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INTISARI

Titik buta pada kendaraan bus seringkali tidak terlihat oleh pengemudi baik
melalui spion maupun kaca cermin. Hal tersebut menjadi risiko potensial bagi
keselamatan lalu lintas terutama pejalan kaki, pengendara sepeda motor dan
kendaraan lain yang berbagi jalan dengan bus. Maka dari itu dibutuhkan alat yang
mampu melakukan deteksi objek pada area bl/ind spot secara tepat dan cepat
dengan menentukan tingkat keberadaan objek di area blind spot dengan metode
fuzzy dengan memberikan notifikasi kepada pengemudi berupa LED RGB, suara
buzzer, tampilan monitor LCD 16X2.

Blind spot detector merupakan fitur keselamatan tambahan pada suatu
kendaraan transportasi darat dengan bertujuan meningkatkan keamanan serta
mendeteksi objek kendaraan ataupun halangan yang tidak terlihat oleh
pengemudi. Penelitian menggunakan 4 (tiga) buah sensor HC-SR04 dan 1 kamera
ESP-32 CAM sebagai pengambil data. Mikrokontroler ESP32 Devkit bertugas
sebagai pengolah dan pembaca data masing-masing /input. Sedangkan metode
untuk melakukan pendeteksian objek dengan metode fuzzy Takagi-Sugeno- Kang
(TSK) dengan parameter jarak yaitu dekat, sedang dan jauh.

Dari pengujian alat yang dilakukan dalam berbagai kategori jarak
menghasilkan selisih pembacaan dengan rata-rata pembacaan error sebesar
0,001% dengan perhitungan manual dan sistem serta hasil fuzzifikasi dalam
menentukan output hasil berupa kondisi yaitu bahaya, hati-hati dan aman. Hasil
pengujian logika fuzzy sebanyak 20 x (dua puluh) kali uji dihasilkan output dengan
akurasi sebesar 100% dan pengujian kesesuaian notifikasi menggunakan LED dan
buzzer saat kendaraan bus tersebut berjalan mampu memberikan notifikasi tepat
waktu pada pengemudi saat ada objek disekitar kendaraan. Kesimpulannya sistem
pendeteksi objek pada area b/ind spot memiliki potensi untuk meningkatkan
keamanan berkendara dalam membantu pengemudi kendaraan bus di jalan raya.

Kata kunci : Blind spot, Logika Fuzzy, ESP32, Monitoring, Sensor
Ultrasonik
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ABSTRACT

Blind spots on bus vehicles are often not visible to drivers either through
spies or mirrors. This is a potential risk to traffic safety, especially for pedestrians,
motorcyclists, and other vehicles that share roads with buses. Then we need a
device that can detect objects in the blind spot area accurately and quickly by
determining the level of presence of objects in the blind spot area by the fuzzy
method by giving notifications to the driver in the form of RGB LEDs, buzzer
sounds, and display LCD monitors (16X2).

A blind spot detector is an additional security feature on a land transport
vehicle with the aim of improving security and detecting vehicle objects or
obstacles that are not visible to the driver. The research used four (three) HC-SR04
sensors and one ESP-32CAM camera as data retrievers. The ESP32 Devkit
microcontroller serves as the processor and reader of each input. The method to
detect objects using the Takagi-Sugeno-Kang (TSK) fuzzy method with the
distance parameters of near, medium, and distant.

The test of instruments carried out in different categories of distance resulted
in a in a reading difference with an average error reading of 0.001% with manual
and system calculations, as well as the result of fuzzification in determining the
output, which resulted in conditions such as danger, caution, and safety. Results
of the fuzzy logic test of 20 x (twenty) times the test resulted in output with an
accuracy of 100% and a notification conformity test using LEDs and buzzers while
the bus vehicle is running, able to give timely notification to the driver when there
are objects around the vehicle. In conclusion, the object detection system in the
blind spot area has the potential to improve driving safety by helping bus drivers
on the highway.

Keywords : Blind spot, Fuzzy Logic, ESP32, Monitoring, Ultrasonic
Sensor
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