan kendaraan. Semakin dekat jarak kendaraan dengan benda 

lain di depannya, maka faktor tabrakan menjadi lebih besar.  

Jarak aman adalah jarak yang harus dijaga atau ruang yang harus kosong 

antara satu kendaraan dengan kendaraan atau benda lainnya yang ada di 

depannya. Jarak aman sangat disarankan ketika jalanan yang dilewati kondisinya 

basah. Pengereman di jalan ini membutuhkan waktu yang lebih lama atau panjang 

dibandingkan saat jalan kering. Jarak aman kendaraan adalah mengikuti kecepatan 
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pengendara. Jika mobil bergerak dengan kecepatan 30 km/jam maka jarak 

amannya  adalah 30 meter, 40 meter untuk 40 km/jam, dan seterusnya hingga 100 

km/jam yang jarak amannya sejauh 100 meter. 

Sedangkan jarak minimal merupakan jarak paling dekat yang tidak boleh 

dilewati antara mobil belakang dengan mobil di depannya. Adapun jarak minimal 

kendaraan berdasarkan kecepatan yaitu 15 meter untuk 30 km/jam, 20 meter 

untuk 40 km/jam, 25 meter untuk 50 km/jam, 40 meter untuk 60 km/jam, 50 

meter untuk 70 km/jam, 60 meter untuk 80 km/jam, 70 meter untuk 90 km/jam 

dan 80 meter untuk 100 km/jam. (Arining Tyas Dini, 2018).  

Pengguna kendaraan harus dalam posisi minimum jarak dengan kendaraan 

yang ada di depannya dengan jarak yang ditempuh kendaraan dalam tiga detik. 

Satu setengah detik pertama merupakan reaksi dan satu setengah detik berikutnya 

adalah pengereman.  

 

2.2 Arduino Uno 

 Arduino adalah kit elektronik atau papan rangkaian elektronik open source 

yang di dalamnya terdapat komponen utama yaitu sebuah chip mikrokontroler 

dengan jenis AVR dari perusahaan ATMEL. (Ika & Adnan 2016:54).  

 Menurut Dipti Bawa & Patil (2013:184) Arduino Uno adalah sebuah 

rangkaian yang dikembangkan dari mikrokontroller berbasis ATmega328. 

Arduino Uno memiliki 14 kaki digital input/output, dimana 6 kaki digital 

diantaranya dapat digunakan sebagai sinyal PWM (Pulse Width Modulation). 

Sinyal PWM berfungsi untuk mengatur kecepatan perputaran motor. Adapun yang 
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terdapat pada Arduino Uno adalah 6 kaki analog input, kristal osilator dengan 

kecepatan 16 MHz, sebuah koneksi USB, sebuah konektor listrik, sebuah kaki

header dari ICSP, dan sebuah tombol reset yang berfungsi untuk mengulang 

program. Spesifikasi dan tampilan Arduino UNO dapat dilihat pada tabel dan 

gambar berikut ini. 

  
Tabel 2.1 Ringkasan Spesifikasi Arduino UNO 

Komponen Nilai 

Mikrokontroler ATmega328 

Operasi tegangan 5Volt 

Input tegangan disarankan 7-12Volt 

Input tegangan batas 6-20Volt 

Pin I/O digital 14 (6 bisa untuk PWM) 

Pin Analog 6 

Arus DC tiap pin I/O 50mA 

Arus DC ketika 3.3V 50mA 

Memori flash 32 KB (ATmega328) dan 0,5 KB 

digunakan oleh bootloader 

SRAM 2 KB (ATmega328) 

EEPROM 1 KB (ATmega328) 

Kecepatan clock 16 MHz 
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Gambar 2.1. Bentuk Fisik Arduino UNO

Sumber : http://belajar-dasar-pemrograman.blogspot.com/2013/03/arduino-
uno.html 

 

2.2.1 Sumber Daya / Power 

Arduino Uno dapat diaktifkan melalui koneksi USB atau dengan catu daya 

eksternal. Sumber daya dipilih secara otomatis. Untuk sumber daya Eksternal 

(non-USB) dapat berasal baik dari adaptor AC-DC atau baterai. Adaptor ini dapat 

dihubungkan dengan memasukkan 2.1 mm jack DC ke colokan listrik board. 

Baterai dapat dimasukkan pada pin header GND dan Vin dari konektor DAYA. 

Board dapat beroperasi pada pasokan eksternal dari 6 sampai 20 volt. Jika 

Anda menggunakan tegangan kurang dari 6 volt mungkin tidak akan stabil. Jika 

menggunakan lebih dari 12V, regulator tegangan bisa panas dan merusak papan. 

Rentang yang dianjurkan adalah 7 sampai 12 volt. 

Pin listrik yang tersedia adalah sebagai berikut: 

a) Vin. Input tegangan ke board Arduino ketika menggunakan sumber daya 

eksternal. 
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b) 5V. Pin ini merupakan output 5V yang telah diatur oleh regulator papan 

Arduino. Board dapat diaktifkan dengan daya, baik dari colokan listrik DC 

(7 – 12V), konektor USB (5V), atau pin VIN board (7-12V). Jika Anda 

memasukan tegangan melalui pin 5V atau 3.3V secara langsung (tanpa 

melewati regulator) dapat merusak papan Arduino. 

c) Tegangan pada pin 3V3. 3.3Volt dihasilkan oleh regulator on-board. 

Menyediakan arus maksimum 50 mA. 

d) GND. Pin Ground 

e) IOREF. Pin ini di papan Arduino memberikan tegangan referensi ketika 

mikrokontroler beroperasi. Sebuah shield yang dikonfigurasi dengan benar 

dapat membaca pin tegangan IOREF sehingga dapat memilih sumber daya 

yang tepat agar dapat bekerja dengan 5V atau 3.3V 

 

2.2.2 Memori 

ATmega328 memiliki 32 KB memori (dengan 0,5 KB digunakan untuk 

bootloader). ATmega328 juga memiliki 2 KB dari SRAM dan 1 KB EEPROM 

(electrically erasable programmable read-only memory). 

 

2.2.3 Masukan dan Keluaran (Input dan Output) 

Masing-masing dari 14 pin digital Uno dapat digunakan sebagai input atau 

output, menggunakan fungsi pinMode(), digitalWrite(), dan digitalRead(). Mereka 

beroperasi pada tegangan 5 volt. Setiap pin dapat memberikan atau menerima 
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maksimum 40 mA dan memiliki resistor pull-up internal (terputus secara default) 

dari 20-50 kOhms. Selain itu, beberapa pin memiliki fungsi spesial: 

a) Serial : pin 0 (RX) dan 1 (TX) digunakan untuk menerima (RX) dan 

mengirimkan (TX) data serial TTL. Pin ini terhubung dengan pin 

ATmega8U2 USB-to-Serial TTL 

b) Eksternal Interupsi : Pin 2 dan 3 dapat dikonfigurasi untuk memicu 

interrupt pada nilai yang rendah (low value), rising atau falling edge, atau 

perubahan nilai. Lihat fungsi attachInterrupt() untuk rinciannya 

c) PWM  : Pin 3, 5, 6, 9, 10, dan 11 Menyediakan 8-bit PWM dengan fungsi 

analogWrite() 

d) SPI (Serial Peripheral Interface) : pin 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 

(SCK) mendukung komunikasi SPI dengan menggunakan perpustakaan 

SPI 

e) LED : pin 13. Built-in LED terhubung ke pin digital 13. LED akan 

menyala ketika diberi nilai HIGH 

  Arduino Uno memiliki 6 input analog, berlabel A0 sampai A5, yang 

masing-masing menyediakan resolusi 10 bit (yaitu 1024 nilai yang berbeda). 

Secara default mereka mengukur dari ground sampai 5 volt, perubahan tegangan 

maksimal menggunakan pin AREF dan fungsi analogReference(). Selain itu, 

beberapa pin tersebut memiliki spesialisasi fungsi, yaitu TWI: pin A4 atau SDA 

dan A5 atau SCL mendukung komunikasi TWI menggunakan perpustakaan Wire. 

Ada beberapa pin lainnya yang tertulis di board : 
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a) AREF : Tegangan referensi untuk input analog. Dapat digunakan dengan 

fungsi analogReference(). 

b) Reset : Gunakan LOW untuk me-reset mikrokontroler. Biasanya 

digunakan untuk menambahkan tombol reset. 

 

2.3 Sensor Ultrasonik HC-SR04 

Sensor ultrasonik adalah sensor yang berkerja berdasarkan prinsip 

pantulan gelombang suara dan digunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu 

objek atau benda tertentu didepan frekuensi kerja pada daerah diatas gelombang 

suara dari 20 kHz hingga 2 MHz. Sensor ultrasonic terdiri dari dua unit, yaitu unit 

pemancar dan penerima. (Bakhtiyar Arasada 2017). 

Kristal piezoelectric dihubungkan dengan mekanik jangkar dan hanya 

dihubungkan dengan diafragma penggetar tegangan bolak balik yang memiliki 

frekuensi kerja 20 kHz hingga 2MHz. Sturktur atom dari Kristal piezoelectric 

yang menyebabkan kontraksi mengembang atau menyusut, sebuah polaritas dan 

ini disebut dengan efek piezoelectric pada sensor ultrasonik. 

Pantulan ultrasonik terjadi bila ada objek tertentu dan pantulan gelombang 

ultrasonic akan diterima kembali oleh unit sensor penerima. Selanjutnya unit 

sensor penerima akan menyebabkan diafragma penggetar akan bergetar dan efek 

piezoelectric menghasilkan sebuah tegangan bolak balik dengan frekuensi yang 

sama. Prinsip ultrasonic dapat dilihat pada gambar berikut ini : 
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Gambar 2.2. Prinsip Sensor Ultrasonik  

Sumber : https://jurnalmahasiswa.unesa.ac.id/ 

 

Besar amplitudo sebuah sinyal elektrik yang dihasilkan sensor penerima 

tergantung dari jauh dekatnya sebuah objek yang akan dideteksi serta kualitas sari 

sensor pemancar dan sensor penerima. Proses sensoring yang dilakukan pada 

sensor menggunakan metode pantulan utnuk menghitung jarak antara sensor 

dengan objek sasaran. Prinsip pemantulan dari sensor ultrasonic dapat dilihat pada 

gambar berikut ini : 

 

Gambar 2.3. Prinsip Pemantulan Ultrasonik  

Sumber : https://jurnalmahasiswa.unesa.ac.id/ 

 HC-SR04 merupakan sensor pengukur jarak yang menggunakan 

gelombang ultrasonik. Sensor ultrasonik memiliki dua transduser yaitu transmitter 

sebagai pemancar gelombang ultrasonik dan receiver sebagai penerima 

gelombang pantulan. Dimana prinsip kerja sensor Ultrasonik ini adalah pemancar 
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(transmitter) mengirimkan seberkas gelombang ultrasonik dengan frekuensi 

40Khz, lalu diukur waktu yang dibutuhkan hingga datangnya pantulan dari obyek. 

Lamanya waktu ini sebanding dengan dua kali jarak sensor dengan obyek, 

sehingga didapat jarak sensor dengan obyek yang bisa ditentukan dengan 

persamaan dibawah ini. 

  

 � =
� � �

�
 

 
 
Keterangan : 

s  = jarak sensor terhadap objek (meter) 

v  = kecepatan suara (344 m/detik) 

t  = waktu tempuh (detik) 

 

2.3.1 Prinsip Kerja 

Menurut Bakhtiyar & Bambang (2017) prinsip kerja HC SR-04 adalah 

transmitter memancarkan seberkas sinyal ultrasonic (20 KHz) yang bebentuk 

pulsa, kemudian jika didepan HC SR-04 ada objek padat maka receiver akan 

menerima pantulan sinyal ultrasonik tersebut. Receiver akan membaca lebar pulsa 

(dalam bentuk PWM) yang dipantulkan objek dan selisih waktu pemancaran. 

Dengan pengukuran tersebut, jarak objek didepan sensor dapat diketahui. 

Pin trigger dan echo dihubungkan ke mikrokontroler. Untuk memulai 

pengukuran jarak mikro mengeluarkan output high pada pin trigger selama 

minimal 10 µS sinyal high yang masuk membuat sensor HCSRF-04 ini 
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mengeluarkan gelombang suara ultrasonik. Kemudian ketika bunyi yang 

dipantulkan kembali ke sensor HCSRF-04, bunyi tadi akan diterima dan membuat 

keluaran sinyal high pada pin echo yang kemudian menjadi inputan pada 

mikrokontroler. HC SR-04 akan memberikan pulsa 100 µs - 18ms pada outputnya 

tergantung pada informasi jarak pantulan objek yang diterima. Lamanya sinyal 

high dari echo inilah yang digunakan untuk menghitungan jarak antara sensor 

HCSRF-04 dengan benda yang memantulkan bunyi yang berada didepan sensor. 

 

2.3.2 Spesifikasi 

Adapun spesifikasi dari sensor ultrasonik HC-SR04 adalah sebagai berikut : 

a) Bekerja pada tegangan DC 5 volt. 

b) Beban arus sebesar 30 mA – 50 mA. 

c) Menghasilkan gelombang dengan frekuensi 40 KHz. 

d) Jangkauan jarak yang dapat dideteksi 2 cm – 400 cm. 

e) Membutuhkan trigger input minimal sebesar 10 uS. 

 

2.3.3 Konfigurasi Pin  

 Adapun pin konfigurasi Sensor HC-SR04 sebagai berikut: 

a) Pin 5v untuk koneksi ke tegangan 5V DC. 

b) Pin Echo Output untuk memantau kondisi logika, apakah gelombang 

ultrasonik sudah diterima kembali atau belum. 

c) Pin Trigger Input dipakai untuk memicu pembangkitan gelombang 

ultrasonik berupa sinyal ‘HIGH’ selama minimal 100 uS. 



16 
 

 
 

d) Pin 0 V (GND) dihubungkan ke ground. 

 
2.4 DFPlayer 

DFPlayer merupakan modul MP3 yang menyediakan integrasi sempurna 

untuk memutar MP3. Pada komponen DFPlayer terdapat sebuah mini SDCard 

yang dapat diisi dengan file suara. Modul PDPlayer ini menggunakan perintah 

serial menentukan cara pemutaran MP3 dan fungsi lainnya. DFPlayer juga dapat 

secara langsung terhubung ke speaker. (Linarta, Arie & Nurhardi 2018 : 4). 

 

 

Gambar 2.4. DFPlayer  

http://www.ejournal.stmikdumai.ac.id/  

 
2.5 Push Button Switch 

Push Button Switch merupakan perangkat yang berfungsi untuk 

menghubungkan atau memutuskan arus listrik dengan sistem kerja tekan unlock 

(tidak mengunci). Sistem unlock ini memungkinkan saklar untuk mengontrol 

perangkat sebagai penghubung atau pemutus aliran listrik saat tombol ditekan, 

dan saat tombol dilepas maka saklar akan kembali pada kondisi normal. (Andi 

Adriansyah & Oka Hidyatama 2013 : 103). 
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Gambar 2.5. Mini Push Button Switch  

https://www.sparkfun.com 

 

2.6 Perangkat Lunak Pendukung 

Adapun perangkat lunak pendukung yang digunakan adalah sebagai 

berikut. 

 

2.6.1 IDE Arduino 

IDE (Integrated Development Environment), atau secara bahasa 

merupakan lingkungan terintegrasi yang digunakan untuk melakukan 

pengembangan. Disebut sebagai lingkungan karena melalui software inilah 

Arduino melakukan fungsi-fungsi yang dibenamkan melalui sintaks 

pemrograman. IC mikrokontroler Arduino telah ditanamkan suatu program 

bernama Bootlader yang berfungsi sebagai penengah antara compiler Arduino 

dengan mikrokontroler. Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrograman JAVA. 

Arduino IDE juga dilengkapi dengan library C/C++ yang biasa disebut Wiring 

yang membuat operasi input dan output menjadi lebih mudah. Arduino IDE 

memungkinkan untuk menulis sebuah program secara step by step kemudian 
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instruksi dapat diupload ke papan Arduino. (Andi Adriansyah & Oka Hidyatama 

2013 : 104). 

 

Gambar 2.6. IDE Arduino  

https://www.digikey.com/
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BAB 3  

METODE PENELITIAN 

 

3.1 Tahapan Penelitian 

Tahapan penelitian mencakup langkah-langkah pelaksanaan penelitian dari 

awal sampai akhir. Tahapan penelitian berupa perumusan masalah, pengumpulan 

data, analisa sistem berjalan, analisa kebutuhan sistem, perancangan sistem, 

implementasi, dan pengujian sistem. 

 

3.2 Metode Pengumpulan Data 

Metode yang digunakan untuk mengumpulkan data dalam penelitian ini 

adalah dengan melakukan studi literatur, dimana penulis mencari dan mempelajari 

sumber informasi dari jurnal-jurnal yang berhubungan dengan sistem yang akan 

dibangun. Jurnal-jurnal tersebut di pelajari dan digunakan sebagai referensi untuk 

membangun sistem yang akan dirancang.  

Sedangkan, pengumpulan data jarak kendaraan bermotor dilakukan dengan 

pemantauan secara langsung ke area jalan untuk mengamati apakah penerapan 

jarak aman kendaraan telah dilakukan oleh pengendara. Pada jalan raya di dapati 

jarak kendaraan yang melaju sering kali tidak memperhatikan jarak minimum 

ataupun jarak aman berkendara. 

Menurut Kementerian Perhubungan Republik Indonesia, Jarak antar 

kendaraan menjadi salah satu hal yang mesti diwaspadai tiap pengemudi. 

Terutama saat kondisi jalan licin akibat hujan atau sewaktu kondisi lalu lintas 
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sedang padat. Benturan mendadak antar kendaraan sangat mungkin terjadi karena 

jarak yang terlalu dekat. Demikian pula ketika menjumpai jalur menanjak. Ada 

dua macam jarak yang harus diperhatikan, yakni jarak minimal dan jarak aman 

antar kendaraan seperti yang tertera pada gambar dibawah ini.  

 

Gambar 3.1. Jarak Minimal dan Jarak Aman 

Sumber : https://dishub.banjarkab.go.id/index.php/2018/05/28/pahami-jarak-
minimal-dan-jarak-aman-berkendara/#.XWC-YOMza00 
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Pada penelitian ini penulis mengambil data berdasarkan jarak atara 

kendaraan di jalan raya, dimana berdasarkan data tersebut penulis akan 

menentukan berapa jarak yang akan diterapkan pada alat peringatan jarak aman 

yang akan dibangun. 

Berdasarkan hasil pengamatan di lapangan, data yang didapat adalah jarak 

kendaraan dengan kendaraan lainnya rata-rata adalah sejauh 2 sampai 3 meter. 

Berikut adalah gambar posisi kendaraan satu dengan kendaraan lainnya. 

 

  

 Gambar 3.2. Pengamatan Jarak Kendaraan di Jalan Raya 
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Gambar 3.3. Pengamatan Jarak Kendaraan di Jalan Raya 
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3.3 Analisa Sistem Berjalan 

Analisa sistem berjalan merupakan gambaran tentang sistem yang saat ini sedang 

berjalan atau digunakan. Pada penelitian ini, analisis sistem berjalan diambil 

berdasarkan bagaimana kendaraan memantau jarak kendaraannya dengan 

kendaraan lainnya. Sistem berjalan saat ini yang menerapkan peringatan jarak 

aman terdapat di kendaraan roda empat dengan menggunakan sensor inframerah 

yaitu memberikan peringatan apabila ada benda yang berada dekat dengan bagian 

belakang mobil pada saat mobil parkir, maka mobil akan memberikan peringatan 

berupa bunyi alarm.  Pada jarak 1,5 meter sensor akan mendeteksi benda dan 

mengeluarkan bunyi putus-putus. Pada jarak 1 meter sensor akan mengeluarkan 

bunyi putus-putus atau berulang-ulang dengan cepat, dan pada jarak 0,5 meter 

akan mengeluarkan bunyi terus tanpa putus. Berdasarkan sistem yang beralan ssat 

ini penulis merasa perlu untuk mengembangkan alat perigatan jarak amamn pada 

kendaraan dengan menambahkan dua buah sensor yaitu di bagian depan dan 

belakang mobil dengan memperluas jarak jangkauan tangkap sensor terhadap 

objek di depannya. Penulis juga merasa perlu untuk mengembangkas sistem alarm 

yang saat ini hanya menggunakan buzzer sebagai media output menjadi mp3 

sebagai outputnya. Analisa sistem berjalan ini bertujuan untuk mengoptimalkan 

penerapan peringatan jarak aman kendaraan yang telah diterapkan sekarang ini. 
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3.4 Analisis Kebutuhan Sistem 

Terdapat beberapa spesifikasi yang harus dilengkapi  untuk merancang 

alat peringatan jarak aman kendaraan. Pengontrol Arduino Uno akan membaca 

data yang dikirimkan oleh sensor  ultrasonik yang akan diproses oleh arduino 

untuk menghasilkan output berupa peringatan suara melalui speaker dengan 

memperhatikan beberapa variable yang diperhitungkan. 

 

3.4.1 Perangkat Keras 

Berikut ini merupakan perangkat keras yang dibutuhkan untuk 

membangun sistem, diantaranya : 

 

Tabel 3.1. Alat dan Bahan  

No. Komponen Jumlah 

1 Arduino Uno 1 buah 

2 Sensor Ultrasonik HC SR-04 2 buah 

3 Tombol Push Button Switch 3 buah 

4 DFPlayer 1 buah 

5 Mini Speaker 1 buah 

 

3.4.2 Software 

Software yang digunakan untuk membuat dan mengupload program agar 

dapat berjalan pada Arduino adalah menggunakan software Arduino IDE.
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3.5 Blok Diagram 

Dalam perancangan suatu sistem, terlebih dahulu dibuat blok diagram. 

untuk menganalisa cara kerja rangkaian dan merancang hardware dan software 

yang dibuat secara umum. Diagram blok merupakan pernyataan hubungan yang 

berurutan dari satu atau lebih komponen yang memiliki satu kesatuan tersendiri 

yang tiap blok komponen mempengaruhi komponen lainnya. Untuk setiap blok 

dihubungkan dengan satu garis yang menunjukkan arah kerja dari setiap blok 

yang bersangkutan. 

 

Gambar 3.4. Blok Diagram Sistem 
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a. Blok Masukan 

Pada gambar 3.1, terdapat blok masukan yaitu sensor HC-SR04 dan Push 

Button Switch. Sensor HC-SR04 berfungsi untuk mendapatkan jarak 

kendaraan yang terdeteksi untuk diproses lebih lanjut. 

b. Blok Proses 

Pada gambar 3.1, terdapat dua buah proses yaitu arduino dan DF Player. 

Arduino yang digunakan adalah Arduino UNO yang berfungsi untuk 

memproses/ mengolah input menjadi output, sedangkan DF Player digunakan 

untuk merekam suara yang berformat mp3 yang akan digunakan sebagai 

suara alarm pada alat yang akan dirancang. 

c. Blok Keluaran 

Pada gambar 3.1, terdapat blok keluaran yaitu Mini Speaker yang berfungsi 

untuk mengeluarkan hasil pemrosesan berupa pemberitahuan kepada 

pengguna. 
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3.6 Perancangan Rangkaian 

Adapun rangkaian dari keseluruhan sistem yang akan dibangun adalah 

seperti yang ditunjukkan pada gambar dibawah ini : 

 

 

Gambar 3.5. Rancangan Keseluruhan Sistem 
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3.6.1 Perancangan Rangkaian Sensor Ultrasonik HC-SR04 

Pada rangkaian ini jumlah sensor HC-SR04 yang di gunakan adalah 

sebanyak dua buah yaitu di depan dan di belakang kendaraan. Masing-masing 

memiliki empat pin yaitu VCC (sumber arus), GND (ground), Echo dan Trigger. 

Kedua sensor akan menggunakan jalur GND dan VCC yang sama, namun 

menggunakan pin Echo dan Trigger yang berbeda. Berikut merupakan tabel 

pemasangan pin dan rancangan rangkaian sensor HC-SR04 pada Arduino. 

 
Tabel 3.2. Pin HC-SR04 pada Arduino 

Letak Sensor GND VCC Echo Trigger 

Depan GND  5V 13 12 

Belakang GND 5V 11 10 

 

 

Gambar 3.6. Rancangan Sensor Ultrasonik HC-SR04 
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3.6.2 Perancangan Rangkaian DFPlayer Mini 

DFPlayer digunakan untuk memutar suara peringatan pada kendaraan 

yang dapat langsung dihubungkan ke speaker sebagai media keluaran. DFPlayer 

akan berinteraksi dengan Arduino melalui pin RX TX. Pin RX pada DFPlayer 

akan dihubungkan ke pin TX pada Arduino dan pin TX DFPlayer akan di 

hubungkan ke pin RX Arduino. 

 

Gambar 3.7. Rancangan DFPlayer 

 

3.6.3 Perancangan Rangkaian Speaker 

Speaker digunakan sebagai media keluaran berupa bunyi suara peringatan 

bahwa jarak kendaraan dengan objek telah mencapai ambang batas jarak aman 

yang ditentukan. Terdapat tiga kriteria peringatan, yaitu jarak 2,5 meter maka 

akan diberikan peringatan “waspada”, jarak 2 meter diberikan peringatan “siaga”, 

jarak 1 meter diberikan peringatan “hati-hati”. 
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Gambar 3.8. Rancangan Speaker 

 

3.6.4 Perancangan Rangkaian Tombol 

Pada rangkaian ini, jumlah tombol yang digunakan sebanyak tiga buah 

dimana tombol satu berfungsi sebagai pemicu hidupnya suara peringatan pada 

sensor depan. Tombol dua berfungsi sebagai pemicu hidupnya suara peringatan 

pada sensor belakang, dan tombol tiga berfungsi sengai tombol netral yang 

apabila tombol ditekan maka suara peringatan akan mati. 

 

Gambar 3.9. Rancangan Tombol 
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3.7 Flowchart 

Adapun Flowchart dari sistem yang akan dibangun adalah sebagai berikut. 

Mulai

Inisialisasi 
I/O

Cek Tombol

Tombol 1 
(Turn On)

Ya

s <= 1m
Kirim 

Peringatan 
1

Ya

S <= 2m

Tidak

Baca Sensor 1 
(Depan)

Ya

S <=2,5m
Kirim 

Peringatan 
3

Kirim 
Peringatan 

2

Ya

Tidak

Tombol 2 
(Turn On)

s <= 1m
Kirim 

Peringatan 
1

Ya

S <= 2m

Tidak

Baca Sensor 2 
(Belakang)

Ya

S <=2,5m
Kirim 

Peringatan 
3

Kirim 
Peringatan 

2

Ya

Tidak

Sensor 1 & 
2 Mati

Ya

Tidak

Ya

Tidak

Tidak

Tombol 3 
(Netral)

Tidak

Selesai

 

Gambar 3.10. Flowchart Sistem
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BAB 4  

HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN 

 

Bab ini berisi tentang pengujian dan analisa sistem yang terdiri dari analisa 

hardware dan software untuk mengetahui apakah sistem telah bekerja dengan baik 

seperti rancangan yang sudah dibuat. 

 

4.1 Pengujian Sensor HC-SR04 

Tujuan pengujian sensor HC-SR04 ini adalah untuk mengetahui 

perbandingan nilai jarak aktual dengan benda yang terdeteksi dengan nilai yang 

didapat oleh sensor HC-SR04. 

Sensor diharapkan dapat mendeteksi objek pada jarak kurang dari 1 meter, 

kurang dari 2 meter, dan kurang dari 3 meter dan mengabaikan objek lain pada 

jarak lebih dari 3 meter. 

Sebelum sensor dapat digunakan, masing - masing pin Trigger dan Echo 

pada tiap sensor HC-SR04 harus didefenisikan dulu terhadap pin pada Arduino. 

Dalam listring program juga terdapat library sensor HC-SR04 pada Arduino. 

Berikut potongan program untuk memanggil library HC-SR04 dan pendefenisian 

pin sensor HC-SR04 pada Arduino. 

#include <NewPing.h> 
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Untuk mendapatkan nilai jarak benda yang terdeteksi pada sensor depan 

dalam kode program didefinisikan sebagai jarak dan pada sensor belakang 

didefinisikan sebagai jarak1.  

 

Berikut adalah potongan program untuk menghitung jarak pada sensor depan dan 

belakang diikuti dengan kondisi apabila tombol2 dalam keadaan tidak ditekan 

maka sistem akan memeriksa jarak sensor depan dan belakang dan akan 

mengirimkan peringatan apabila jarak objek telah memasuki jarak tidak aman, 

namun apabila tombol2 dalam keadaan ditekan maka sistem hanya akan 

memeriksa jarak sensor tanpa mengirimkan peringatan. Jarak akan ditampilkan 

melalui monitor serial pada aplikasi Arduino IDE. 

#define ECHO_PIN 13 

#define TRIGGER_PIN 12 

#define MAX_DISTANCE 500 

#define ECHO_PIN_1 11 

#define TRIGGER_PIN_1 10 

#define MAX_DISTANCE_1 500  

 

int jarak; 

int jarak1; 
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Berikut merupakan potongan program untuk sensor yang apabila sensor 

depan atau belakang mendeteksi keberadaan objek dalam jarak kurang dari 1 

meter, kurang dari 2 meter dan kurang dari 2,5 meter maka peringatan akan 

dikirimkan. 

void loop() { 

  jarak = sonar.ping_cm(); 

  Serial.print("Sensor Depan :    "); 

  Serial.print(jarak); 

  jarak1 = sonar1.ping_cm(); 

  Serial.print("Sensor Belakang :   "); 

  Serial.print(jarak1); 

 

  if (mode2 == 0){ 

    CekTombol2(); 

    Serial.println("            Cek Kondisi"); 

    SensorDepan(); 

    SensorBelakang(); 

  }else if (mode2 == 1){ 

    CekTombol2(); 

    Serial.println("            Kondisi Netral"); 

    SensorDepan(); 

    SensorBelakang(); 

  } 

} 
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void SensorDepan(){ 

  if (mode == 0){ 

    CekTombol(); 

  }else if (mode == 1){ 

    CekTombol(); 

    if (jarak >= 251){ 

      Serial.println("Kondisi Aman"); 

    } 

    if (jarak <= 250 && jarak >= 201){ 

      mp3_play (3); 

    } 

    if (jarak <= 200 && jarak >= 101){ 

      mp3_play (2); 

    } 

    if (jarak <= 100 && jarak >= 1){ 

      mp3_play (1); 

    }delay(6000); 

  } 

} 
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Hasil dari pengujian dari masing-masing sensor dapat dilihat pada beberapa tabel 

berikut ini. 

 

 

void SensorBelakang(){ 

  if (mode1 == 0){ 

    CekTombol1(); 

  }else if (mode1 == 1){ 

    CekTombol1(); 

    if (jarak1 >= 251){ 

      Serial.println("Kondisi Aman"); 

    } 

    if (jarak1 <= 250 && jarak1 >= 201){ 

      mp3_play (6); 

    } 

    if (jarak1 <= 200 && jarak1 >= 101){ 

      mp3_play (5); 

    } 

    if (jarak1 <= 100 && jarak1 >= 1){ 

      mp3_play (4); 

    }delay(6000); 

  } 

} 
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Tabel 4.1. Hasil Pengujian Sensor HC-SR04 Depan 

Percobaan Jarak Aktual Jarak Terbaca 

Ke-1 75 cm 75 m 

Ke-2 185 cm 185 cm 

Ke-3 235 cm 235 cm 

 

Tabel 4.2. Hasil Pengujian Sensor HC-SR04 Belakang 

Percobaan Jarak Aktual Jarak Terbaca 

Ke-1 65 cm 65 cm 

Ke-2 185 cm 185 cm 

Ke-3 235 cm 235 cm 

 

4.2 Pengujian Tombol 

Sebelum tombol dapat digunakan, masing - masing pin pada tiap tombol 

harus didefenisikan dulu terhadap pin pada Arduino. Kemudian setiap tombol 

diberikan fungsi untuk masing-masing tombol. Berikut merupakan pendefinisian 

tombol terhadap Arduino.  

 

const int tombol = 7; 

const int tombol1 = 6; 

const int tombol2 = 5; 

int mode = 0; 

int mode1 = 0; 

int mode2 = 0; 
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Berikut merupakan perintah untuk melakukan pengecekan terhadap tiga 

buah tombol dimana apabila tombol pertama ditekan maka fungsi mode akan 

bernilai 1 kemudian mode1 dan mode2 bernilai 0 yang artinya tombol 2 dan 3 

tidak berfungsi. Jika tombol pertama ditekan dua kali maka tombol akan 

dinonaktifkan. Begitu juga halnya untuk tombol kedua dan ketiga. 

 

void CekTombol(){ 

  if (digitalRead(tombol) == 0){ 

    mode++; 

    if (mode == 1){ 

    mode1 = 0; 

    mode2 = 0; 

    } 

    if (mode >= 2){ 

      mode = 0; 

    } 

    delay(300); 

  } 

} 
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void CekTombol1(){ 

  if (digitalRead(tombol1) == 0){ 

    mode1++; 

    if (mode1 == 1){ 

    mode = 0; 

    mode2 = 0; 

    } 

    if (mode1 >= 2){ 

      mode1 = 0; 

    } 

    delay(300); 

  } 

} 

 

void CekTombol2(){ 

  if (digitalRead(tombol2) == 0){ 

    mode2++; 

    if (mode2 == 1){ 

    mode = 0; 

    mode1 = 0; 

    } 

    if (mode2 >= 2){ 

      mode2 = 0; 

    } 

    delay(300); 

  } 

} 
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4.3 Pengujian Sistem Keseluruhan 

Pada proses pengujian keseluruhan sistem, sensor HC-SR04 akan 

diletakkan pada sisi depan dan belakang mobil. Terdapat beberapa proses untuk 

membuktikan apakah sistem berjalan dengan baik atau tidak, proses – proses 

tersebut antara lain : 

a. Meletakkan benda dengan jarak kurang dari 1 meter 

b. Meletakkan benda dengan jarak kurang dari 2 meter 

c. Meletakkan benda dengan jarak kurang dari 3 meter 

 

Gambar 4.1. Sensor Depan dan Objek dengan Jarak 75 cm 
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Gambar 4.2. Sensor Belakang dan Objek dengan Jarak 65 cm 

 

Pada gambar 4.1 dan 4.2 diperlihatkan jarak sensor depan dengan objek 

adalah 75 cm dan jarak sensor belakang dengan objek adalah 65 cm. Dengan 

kondisi terebut maka peringatan jarak aman akan dibunyikan degan memberikan 

peringatan hati-hati. 
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Gambar 4.3. Sensor Depan dan Objek dengan Jarak 185 cm 

 

 

Gambar 4.4. Sensor Belakang dan Objek dengan Jarak 145 cm 
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Pada gambar 4.3 dan 4.4 diperlihatkan jarak sensor depan dengan objek 

adalah 185 cm dan jarak sensor belakang dengan objek adalah 145 cm. Dengan 

kondisi terebut maka peringatan jarak aman akan dibunyikan degan memberikan 

peringatan siaga. 

 

Gambar 4.5. Sensor Depan dan Objek dengan Jarak 235 cm 
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Gambar 4.6. Sensor Belakang dan Objek dengan Jarak 220 cm 

 

Pada gambar 4.5 dan 4.6 diperlihatkan jarak sensor depan dengan objek 

adalah 235 cm dan jarak sensor belakang dengan objek adalah 220 cm. Dengan 

kondisi terebut maka peringatan jarak aman akan dibunyikan degan memberikan 

peringatan waspada. 

 

Tabel 4.3. Hasil Pengujian Keseluruhan Sensor HC-SR04 

Percobaan Sensor 
Depan 

Sensor 
Belakang 

Kondisi 
Peringatan 

Jarak Terbaca 

Ke-1 75 cm 65 cm Bunyi Bunyi 

Ke-2 185 cm 145 cm Bunyi Bunyi 

Ke-3 235 cm 220 cm Bunyi Bunyi 

 



45 
 

 

4.4 Kelebihan dan Kekurangan Sistem 

Berikut ini adalah kelebihan dan kekuragan yang dimiliki oleh sistem 

peringatan jarak aman kendaraan. 

 

4.4.1 Kelebihan Sistem 

1. Hemat akan sumber daya dikarenakan sistem menggunakan pengaturan 

tombol untuk mengatur hidup atau tidaknya peringatan sistem. 

2. Output berupa alarm peringatan yang diberikan kepada pengguna 

bervariasi berdasarkan jarak mobil dengan objek didepannya. 

 

4.4.2 Kekurangan Sistem 

1. Lambatnya respon saat pergantian penggunaan sensor depan ke sensor 

belakang atau sebaliknya dengan menggunakan tombol. 

2. Objek yang dideteksi harus tepat pada posisi sensor HC-SR04 yang 

diletakkan di depan dan belakang kendaraan. 
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BAB 5  

PENUTUP 

 

5.1 Simpulan 

Berdasarkan rumusan masalah yang telah diuraikan pada Bab I, maka penulis 

dapat mengambil kesimpulan sebagai berikut : 

1. Sistem yang dirancang dikonfigurasi dengan bahasa C sebagai bahasa 

pemrogramannya dan menggunakan Software Arduino IDE sebagai media 

untuk menanamkan kode program ke papan Arduino. 

2. Sensor Ultrasonik HC-SR04 dan Arduino dapat diterapkan pada kendaraan 

dengan menempatkan sensor pada bagaian depan dan belakang kendaraan 

dengan menggunakan tombol sebagai pengendali on/off yang 

menghasilkan keluaran berupa alarm peringatan. 

 

5.2 Saran 

Adapun saran yang penulis sampaikan sebagai berikut: 

1. Pemikiran dan masukan dari pembaca yang sifatnya membangun sangat 

diharapkan untuk meningkatkan kemampuan sistem ini. 

2. Untuk meningkatkan kinerja sistem, dapat dilakukan dengan menambah 

jumlah sensor atau menggunakan jenis sensor proximity lainnya yang 

memiliki tingkat keakuratan yang lebih baik. 
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