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INTISARI 

 

Kendaraan barang yang selama ini diandalkan sebagai alat distribusi 

barang dari produsen ke konsumen nampaknya memiliki berbagai permasalahan. 

Masalah yang muncul adalah akibat dari kelalaian pengguna dengan memberikan 

beban muatan yang berlebih pada kendaraan tersebut. Memanfaatkan teknologi 

saat ini, dikembangkannya sebuah sistem anti overloading pada kendaraan barang 

yang dapat mengatasi permasalahan kelebihan muatan. Di dalam perancangan 

alat ini perlu dilakukan eksperimen awal untuk mencari batas jarak beban aman 

sebagai dasar membuat program. 

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian ini adalah Research and 

Development (R&D) yang merupakan suatu proses untuk mengembangkan suatu 

produk baru atau menyempurnakan produk yang telah ada. Prosedur yang 

dilaksanakan dalam penelitian rancang bangun sistem anti overloading pada 

kendaraan barang berbasis mikrokontroler menggunakan sensor jarak 

mengadaptasi pada model pengembangan Analize, Design, Development, 

Implementation and Evaluation (ADDIE). 

Desain pemasangan dari sistem anti overloading pada rangka chasis bawah 

untuk mendeteksi batas jarak beban aman dan beban muatan antara rangka chasis 

bawah dengan dumper kendaraan. Kinerja sistem menggunakan sensor jarak pada 

alat peraga dengan beban yang diberikan dapat bekerja dengan baik. Alat dapat 

mengukur batas jarak beban aman dan beban muatan sebagai sistem pembatas 

muatan pada alat peraga serta alat dapat memberikan kinerja output sesuai 

dengan pemrograman yang telah dirancang seperti menampilkan hasil pembacaan 

jarak dan beban muatan pada handphone Android. Tingkat akurasi dari fungsi 

sensor terhadap pembacaan jarak memiliki persentase rata-rata success 100% dan 

error 0%. 

 

Kata Kunci: Kelebihan muatan, mikrokontroler, sensor jarak, Android  
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ABSTRACT 

 

Vehicle goods that have been relied on as a means of distribution of goods 

from producers to consumers seem to have various problems. The problem arises 

as a result of the user's negligence by providing excessive payload to the 

vehicle. Utilizing the current technology, it can be developed an anti overloading 

system in vehicle goods that can overcome the problem of overload. In Design 

This tool needs to be done early experiments to find the secure load distance limit 

as the basis for creating programs. 

The research method used in this research is Research and Development 

(R&D) which is a process to develop a new product or improve existing 

product. The procedures implemented in the research designed to build design of 

anti overloading system on vehicle based on microcontroller range sensor using 

adapt to the development model of Analyize, Design, Development, 

Implementation and Evaluation (ADDIE). 

Design mounting of the anti overloading system on the lower chassis frame 

to detect the limit of safe load distances and load loads between lower chassis and 

vehicle dumpers. System performance using range sensors on the props with a 

given load can work well. The tool can measure the secure load distance limit and 

payload load as the load limiter system in props and tools can 

deliver output performance According to programming that has been designed 

such as displaying distance readings and load loads on Android phones. The 

accuracy of the sensor function to distance readings has an average percentage 

of success 100% and error 0%. 

  

Keywords: Overloading, microcontroller, range sensor, Android 

 

 

 

 


