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INTISARI

Tingginya angka kecelakaan lalu lintas akibat pelanggaran kecepatan, jarak
aman, dan perilaku mengemudi zigzag mendorong perlunya sistem yang mampu
memantau dan mengintervensi perilaku pengemudi secara otomatis. Penelitian ini
bertujuan mengembangkan sistem kontrol dan pemantauan berbasis IoT yang
tidak hanya mendeteksi pelanggaran seperti overspeed, jarak terlalu dekat, dan
manuver zigzag yang berisiko, tetapi juga mampu memberikan intervensi langsung
terhadap laju kendaraan. Sistem ini menggunakan Arduino Mega dan ESP32
dengan sensor GPS, LiDAR, serta MPU6050 untuk mendeteksi sudut kemiringan
dan manuver zigzag. Output Digital Analog Converter (DAC) digunakan untuk
membatasi tegangan pedal akselerator saat pelanggaran berulang terdeteksi.
Evaluasi sistem dilakukan melalui serangkaian pengujian untuk mengukur akurasi
sensor, keandalan komunikasi IoT, serta efektivitas mekanisme intervensi
kecepatan. Hasil menunjukkan tingkat keberhasilan 100% pada intervensi
kecepatan, akurasi sensor yang baik, serta notifikasi IoT yang berhasil terkirim
dalam waktu rata-rata 5,9 detik. Sistem terbukti efektif dan layak diterapkan

sebagai solusi peningkatan keselamatan berkendara berbasis teknologi.

Kata Kunci: Keselamatan Berkendara, Internet of Things (IoT),

Kecepatan Berlebih, Zigzag, Intervensi Kecepatan
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ABSTRACT

The high rate of traffic accidents caused by speeding, unsafe following
distance, and zigzag driving behavior highlights the need for a system capable of
automatically monitoring and intervening in driver behavior. This study aims to
develop an IoT-based monitoring and control system that not only detects
violations such as speeding, close following distance, and risky zigzag maneuvers
but also provides real-time intervention to regulate vehicle speed. The system
utilizes an Arduino Mega and ESP32 equipped with GPS, LiDAR, and an MPU6050
sensor to detect tilt angles and zigzag movements. A Digital-to-Analog Converter
(DAC) is employed to limit the accelerator pedal voltage when repeated violations
are detected. System evaluation was conducted through a series of tests to assess
sensor accuracy, IoT communication reliability, and the effectiveness of the speed
intervention mechanism. The results show a 100% success rate in speed
intervention, high sensor accuracy, and IoT notifications successfully delivered with
an average delay of 5.9 seconds. The system proves to be effective and feasible

as a technology-based solution to enhance driving safety.

Keywords : Driving Safety, Internet of Things (IoT), Speeding, Zigzag

Maneuver, Speed Intervention
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