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Abstract

The largest number of deaths in the world is caused by ftraffic accidents. More than
thousands of people died in traffic accidents. Road users in Indonesia are dominated by
motorcycles, which means that the largest contributor to the number of accidents. The main
treatment for accident victims is important for the safety of the accident victims. Another
thing if the accident occurred in a remote area and far from health services. Writing of this
final project aims to create a tracking and detection tool when an accident occurs on a
motorcycle user based on tilt and vibration. The tool used is an Arduino microcontroller
mounted on a motor. By using the Gyroscope/GY521 sensor as a motorcycle tilt detector,
SW420 for vibration detection, and sending a signal to Arduino and then sending a
command to SIM800L to send data in case of an accident as well as location coordinates
via SMS message.
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Abstrak

Jumlah kematian terbesar di dunia salah satunya disebabkan oleh kecelakaan lalu lintas.
Lebih dari ribuan orang tewas akibat kecelakaan lalu lintas. Pengguna jalan raya di
Indonesia didominasi oleh sepeda motor, yang artinya penyumbang terbesar angka
kecelakaan. Penanganan utama pada korban kecelakaan penting dilakukan guna
keselamatan korban kecelakaan tersebut. Lain hal jika kecelakaan terjadi di daerah
terpencil serta jauh dari pelayanan Kesehatan. Maka penulisan tugas akhir ini bertujuan
untuk membuat sebuah alat tracking dan deteksi ketika terjadi kecelaakan pada pengguna
sepeda motor berdasarkan kemiringan dan getaran. Alat yang digunakan merupakan
mikrokontroller Arduino yang dipasang pada motor. Dengan menggunakan sensor
Gyroscope/GY521 sebagai pendeteksi kemiringan sepeda motor, SW420 untuk deteksi
getaran, dan mengirimkan sinyal ke Arduino dan kemudian mengirim perintah ke SIM800L
untuk mengirim data jika terjadi kecelakaan serta koordinat lokasi melalui pesan SMS.

Kata Kunci: Arduino, Kecelakaan, Deteksi, SMS
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1. PENDAHULUAN

Salah satu penyumbang jumlah
kematian terbesar di dunia adalah
kecelakaan lalu lintas. Menurut situs
Worldometer.info dikutip dari Global launch
of the Decade of Action for Road Safety
2011-2020 — WHO. Setiap tahun, 1,28 juta
dan per hari sekitar 3000 orang tewas
akibat dari kecelakaan lalu lintas. Data
Korlanras Polri menyebutkan,
(Worldometer, 2021) pada tahun 2021
telah terjadi total 142 kecelakaan dengan
total korban sebanyak 203 orang, kerugian
material dengan total Rp. 241.350.008,00
yang terbanyak berada di wilayah otoritas
Polda Jatim. (Pahlevi, 2021) (POLRI, 2021)

Pengguna jalan raya terbesar di
Indonesia adalah sepeda motor, yang
artinya penyumbang terbesar angka
kecelakaan di Indonesia vyaitu pada
pengguna sepeda motor. Penyebab
kecelakaan pada sepeda motor sangat
bermacam-macam, diantaranya
ketidakdispilinan pengguna sepeda motor.
Ada beberapa yang menyebabkan
kecelakaan pada sepeda motor seperti
menerobos lampu merah, melanggar
marka jalan, hilangnya fokus saat
berkendara, hingga kurangnya empati
sesama pengguna jalan raya. (Reza
Pahlevi, 2021) Sehingga penting dilakukan
penanganan secara cepat saat terjadi
kecelakaan lalu lintas terutama di
Indonesia. Langkah pertama yang
dilakukan saat kecelakaan terjadi adalah
penanganan cepat serta pertolongan
pertama guna keselamatan korban
tersebut. Lain hal jika terjadi kecelakaan
berada di daerah terpencil, jauh dari
pemukiman penduduk, gunung, hutan
yang jauh dari layanan kesehatan atau
fasilitas  kesehatan  seperti  dokter,
puskesmas, klinik, dan rumah sakit.

Berdasarkan permasalahan tersebut,
maka penulisan tugas akhir ini mempunyai
sebuah tujuan untuk membuat sebuah alat
tracking dan deteksi jika terjadi kecelaakan
pada pengguna sepeda motor. (Hermanto,

Yamato and Machdi, 2016). Alat yang
digunakan merupakan mikrokontroller
Arduino yang dipasang pada motor.
Dengan menggunakan sensor
Gyroscope/GY521 sebagai pendeteksi
kemiringan sepeda motor dan
mengirimkan sinyal ke Arduino dan
kemudian mengirim perintah ke SIM8001
untuk mengirim data jika terjadi kecelakaan
serta koordinat lokasi melalui pesan SMS
kepada keluarga atau kerabat. Sehingga
dengan mengetahui keadaan korban akan
membantu tenaga medis untuk ditangani
secara cepat.

2. METODE PENELITIAN
2.1. Alat dan Bahan
Tabel 2.1 Kebutuhan Perangkat

Perangkat Keras

No Nama Alat Keterangan

1 Arduino Nano + 1
Data Cable

5 Modul GSM 1
SIM800L

3 Sensor 1
GY521/Gyroscope

4 Modul GPS Ublox 1
NEO-6M

5 | Modul LM2596 1

6 | Sensor SW420 1
Kabel Jumper

7 | (M-M),(M-F), Secukupnya
(F-F)

Lenovo

8 | Laptop Ideapad 330

Sepeda Motor Honda Beat
Xiaomi Mi 8
10 | Smartphone Lite
Perangkat Lunak
1 | Arduino IDE | Ver.138

2.2. Tahapan Penelitian

Dalam Perancangan Sistem Tracking
untuk Pendeteksi Kecelakaan Sepeda
Motor Berdasarkan Kemiringan dan
Getaran maka dibutuhkan langkah -
langkah antara lain sebagai berikut:



Tahapan Penelitian

Studi Literatur
Analisis Kebutuhan

N

Gambar 2.1 Tahapan Perencanaan

2.3. Perencanaan alat

1)

Blok Diagram

Berikut adalah blok diagram dari
sistem deteksi kecelakaan yang
dimulai dari input, proses/kontrol, dan

output.

Gambar 2.2 Blok Diagram Alat

Rancangan Desain Alat

Semua komponen dan  modul
dimasukkan ke dalam sebuah box
plastik hitam kemudian diletakkan di
dalam bagasi pada motor, suplai
tegangannya menggunakan accu
motor.

Gambar 2.4 Desain Alat

3) Flowchart

Flowchart adalah sebuah aliran
jalannya sebuah sistem dari suatu proses
ke proses lainnya. Berikut merupakan
flowchart rancangan sistem rangkaian alat
yang dibuat.

Sensor GY521
Modul GPS
SIM 800L

SIM800L
mencari sinyal

‘Modul GPS membaca

posisi terkini

SIM800L
mengirim pesan
Terjadi
Kecelakaan” dan
koordinat lokasi

Gambar 2.3 Flowchart

4) Sumber Daya Alat
Semua modul yang akan digunakan
membutuhkan sumber daya agar
semua pemrosesan input/output dapat
berjalan dengan baik. Berikut adalah
tabel sumber daya tegangan yang
akan digunakan
Tabel 2.2 Tegangan Alat

Modul Volt
Arduino Nano 5V
Sensor GY521 5V
Modul GPS Neo 6M 3.3V
Modul SIM 800L 3.4V- 4.4V
Sensor SW420 5V




5)

Penentuan Sumbu Derajat

@ pll appiprotractor

Gambar 2.5 Sumbu Derajat
Kemiringan
Berdasarkan gambar diatas adalah
kondisi saat sensor mendeteksi
terjadinya kecelakaan dan mengirim
notifikasi SMS adalah disaat sumbu
derajat posisi motor normal (Warna
hijau) kemudian posisi  jatuh
(Ditunjukkan warna merah) dengan
kemiringan < 45° dan kemiringan > -

45°,
e
50" Street Bike

6155
64° MotoGP

0° Upright

LEAN ANGLE
22

Gambar 2.6 Lean Angle MotoGP
Penentuan sumbu derajat saat jatuh
45° diambil dari referensi kejuaraan
balap MotoGP, seperti gambar diatas
terlihat bahwa maksimum kemiringan
MotoGP agar tidak jatuh adalah 64°,
SuperBike 61°, Super Sport 55°,
StreetBike 50°, Scooter/motor biasa
maksimum 40°. Peneliti mengambil
nilai  tengah  antara  maksimal
kemiringan Scooter dan StreetBike
yaitu sebesar 45°.

Desain Rangkaian Alat

Berdasarkan gambar berikut adalah
rangkaian keseluruhan dari semua
modul yang telah  disebutkan
sebelumnya dan akan dihubungkan ke
Arduino sebagai sistem kontrol utama
dan menjadi sebuah alat secara utuh

7)

yang dapat mendeteksi ketika terjadi
kecelakaan.

Gambar 2.7 Rangkaian Alat

Rumus Haversine Method

Dalam penghitungan selisih jarak,
digunakan sebuah program dalam
bahasa Python yang menggunakan
input longitude dan latitude yang dapat
memudahkan dalam proses
penghitungan. Rumus Harvesine
Methode ditunjukkan sebagai berikut:

d = 2rarcsin (‘]sm2 (@) + cos(¢,) cos(¢hy) sin® (122;11))

Gambar 2.8 Haversine Method

HASIL DAN PEMBAHASAN

. Implementasi Sistem

Dalam implementasi sistem akan
dilakukan penulisan source code yang
digunakan sebagai pengambilan data
dari setiap modul/sensor, yang dimana
data tersebut akan digunakan untuk

pengujian. Rangkaian per-
modul/sensor akan dibuat secara
sederhana menggunakan papan

breadboard terlebih dahulu sebelum
diimplementasikan di keseluruhan alat
utuh.
1) SIM800L
Pengambilan data pertama kali
adalah dilakukannya tes AT
Command (tes AT, tes kualitas
sinyal, tes apakah karti SIM sudah
terbaca dengan benar, status



registrasi ke jaringan, dan nama
provider)

Gambar 3.1 Rangkaian SIM800L
Tabel berikut adalah hasil tes AT
Command yang tampil di serial
monitor Arduino

Tabel 3.1 Tes AT Command

Berhasil

AT 0K OK Terhubung
dengan Modul
AT+CSQ | OK 17.0 Rekuatan

Sinval (1-31)
Nomor Seri
Kartu SIM
Status
AT+CREG OK 0.1 Registrasi (1 =
Teregristasi)
Nama
Operator

AT+CCID OK 8962100053941763600

AT+COPS OK 0,0, TELKOMSEL

2) Modul GPS Ublox NEO-6M
Pengambilan Data GPS dilakukan
dengan cara membandingkan data
output serial monitor Arduino dan
hasil pembacaan koordinat pada
modul GPS.

e
Gambar 3.2 Rangkaian Modul
GPS

Selain kegiatan pengambilan data
yang telah dijelaskan, dilakukan
juga pengujian seberapa lama
kecepatan pembacaan koordinat
saat modul pertama kali dihidupkan
menuju ke kondisi alat idle.

Tabel 3.2 Kecepatan Pembacaan

Koordinat
Waktu
No Tempat (detik)
1 | Dalam 300 — 480
Ruangan
2 | Luar Ruangan 60

3) Sensor GY521

Sebelum memasuki  tahapan
pengujian, dilakukan tes modul
yang berguna untuk mengetahui
apakah modul tersebut dapat
bekerja sebagaimana mestinya
secara normal.

Gambar 3.3 Rangkaian GY521
Untuk posisi normal ditunjukkan
oleh gambar diatas. Sesuai dengan
posisi saat semua modul disatukan
menjadi suatu sistem, yaitu secara
Vertikal.

£

Gambar 3.4 Miring Kiri dan Kanan



Nilai Accelerometer Y cenderung Tabel 3.5 Pengujian Modul GPS

stabil diantara -100 s/d 100 dalam No|  Lokasi Drahlodul | DrisGMaps -, Sellsh

a ong | Lat | Long | (m)

posisi tidak bergerak atau tidak o [LBelakng g | 127 |l | M2T ) 10
- . . amarst 74 | 730 |07
miring. Nilai Y menjadi bertambah o aen o | n || 127

. . . e 2 | Sawah. Damarsi 74196 | o200 | 74196 | 62590 | 8,05
negatif jika miring kekiri, positif jika o 258 | o
.. . JL Surya Residence, . 112.7 y 112.7

miring kekanan, dapat ini dapat * | Duantengab | 87 | 7000 | TS7 | srags | 178

diambil kesimpulan yang dapat o [RDooRTS | s | 127 | g by | 6tis | 6o
. Dukuh Tengah 45 56110 399 4

berguna untuk tahap penguyan 5 | L Doro. Dukuh 74‘129 112.7 74'129 127 | o
Tabel 3.3 Pengambilan Data e LT el - 0 i

GY521 S | xingom, Geamngan | 74057 | uagio | 74097 | 155y | 745

No | miring | £OSIS1 | Nilai v | B | 137 | 37 iz | 127 10

— " ; g | b Sulaiman, 74156 | 127 | q4156 | M2T | 0
1 K|r| Vertlkal Negatlf Banjarsari & 40810 | 5% | 40936

2 | Kanan | Vertikal | Positif | Dk Tomgan | 1 | sogio | T4 | Sogry | 17

3 -II\-/;dak Vertikal NpegatI;/ 10 Jsl,;ﬁ,el;il;‘ﬁzn‘ 74250 é;;;z) 7.4249 615182479 4,35
irin ositi : el ™ (o

g Rata-rata selisih jarak | 5.84m

3.2. Pengujian Berdasarkan hasil pengujian pada
1) Pengujian SIM80OL tabel diatas, rata-rata selisih jarak
antara data Modul dan data Gmaps

Pengujian  dilakukan  dengan : e
adalah sejauh 5.48 meter. Jadi, jika

kondisi telah mendapatkan sinyal

dan agar mengetahui apakah terjadi kecelekaan pihak
berhasil atau tidak  dalam keluarga/berwenang tidak
mengalami kesulitan dalam

pengiriman SMS ke telepon seluler
pengguna, dengan cara mengirim
SMS sebanyak 10 kali dengan meter dari lokasi pembacaan
melihat berapa waktu yang sistem.

dibutuhkan SMS untuk dapat

mencari korban pada jarak 5.48

3) Pengujian Sensor SW420

terkirim. ) Al i
Tabel 3.4 Pengujian SIM80OL Pada “baglan ini akan dilakukan
. e pengujian Sensor SW420 dengan
Pengujian \ET . Waktu_ Pengiriman Status . H
> || O=dm | Swew | ey menggunakan  serial monitor
1 23.47.13 23.47.19 6s Berhasil
2 234833 234840 7s Berhasil arduino.
3 234922 23.49.29 Ts Berhasil
4 235157 235203 [ Berhasil © com - box
5 23.52.53 23.52.59 6s Berhasil | Send
6 23.54.14 23.54.20 6s Berhasil 16:40:38.264 —> 1925 ~
7 23.55.19 23.55.24 6s Berhasil 16:40:28.312 —> 0
8 23.56.17 23.56.24 Ts Berhasil 16:40:38.408 -> 19387
9 23.56.58 23.57.05 Ts Berhasil 16:40:38.454 —> 1269
10 23.58.05 23.58.11 6s Berhasil 16:40:38.550 —> 5
Waktu agar Modul SIM800I dapat Lo et o 1o
. . . . . 16:40:38.884 -> 7394
mengirim notifikasi SMS saat terjadi 16:40:3¢.531 —> 960
16:40:38.980 -> 3174
kecelakaan adalah selama 6,4 16240235075 > 160
. lvii40539.12} :i %ZDE
detik. L6140129.265 > 2496 .
[JAutoscroll [ Show tmestamp BothML&CR + 9600baud Clear output.
2) Pengujian Modul GPS Gambar 3.5 Pengujian SW420
Pengujian GPS akan Serial monitor akan menampilkan
menggunakan Aplikasi Gmaps di nilai dari sensor saat digetarkan.
smartphone dengan cara Nilai batas normal yang
melakukan pengiriman perintah didefinisikan ~ adalah  sebesar
lokasi terkini melalui SMS di 40000Hz, dan setting sensitivity di

beberapa lokasi yang berbeda. internal potensiometer diatur ke



paling rendah. Jika getaran yang
terjadi melebihi ambang batas
normal maka akan terdeteksi dalam
kondisi jatuh, dan sistem akan
mengirim SMS notifikasi.

4) Pengujian GY521

Kalibrasi dan pengujian sensor
GY521 berguna untuk mengetahui
keakuratan pembacaan sensor.
Kalibrasi dilakukan dengan cara
membandingkan hasil pembacaan
dengan kemiringan sudut sumbu
derajat. Adapun untuk pengujian
sensor GY521 akan menggunakan
Serial Monitor Arduino yang akan
menampilkan data hasil
pembacaan sensor Accelerometer
y-Axis.

Gambar 3.6 Uji dan Kalibrasi
GY521

Untuk menentukan titik tengah agar

nilai saat sensor posisi normal

adalah 0, maka menggunakan nilai

tengah dari dimensi sensor ketika

posisi vertikal, dan memasang
sebuah batang kayu sebagai alat
bantu kalibrasi.

Tabel 3.6 Hasil Kalibrasi dan Uji

GY521
No | Nilai y-Axis | Nilai Busur Derajat | Miring ke? | Checkli
1 0 0° Normal v
2 2750 10° Kanan v
3 5250 20° Kanan v
4 8100 30° Kanan v
5 10175 40° Kanan v
6 11850 50° Kanan v
7 13400 60° Kanan v
8 14575 70° Kanan v
9 15475 80° Kanan v
10 16050 90° Kanan v
11 -2650 -10° Kiri v
12 5100 -20° Kiri v
13 7875 -30° Kiri v
14 10000 -40° Kiri v
15 12500 -50° Kiri v
16 13850 60 Kiri v
17 15275 70 Kiri v
18 15900 80 Kirt v
19 16525 90 Kirt v

5) Pengujian Keseluruhan Sistem
Pada tahap ini akan dilakukan
pengujian untuk sistem secara
keseluruhan yang sudah siap untuk
digunakan.

Gambar 3.7 Alat Keseluruhan
Sebagai penanda saat sistem aktif
akan muncul sebuah pesan
pembuka yang berbunyi “Selamat
Datang di Sistem Notifikasi SMS
Kecelakaan Sepeda Motor
Berbasis Arduino. Ketik LOC untuk
Update Lokasi”.




SMS DARURAT 2

+ [

Gambar 3.8 Pesan Pembuka

L 6= e -

SMS DARURAT 2 SMS DARURAT 2
s . donesia

85731204665 Indonesia

KECELAKAANI!\(Getaran)

*Klik link untuk melihat lokasi
KECELAKAANI(Kiri) kecelakaan®

*Klik ink untuk melihat kokasi
kecelakaan
Ip/maps.google o

KECELAKAANIN(Kiri)
*Klik Enk untuk melinat lokasi
Kecelakaan®

Gambar 3.9 Deteksi Miring Kiri dan
Kanan

Saat peneliti  mencoba untuk
memiringkan sepeda kekiri dan
kekanan, maka akan mendapatkan
sebuah SMS berupa teks dan
koordinat lokasi jatuh, deteksi
getaran berguna ketika terjadi
kecelakaan namun kondisi motor
masih dalam keadaan berdiri.

Mo =

«  Ssemms

Gambar 3.10 Deteksi Getaran

Adapun fitur update lokasi dengan
cara mengirim SMS dengan
mengetik perintah “LOC” yang
berguna untuk mengetahui dimana
sepeda motor telah berpindah, fitur
ini juga bisa digunakan untuk
deteksi pencurian sepeda motor.

10:53PM @ - S = = 82100

e ’SMS DARURAT 2

+6285731204665 Indonesia

Selamat Datang di Sistem
Notifikasi SMS Kecelakaan
Sepeda Motor Berbasis Arduino.
*Ketik LOC untuk Update Lokasi*

UPDATE LOKASI:
*Klik link untuk membuka melalui
Google Maps*

UPDATE LOKASI
*Klik link untuk membuka melalui
Google Maps*

com/?q

“ 1]

Gambar 3.11 Update Lokasi
Berdasarkan pengujian yang telah
dilakukan, maka didapatkan hasil
pengujian  keseluruhan  sistem
ditunjukkan pada tabel berikut

Tabel 3.7 Pengujian Keseluruhan

Sistem
g Percobaan | SMS Terkirim (Notif Jatuh

No Kondisi Ke- dan Lﬂl((l:s i)
1 v
2 v
3 v
4 v
1 Miring kekiri 5 v
(<45%) [ v
7 v
8 v
9 v
10 v
1 v
2 v
3 v
4 v
5 Miring kekanan 5 v
(=145%) 6 v
7 v
8 v
9 v
10 v
1 v
2 v
3 v
4 v
3 v
3 | Getaran & v
7 v
8 v
9 v
10 v




4. KESIMPULAN
Berdarkan hasil penelitian dalam

perancangan sistem tracking untuk

pendeteksi kecelakaan sepeda motor
berdasarkan kemiringan dan getaran dapat
diambil kesimpulan sebagai berikut:

1) Sistem Tracking Untuk Pendeteksi
Kecelakaan Sepeda Motor
Berdasarkan Kemiringan dan Getaran
dapat bekerja dengan baik. Namun
terdapat kekurangan pada saat
pendefinisian nilai batas normal
getaran ketika terjadi kecelakaan.

2) Pengujian dilakukan kepada setiap
sensor, rata — rata waktu kirim SMS
oleh SIM800L yaitu sebesar 7s dengan
100% keberhasilan pengiriman. Rata-
rata selisih jarak pembacaan data
Modul GPS dan GMaps adalah sejauh
5.48 meter, yang memudahkan pihak
berwenang/keluarga dengan
menemukan korban. Sensor getaran
SW420 yang berguna ketika terjadi
kecelakaan namun kondisi motor
masih dalam keadaan berdiri.
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