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ABSTRAK  

Salah satu penyebab kecelakaan yang terjadi di jalan adalah kondisi dimana 

ada kesalahan pada faktor manusia yang kurang fokus dalam mengamati keadaan 

sekitar kendaraan yang dikendarai. Untuk pengemudi kendaraan besar seperti 

truk memiliki area dimana tidak bisa dijangkau oleh penglihatan atau biasa disebut 

titik buta (Blind spot) yang disebabkan karena dimensi yang yang luas sehingga 

sudut pandang terbatas. Keadaan tersebut mengakibatkan risiko kendaraan besar 

menabrak pengendara lain maupun objek lain yang berada pada blind spot area.  

 Penelitian ini bertujuan membuat rancang bangun alat guna membantu 

pengemudi dalam memberikan informasi serta peringatan jika ada objek pada   

blind spot area. Alat ini menggunakan sensor ultrasonik sebagai pendeteksi objek, 

serta system informasi yang dikirim melalui wifi dan ditampilkan pada aplikasi 

Blynk untuk mengetahui jarak dan letak objek. Pengujian dilakukan dengan cara 

diterapkan langsung pada kendaraan untuk mengetahui kinerja alat pada 

kendaraan.  

Berdasarkan hasil uji coba alat pendeteksi blind spot didapatkan hasil bahwa 

alat dapat mendeteksi objek yang berada pada area blind spot yang selanjutnya 

dikirimkan pada aplikasi Blynk menggunakan WiFi. Hasil uji coba menunjukan 

tingkat keakuratan sensor ultrasonik mencapai lebih dari 98% serta 

penyimpangan sudut maksimal yang dapat terdeteksi adalah 30° pada jarak 2 

cm. Dengan demikian dapat disimpulkan bahwa rancang bangun alat blind spot 

detector dapat bekerja dengan baik dan dapat digunakan untuk membantu 

pengemudi memonitor titik buta pada kendaraan.  
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ABSTRACT  

One of the causes of accidents that occur on the road is a condition where 

there is an error in the human factor which lacks focus in observing the 

circumstances around the vehicle being driven. For drivers of large vehicles such 

as trucks, they have areas where sight cannot reach or what is commonly called 

a blind spot, which is due to the large dimensions so that the viewing angle is 

limited. This situation results in the risk of large vehicles hitting other drivers or 

other objects that are in the blind spot area.  

This study aims to design a tool to assist drivers in providing information 

and warnings if there is an object in the blind spot area. This tool uses an 

ultrasonic sensor as an object detector, as well as an information system that is 

sent via wifi and displayed on the Blynk application to determine the distance and 

location of objects. Testing is carried out by applying it directly to the vehicle to 

determine the performance of the tool on the vehicle.  

Based on the trial results of the blind spot detection tool, it was found that 

the tool can detect objects in the blind spot area which are then sent to the Blynk 

application using WiFi. The test results show that the accuracy of the ultrasonic 

sensor reaches more than 98% and the maximum angle deviation that can be 

detected is 30° at a distance of 2 cm. Thus it can be concluded that the design of 

the blind spot detector device can work well and can be used to help the driver 

monitor the blind spot on the vehicle.  

  

Keywords: Blind spot, Truck, Ultrasonic Sensor 


