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INTISARI 

 

Salah satu risiko kecelakaan yang mengancam keselamatan di jalan adalah 

kondisi dimana kendaraan hendak mendahului atau berpindah lajur untuk 

mendahului kendaraan di depannya.  Bagi pengemudi kendaraan besar seperti truk 

terdapat kendala dalam mengamati kondisi kendaraan yang dikemudikan karena 

dimensi dan sudut pandang yang terbatas ketika hendak mendahului, berpindah 

lajur, maupun berbelok.  Kondisi tersebut berisiko menimbulkan terjadinya 

kecelakan tabrak samping dengan samping kendaraan (side by side accident) 

maupun kecelakaan tabrak samping dengan depan (t-bone accident) ketika 

berpindah lajur. 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang alat peringatan untuk membantu 

pengemudi kendaraan besar agar dapat mendahului atau berpindah lajur dengan 

lebih aman.  Alat yang digunakan adalah sensor ultrasonik sebagai pendeteksi 

adanya objek serta LED dan buzzer sebagai output peringatan kepada pengemudi.  

Pengujian dilakukan dengan uji coba langsung pada kendaraan untuk mengetahui 

kinerja alat pada penerapannya di kendaraan. 

Dari hasil uji coba rancang bangun alat didapatkan hasil bahwa alat dapat 

mendeteksi objek yang berada di area titik buta ketika mendahului dan alat dapat 

bekerja ketika lampu sein diaktifkan.  Hasil uji coba sensor menunjukan tingkat error 

dari sensor ultrasonik yang digunakan adalah kurang dari 3% pada rentang jarak 

uji coba maksimal 400 cm.  Dengan demikian dapat disimpulkan bahwa rancang 

bangun lane changing warning untuk kendaraan besar dengan sensor ultrasonik 

dapat bekerja untuk membantu pengemudi kendaraan besar berpindah lajur dengan 

aman. 

Kata kunci: Blind spot, pindah lajur, truk, sensor ultrasonik. 
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ABSTRACT 

 

One of the risks of an accident that threatens road safety is a condition where 

the vehicle is about to overtake or change lanes to overtake the vehicle in front. For 

drivers of large vehicles such as trucks, there are obstacles to observing the 

condition of the vehicle being driven because of the limited dimensions and 

perspective when trying to overtake, change lanes, or turn. This condition has the 

risk of causing a side-by-side accident or a front-side collision (t-bone accident) 

when changing lanes. 

The main purpose of the research is to design a warning device to help 

drivers of large vehicles overtake or change lanes more safely. The tools used are 

ultrasonic sensors to detect the presence of objects, then LEDs and buzzers as 

warning outputs to the driver.. The tests are carried out with applications on vehicles 

to determine the performance of the tool in its condition on vehicles. 

From the results of the tool, it can detect objects that are in the blind spot 

area when overtaking, and the tool can work when the turn signal is activated. The 

test results show the error rate of the ultrasonic sensor is less than 3% in the 

maximum test distance range of 400 cm. Thus, it can be concluded that the design 

of lane changing warning for large vehicles with ultrasonic sensors can work to help 

drivers of large vehicles when changing lanes safely. 

Keyword: Blind spot, line changing, truck, ultrasonic sensor. 

 

 

  


