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ABSTRAK

AHMAD FAUZI YULIANDRI : Prototipe Perancangan Dan Pembuatan Mesin
Marka Jalan Otomatis Menggunakan Arduino
Mega 2560.

Tujuan pembuatan prototipe alat ini adalah menggabungkan proses pre-marking
dan marking, serta mengubah proses yang sebelumnya manual menjadi otomatis.
Proses pengolahan informasi pada alat ini menggunaan modul arduino mega 2560.
Dengan menggunakan motor servo untuk membuka dan menutup pintu keluaran
cat secara otomatis sesuai dengan program yang diinputkan, posisi pengecatan
akan ditentukan berdasarkan informasi dari sensor ultrasonik. Ultrasonik
digunakan sebagai pembaca jarak dari batas tepi jalan raya, informasinya akan
diproses untuk memperhitungkan jarak agar alat diposisi yang pas untuk
pengecatan. Dari hasil perbandingan antara pengukuran menggunakan sensor
ultrasonik dengan pengukuran menggunakan meteran, didapatkan tingkat
keberhasilan rata-rata pada 2 pengukuran dengan jarak di bawah 1 meter 95%
untuk sensor kanan dan 96% untuk sensor kiri. Dengan hasil tersebut bisa
disimpulkan bahwa menggunakan sensor ultrasonik sebagai pengukur jarak untuk
menentukan posisi marka jalan bekerja dengan cukup baik.

Keyword: marka jalan, otomatisasi, arduino mega, ultrasonik.
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BAB I
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Perkembangan sejarah manusia selalu diwarnai dengan perkembangan
ilmu pengetahuan dan teknologi yang berbanding lurus dengan upaya
manusia dalam menyelesaikan berbagai permasalahan dalam kehidupan.
Setiap permasalahan yang telah diselesaikan akan selalu ada permasalahan
baru muncul, sehingga ilmu pengetahuan dan teknologi akan selalu
berkembang selama manusia terus hidup. Otomatisasi merupakan salah satu
realisasi dari perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi yang merupakan
alternatif yang sangat dibutuhkan dalam kehidupan manusia untuk
memperoleh sistem kerja yang terstruktur, praktis, efektif dan efisien.

Yoga Alif, dkk. (2018:17) menyatakan bahwa sistem kontrol otomatis
adalah sistem kontrol dimana dalam aksi pengendalian yang dilakukan pada
sistem tersebut peran manusia digantikan oleh sistem kontrol yang telah
diprogram secara otomatis sesuai fungsinya, sehingga bisa memerankan
seperti yang dilakukan manusia. (Hermanda, dkk. 2015:990) menjelaskan
bahwa pada dunia indutri saat ini, perusahaan banyak memanfaatkan
teknologi otomasi karena dapat meningkatkan produksi, menjaga
kehegienisan produk, menjamin produk yang dihasilkan dan mempermudah
operator memantau serta mengendalikan langsung secara real time terhadap
proses yang sedang berlangsung.

Angga (2021:96) menyatakan di dunia industri hampir semua pabrik-

pabrik memanfaatkan sistem otomasi, dikarenakan hasil lebih cepat serta



kualitas yang dihasilkan lebih baik tentunya menjadi faktor utama
pemanfaatan sistem otomasi ini. Dengan adanya otomasi perusahaan juga
dapat menghemat biaya upah pekerja dan meningkatkan keseragaman yang
lebih baik dibandingkan pekerjaan yang dilakukan oleh manusia.

Untuk menunjang proses kerja yang dilakukan pada pembangunan jalan
raya yang dalam hal ini pada proses pembuatan marka jalan. Dimana,
berdasarkan keputusan mentri perhubungan No. KM 60 Tahun 1993 tentang
marka jalan, marka jalan merupakan suatu tanda yang berada di permukaan
jalan atau di atas permukaan jalan yang meliputi peralatan atau tanda yang
membentuk garis membujur, garis melintang, garis serong serta lambang
lainnya yang berfungsi untuk mengarahkan arus lalu lintas dan membatasi
daerah kepentingan lalu lintas.

Proses pengecatan marka jalan terbagi dua bagian yang terpisah, tugas
pertama adalah proses pre-marking yang bertujuan untuk menggambar
bidang sketsa terlebih dahulu untuk menghindari penandaan yang salah. Pre-
marking menurut Erwin (2016:67) yaitu mengukur dan menentukan posisi
garis marka dengan menggunakan tali dan membuat titik-titik dengan kapur
atau cat warna putih yang mudah hilang. Permukaan jalan sudah ditandai
dengan garis menggunakan peralatan pra-marker yang menentukan posisi
persis jalan yang akan dicat nanti.

Tugas kedua adalah operator memindahkan cat dingin atau mesin
termoplastik di atas garis yang telah ditandai sebelumnya yang telah

disiapkan pada langkah pertama dan menyemprot/melempar cat ke



permukaan jalan. Sebagian besar mesin marka jalan memiliki hidrolik
batang pemandu untuk memastikan garis lukisan digambar secara akurat dan
dalam garis lurus. (Muhammad Khalid, dkk. 2016 : 39-40).

Hanumanth Ramji, dkk. (2018) dalam karyanya tentang pemasangan
studi jalan otomatis dan mesin marka jalan memberikan detail desain mesin
dan menyarankan metodologi untuk fabrikasi bahwa proses otomatisasi
terbukti hemat biaya tanpa merugikan kinerja mesin. Sistem mengurangi
kekurangan tenaga kerja dibidang pekerjaan umum.

Otomatisasi sangat mungkin diterapkan pada proses pembuatan marka
jalan, karena selama ini proses pre-marking dan mesin marka jalan yang
tergolong masih manual, serta proses pre-marking dan marking yang masih
terpisah sehingga membutuhkan waktu lebih dalam pengerjaannya.

Berdasarkan pemaparan di atas penulis tertarik membuat seperangkat
alat sebagai tugas akhir yang diberi judul “Prototipe Perancangan Dan
Pembuatan Mesin Marka Jalan Otomatis Menggunakan Arduino Mega 2560
mesin marka jalan otomatis ini akan bergerak secara otomatis dalam
menentukan posisi pembuatan marka dan bentuk marka yang akan dibuat.
Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah yang telah dipaparkan sebelumnya,
maka dapat diidentifikasi masalah sebagai berikut:

1. Proses pre-marking masih menggunakan sistem manual yaitu dengan
menggunakan tali dan kapur atau cat secara manual untuk membuat titik

dan tanda yang digunakan sebagai acuan dalam pembuatan marka.



. Proses pre-marking dan marking masih terpisah.

Waktu yang dibutuhkan dalam proses pre-marking membutuhkan waktu

yang cukup banyak.

. Proses pre-marking yang masih manual membutuhkan sumber daya dan

tenaga yang lebih banyak.

C. Batasan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah yang dikemukakan di atas, maka

pembatasan masalah dalam alat ini agar tidak menyimpang dan lebih terarah.

Adalah meliputi:

1.

4.

Membuat perancangan dan pembuatan mesin marka jalan otomastis ini
menggunakan arduino mega sebagai pemroses sistem, sensor ultrasonik
HC-SR04 sebagai sumber informasi menentukan posisi mesin dan aplikasi
arduino IDE sebagai software pembuatan program.

Mesin marka jalan otomatis ini dibatasi dalam membuat marka jalan baru
untuk pembuatan marka membujur garis putus putus dan marka membujur
garis utuh.

Mesin marka jalan otomastis ini dibatasi hanya untuk jalan yang ada
pembatas atau trotoar disisi kiri atau kanan.

Bahasa Pemograman yang digunakan adalah bahasa C/C++.

D. Rumusan Masalah

1.

Adapun rumusan masalah dalam tugas akhir ini adalah:
Bagaimana merancang dan membuat miniatur mesin marka jalan otomatis

menggunakan arduino mega.



. Bagaimana cara memposisikan mesin marka jalan berada di tengah jalan

atau di batas luar jalan tetap stabil.

. Bagaimana cara mengatur bentuk marka jalan pada proses pengecatan

marka.
Bagaimana cara merancang dan membuat program mesin marka jalan

otomatis menggunakan sofiware arduino IDE.

E. Tujuan Tugas Akhir

Berdasarkan rumusan masalah , maka tujuan tugas akhir ini adalah:

. Dapat merancang dan membuat miniatur mesin marka jalan otomatis

menggunakan arduino mega.

. Dapat memposisikan mesin marka jalan berada di tengah jalan atau di

batas luar jalan tetap stabil.

. Dapat mengatur bentuk marka jalan pada proses pengecatan marka.

Dapat merancang dan membuat program mesin marka jalan otomatis

menggunakan software arduino IDE.

F. Manfaat Tugas Akhir

Adapun manfaat yang didapatkan dari penyusunan tugas akhir ini antara

lain sebagai berikut:

1.

2.

Mengubah proses marking manual menjadi otomatis.

Menggabungkan proses pre-marking dan marking manjadi satu proses.

. Mengurangi waktu pengerjaan marking.
. Mengurangi penggunaan tenaga dan sumber daya manusia.

. Menghemat biaya pengerjaan.



