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Abstrak

Tujuan skripsi ini adalah mempelajari teknologi pembacaan
objek pada area buta kendaraan secara umum dan merancang
dengan baik, Pendeteksi objek pada area buta kendaraan berbasiskan
Arduino UNO Atmega 328. Tugas Akhir ini menggunakan metode
pencarian informasi yang berhubungan dengan teknologi pembacaan
objek pada area buta kendaraan melalui internet dan melalui buku
yang menunjang dalam perancangan blind spot yang baik. Area buta
pada kendaraan biasa disebut blindspot, blindspot merupakan area
buta pada kendaraan yang sedang berjalan, pada area tersebut
pengendara tidak dapat mengetahui keberadaan objek lain, maka alat
pendeteksi blindspot pada sepeda motor dapat menegetahui dimana
letak objek, demi mengurangi kecelakaan lalu-lintas.

Alat pendeteksi blindspot pada sepeda motor menggunakan
tiga buah sensor ultrasound yang di letakkan pada area blindspot
pada sepeda motor, kemudian di integrasikan pada mikrokontroler,
kemudian mikrokontroler membaca mode mana yang diapakai, untuk
lorong atau untuk jalan umum, maka ultrasound akan membaca
objek antar kendaraan atau objek lain yang di sekitar sensor
ultrasound, kemudian hasil pembacaan sensor yang terbaca
mikrokontroler maka akan mengaktifkan LCD yang sudah terhubung
dengan camera. Sehingga akan menampilkan keadaan sebenarnya
area yang terbaca oleh sensor ultrasound.

Alat ini dapat mengidentifikasi kendaraan lain sejauh 2.1
meter pada blindspot, dan berfungsi dengan baik ketika kendaraan
pada area buta berjarak dibawah 2 meter, dengan kecepatan antara 0-
80Km.
kata kunci: blindspot, ultrasound, mikrokontroler
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Abstract

The purpose this thesis is to learn blindspot technology in
general and to properly design the blindspot itself based om adruino
UNO Atmega 328. This thesis uses information research ulmethods
which are related to the blind spot technology through the internet
and books supporting in designing a fine blindspot. blindspot itself is
a blind area on running vehicles, the rider does not realize the
existance of other object, decreasing the number of traffic accident.
Blindspot detector device set on bike, integrated uses three
ultrasound censors set up in the blindspot area on a bike, integrated
around micro-controller then reads which mode to use for path or
common track, the ultrasound will then read objects of inter vehicles
or oyher objectsaround the ultrasound censor, later the result of the
censor reading read by the micro-controlle will the visualized by
LCD from the camera, so the output will bw sort of a picture from
camera, to visualized by LCD on dashboard. Its also turns on which
ultrasound LED indicator will be on.
with this device, it is expected to reduce traffic accidents caused by
motor vehicles, in particular blindspot area, and it notifies when
there is another motor vehicle or even another object running on the
blindspot area.

keywords: blindspot, ultrasound, microcontroller
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