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ABSTRAK 

 Insanul Arif (1207989/ 2012) :  Perancangan dan Pembuatan Pengontrolan 

Alat Pendeteksi Lawan Pada Jalan Untuk 

Keamanan Berlalu Lintas Berbasis 

mikrokontroller Atmega16 

Pembimbing                  :  Drs. H. Aswardi, MT 

 

 Salah satu rambu lalu lintas untuk keamanan saat melewati tikungan 

adalah kaca cembung. Kaca cembung digunakan untuk melihat lawan dari arah 

yang berlawanan saat mau melewati tikungan. Pada penggunaan kaca cembung 

tersebut banyak ditemukan kendala seperti pecahnya kaca cembung tersebut, tidak 

terlihatnya kaca cembung oleh pengendara karena tertutup oleh pohon, bahkan 

pada beberapa tikungan tidak dipasang kaca cembung. Semua kendala ini bisa 

berakibat fatal bagi pengendara yaitu bisa menyebabkan terjadinya kecelakaan. 

Oleh sebab itu kami membuat suatu alat yang dapat mendeteksi lawan dari arah 

yang berlawanan sehingga pengendara bisa merasa lebih aman saat melewati 

tikungan. Tujuan dari pembuatan proyek akhir ini adalah untuk mengurangi 

tingkat resiko kecelakaan bagi pengemudi yang akan melewati tikungan tersebut. 

Pada alat pendeteksi lawan ditikungan ini, sensor PIR yang berfungsi 

sebagai pendeteksi objek kendaraan dan diolah oleh mikrokontroller Atmega 16 

yang memberi perintah untuk mengakaktifkan dan mematikan Dot matrix, LED 

dan Buzzer. Dalam proses pembuatan alat hal yang pertama dilakukan adalah 

membuat rangakaian yang akan digunakan dengan aplikasi eagle. Selanjutnya 

dilakukan proses pembuatan box untuk Dot matrix dan LED setelah itu dilakukan 

tahap membuat program untuk dimasukkan kedalam mikrokontroller. 

 Dari hasil pengujian didapatkan apabila sensor PIR membaca adanya 

objek kendaraan maka Dot Matrix akan menampilkan “HATI-HATI ADA 

LAWAN” serta mengaktifkan semua indikator yaitu Buzzer dan LED. Apabila 

sensor PIR tidak membaca adanya objek maka mikrokontroller akan mematikan 

Dot matrix, LED dan Buzzer.  

Kata kunci : ATmega16, Sensor PIR, Dot Matrix, LED, Buzzer 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Pada zaman yang serba canggih saat sekarang ini, teknologi 

semakin berkembang dengan pesat, salah satunya pada sistem kontrol. 

Sistem peralatan yang digunakan dalam kehidupan sehari-hari banyak 

yang beralih kesistem kontrol otomatis, namun sebagian masih ada yang 

manual, seperti alat antisipasi kecelakaan tikungan yang memeiliki sudut 

tikungan < 90
0
. Alat ini akan lebih efektif jika sistemnya dirubah menjadi 

otomatis supaya pengemudi lebih aman saat melewati tikungan tersebut. 

Perancangan dan pembuatan proyek akhir ini diharapkan dapat 

membantu pengemudi merasa lebih aman saat melewati tikungan. Pada 

pemanfaat alat antisipasi kecelakaan  yang memiliki sudut tikungan < 90
0 

yang masih menggunakan kaca cembung untuk melihat pengendara lain 

dari arah berlawanan banyak ditemukan kendala, seperti pecahnya kaca 

cembung tersebut, tertutupnya kaca cembung oleh pohon yang tumbuh 

disekitar kaca bahkan pada beberapa tikungan tidak dipasang kaca 

cembung. Semua kendala tersebut bisa menyebabkan terjadinya 

kecelakaan bagi pengemudi. 

Dengan alat yang dirancang pengemudi tidak perlu melihat kaca 

cembung tersebut cukup dengan melihat papan informasi yang 

ditempatkan dengan jarak tertentu. Papan informasi akan memberitahu ada 
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atau tidaknya pengemudi lain yang akan melewati tikungan dari arah yang 

berlawanan. 

Alat antisipasi kecelakaan ditikungan ini dirancang dengan 

menggunakan sensor PIR yang berfungsi sebagai pendeteksi kendaraan 

yang lewat di tikungan tajam, sensor ini akan mengirim sinyal ke 

mikrokontroler ATmega16 pada saat sensor tersebut membaca adanya 

kendaraan yang lewat. Output dari mikrokontroler tersebut berupa 

tampilan di Dot Matrix yang memberi informasi ada atau tidaknya 

pengemudi lain yang akan melewati tikungan tersebut serta hidupnya 

Buzzer dan LED sebagai indikator. 

Berdasarkan penjelasan ini, maka dirancang dan dibuat suatu 

proyek akhir yang berjudul “Perancangan dan Pembuatan Pengontrol 

Alat Pendeteksi Lawan Pada Jalan Untuk Keamanan Berlalu Lintas 

Berbasis Mikrokontroler ATMEGA16”. 

B. Permasalahan 

1. Rumusan masalah 

Bagaimana membuat program untuk aplikasi alat pendeteksi lawan 

pada jalan tikungan tajam untuk antisipasi kecelakaan berbasis 

mikrokontroller Atmega 16 dengan menggunakan bahasa C ?. 

2. Batasan masalah 

a. Bahasa pemograman yang digunakan untuk perangkat lunak ini 

adalah bahasa pemograman C dengan menggunakan aplikasi Code 
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Vision AVR sebagai aplikasi untuk memprogram mikrokontroler 

ATMega 16. 

b. Alat pendeteksi lawan ini dirancang menggunakan mikrokontroler 

ATMega 16 sebagai pengontrolannya dan menggunakan sensor 

PIR untuk mendeteksi objek kendaraan. 

C. Tujuan dan Manfaat 

1. Tujuan  

Adapun tujuan proyek akhir ini adalah: 

a. Membuat program aplikasi prngontrolan alat pendeteksi lawan 

pada jalan tikungan tajam dengan berbasis mikrokontroller 

Atmega16 untuk memperbaharui sistem manual. 

b. Menguji program yang telah dibuat pada alat pengontrolan alat 

pendeteksi lawan pada tikungan tajam berbasis mikrokontroller 

Atmega 16. 

c. Membuat program alat antisipasi kecelakaan ditikungan dengan 

bahasa pemograman C. 

2. Manfaat  

Manfaat yang dapat diperoleh dari perancangan proyek akhir ini 

adalah: 

a. Dapat mengurangi tingkat kecelakaan saat melewati tikungan 

tajam tersebut. 
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b. Memberikan kemudahan bagi pengemudi yang mau melewati jalan 

tikungan tajam tersebut untuk melihat ada atau tidaknya lawan 

yang juga mau melewati tikungan tersebut. 

c. Dapat meningkatkan pengetahuan, khususnya mahasiswa dalam 

mengetahui kegunaan-kegunaan terhadap alat yang akan dipakai 

dalam pembuatan alat ini. 

 


