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 INTISARI 
 

Dalam Undang-Undang Nomor 22 Tahun 2009 pasal 90 pengemudi 

dibatasi waktu untuk berkendara selama  8 jam dalam satu hari, batas 

maksimal berkendara selama 12 jam dalam 1 hari yang pada setiap 4 jam 

harus beristirahat selama 30 menit. Hal ini untuk memulihkan konsentrasi dan 

daya refleks sehingga dapat terhindar dari resiko kelelahan atau gangguan 

microsleep.  

Penelitian ini dibuat untuk merancang bangun alat lane keep assist 

berbasis mikrokontroler arduino uno. Metode penelitian yang digunakan adalah 

Research and development yaitu metode untuk menghasilkan produk dan 

menguji keefektifannya. Tahapan pembuatan rancang bangun ini yakni 

pembuatan wiring rangkaian komponen pada Software Fritzing, pembuatan 

program atau coding (sketch) pada Arduino IDE, perakitan komponen, 

pemasangan komponen alat pada media prototype, dan pengujuan alat 

apakah sudah berfungsi dengan baik atau tidak. 

Rancang bangun alat ini memiliki 3 kinerja, yaitu Pertama dapat 

diperoleh dari pembacaan sensor TCRT5000 terhadap garis yang kemudian 

data akan diteruskan ke Arduino untuk memerintahkan menggerakan motor 

servo sebagai pengganti sistem kemudi, buzzer ON, Layar LCD menampilkan 

tulisan kanan atau kiri, dan lampu LED ON. Kedua dapat diperoleh dari 

pembacaan sensor GY-50 terhadap perubahan sudut kemudi yang akan 

diteruskan ke Arduino untuk di tampilkan pada layar LCD. Ketiga dapat 

diperoleh dari pembacaan sensor SRF04 terhadap benda/objek yang kemudian 

diteruskan ke Arduino untuk memerintahkan menggerakan motor servo 

sebagai simulasi penginjakan pedal rem, menonaktifkan motor dc, buzzer ON, 

menampilkan tulisan bahaya pada layar LCD, dan lampu LED ON. Berdasarkan 

hasil analisis disimpulkan bahwa rancang bangun alat lane keep assist berbasis 

Arduino uno dapat terealisasi menjadi sebuah alat yang bisa diaplikasikan dan 

disimulasikan pada mobil RC. 

 

Kata kunci: Gangguan Microsleep, Lane Keep Assist, Sensor garis (TCRT500), 

Sensor ultrasonik (SRF-04), Sensor Gyroscope (GY-50), Arduino Uno. 
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ABSTRACK 
 

In Law Number 22 Year 2009 Article 90, drivers are limited to driving 

for 8 hours in one day, the maximum limit for driving is 12 hours in 1 day, 

which requires a rest for 30 minutes every 4 hours. This is to restore 

concentration and reflex power so that you can avoid the risk of fatigue or 

microsleep disorders. 

This research was made to design a lane keep assist device based on 

the Arduino Uno microcontroller. The research method used is Research and 

development, namely a method to produce a product and test its effectiveness. 

The stages of making this design are making wiring of a series of components 

in the Fritzing Software, creating a program or coding (sketch) on the Arduino 

IDE, assembling components, installing tool components on prototype media, 

and testing the tool whether it is functioning properly or not. 

The design of this tool has 3 performance, namely First it can be 

obtained from the reading of the TCRT5000 sensor against the line which then 

the data will be forwarded to Arduino to order the servo motor to be moved as 

a replacement for the steering system, buzzer ON, LCD screen displays right or 

left writing, and LED lights ON. The second can be obtained from the reading 

of the GY-50 sensor regarding changes in steering angle which will be 

forwarded to the Arduino to be displayed on the LCD screen. The third can be 

obtained from the SRF04 sensor readings of objects / objects which are then 

forwarded to Arduino to order the servo motor to be moved as a simulation of 

stepping on the brake pedal, deactivating the dc motor, the buzzer ON, 

displaying hazard writing on the LCD screen, and the ON LED light. Based on 

the results of the analysis, it is concluded that the design of the lane keep 

assist tool based on the Arduino uno can be realized into a tool that can be 

applied and simulated on RC cars. 

 

Keywords: Microsleep disturbance, Lane Keep Assist, line sensor (TCRT500), 

ultrasonic sensor (SRF-04), Gyroscope sensor (GY-50), Arduino Uno. 


