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INTISARI 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengembangkan sistem komunikasi 

antar kendaraan (V2V) yang berfungsi sebagai peringatan posisi titik buta, mengatasi 

peningkatan angka kecelakaan lalu lintas yang melibatkan truk dan sepeda motor. 

Berdasarkan data Korlantas Polri, kecelakaan lalu lintas meningkat 10,27% dari tahun 

2022 hingga 2023, dengan kerugian material mencapai Rp 307,7 miliar. Salah satu 

penyebab utama kecelakaan ini adalah keterbatasan jarak pandang pengemudi truk 

pada area titik buta. 

Sistem yang dikembangkan Sensor ultrasonik ditempatkan pada empat sisi truk 

(depan, belakang, kanan, dan kiri) untuk mendeteksi keberadaan objek di area titik 

buta. Data yang diperoleh dari sensor kemudian diolah oleh mikrokontroler dan 

dikirimkan menggunakan protokol komunikasi nirkabel ESP-NOW. ESP-NOW dipilih 

karena kesederhanaannya, efisiensi daya, dan kemampuannya dalam transfer data 

nirkabel jarak dekat. 

Sistem ini memiliki dua unit utama: perangkat informasi dalam kabin truk dan 

perangkat peringatan pada sepeda motor. Perangkat dalam kabin memberikan 

informasi visual melalui layar LCD yang menunjukkan posisi objek di titik buta (depan, 

kiri, kanan, belakang) serta peringatan audio melalui DFPlayer Mini dan speaker. 

Sementara itu, perangkat pada sepeda motor menerima sinyal dari truk dan 

memberikan peringatan visual melalui LED dan audio melalui buzzer kepada 

pengendara sepeda motor ketika berada di area titik buta truk. 

Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem komunikasi V2V ini sangat efektif dan 

responsif. Akurasi sensor mencapai 98,4% hingga jarak 200 cm pada setiap sisi. 

Waktu respons komunikasi dalam kondisi statis (kendaraan diam) rata-rata 173,8 

mikrodetik, dan dalam kondisi dinamis (kendaraan bergerak) rata-rata 174,2 

mikrodetik. Latensi yang sangat rendah ini memastikan bahwa peringatan diberikan 

secara real-time, secara signifikan meningkatkan keselamatan pengemudi dan 

pengguna jalan lainnya dengan mengurangi risiko kecelakaan akibat titik buta. 

Kata Kunci: Sistem Komunikasi Antar Kendaraan (V2V), Titik Buta (Blind spot), ESP-

NOW, Sensor Ultrasonik, Keselamatan Lalu Lintas. 
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ABSTRACT 

This research aims to design and develop an inter-vehicle communication (V2V) 

system that functions as a blind spot position warning, addressing the increasing 

number of traffic accidents involving trucks and motorcycles. According to Korlantas 

Polri data, traffic accidents increased by 10.27% from 2022 to 2023, resulting in 

material losses of up to Rp 307.7 billion. One of the main causes of these accidents 

is the limited visibility of truck drivers in blind spot areas, especially concerning small 

vehicles like motorcycles that move quickly. Therefore, this system is designed to 

enhance driving safety by providing real-time information to truck drivers and 

warnings to motorcycle riders. 

Ultrasonic sensors are placed on four sides of the truck (front, rear, right, and left) to 

detect the presence of objects in blind spot areas. The data obtained from the sensors 

is then processed by the microcontroller and transmitted using the ESP-NOW wireless 

communication protocol. ESP-NOW was chosen for its simplicity, power efficiency, 

and capability in short-range wireless data transfer. 

The system comprises two main units: an information device in the truck cabin and a 

warning device on the motorcycle. The cabin device provides visual information via 

an LCD screen showing the object's position in the blind spot (front, left, right, rear) 

and audio warnings through a DFPlayer Mini and speaker. Meanwhile, the device on 

the motorcycle receives signals from the truck and provides visual warnings via an 

LED and audio warnings via a buzzer to the motorcycle rider when they are in the 

truck's blind spot area. 

Test results indicate that this V2V communication system is highly effective and 

responsive. Sensor accuracy reached 98.4% up to a distance of 200 cm on each side. 

The average communication response time in static conditions (stationary vehicles) 

was 173.8 microseconds, and in dynamic conditions (moving vehicles), it was 174.2 

microseconds. This very low latency ensures that warnings are provided in real-time, 

significantly improving the safety of drivers and other road users by reducing the risk 

of accidents due to blind spots. 
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