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ABSTRAK 

 

“SISTEM KENDALI KECEPATAN MOBIL PADA TANJAKAN DAN 

TURUNAN MENGGUNAKAN SENSOR ACCELEROMETER UNTUK 

MENDETEKSI KEMIRINGAN BERBASIS ATMEGA 32” 

Oleh : 

Achmad Luthfi Syafi’i 

(15520365) 

 

System pada sebuah kendaraan pada umumnya hanya bergantung pada 
kemampuan pengendaranya. Pengendara pemula mempunyai permasalahan pada 
saat jalan tanjakan dan turunan, yaitu ketika di tanjakan dan turunan perimbangan 

antara gas dan rem belum seimbang. Kesalahan perimbangan gas dan rem pada 
saat tanjakan dan turunan bisa mengakibatkan kecelakaan, kerusakan pada mobil, 

terbakarnya kampas kopling. Dalam dunia teknologi yang selalu berkembang ini 
Sensor Accelerometer merupakan sensor yang dapat mendeteksi kemiringan yang 
memiliki 3 axis, yaitu axis sumbu x, axis sumbu y, dan axis sumbu z. Diharapkan 

sensor bisa mengatasi permasalahan pada saat jalan tanjakan dan turunan, yaitu 
ketika di tanjakan dan turunan perimbangan antara gas dan rem belum seimbang 

karena axsis x dapat mendeteksi sumbu horizontal, axis y dapat mendeteksi 
sumbu verikal akan mengatasi permasalahan pada saat jalan tanjakan dan 
turunan.Otomatisasi system kendali kecepatan bisa dilakukan dengan 

menggunakan Mikrokontroler. Salah satu Mikrokontroler yang mempunyai 
PortAnalog to Digital Converter (ADC) untuk pembacaan keluaran dari sensor 

accelerometer dan juga Port Pulse Width Modulation (PWM) yang digunakan 
nanti untuk mengendalikan kecepatan, murah dan mudah adalah Mikrokontroler 
AT-Mega 32.  

 

Kata kunci : Pendeteksian sensor,Sensor Accelerometer, Analog To Digital 

converter (ADC), Pulse Width Modulation (PWM).  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



viii 
 

DAFTAR ISI 

Halaman Judul………………………………………………………………..…..... i 

Lembar Pengesahan……………………………………………………..……......... ii 

Halaman Berita Acara Ujian..................……………….......………………............. iii 

Berita Acara Bimbingan Skripsi............................................................................. iv 

Kata Pengantar…………………………………………………………………....... v  

Halaman Persembahan............................................................................................... vi 

Abstrak…………………………………………………….……………………...... vii 

Daftar Isi………………………………….……………………………………....... viii 

Daftar Gambar…...………………….…………………………………….….......... xi 

Daftar Tabel……………………………………………………………..……......... xii 

BAB I PENDAHULUAN………………...……………………………………….. 1 

A. Latar Belakang……..…………………………………………..……………..... 1 

B.  Rumusan Masalah……………………………………………..……………...... 2 

C.  Batasan Masalah....………………………………………….…………….......... 3 

D.  Tujuan Skripsi..……………………….…………………………...………….... 3 

E.   Manfaat Skripsi................................................................................................... 4 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA………………………….……………...……… 5 

A.Referensi Jurnal Tentang Kecepatan ..................................................................... 5 

B.Kecepatan pada Tanjakan dan Turunan.................................................................  6 

C.Mikrokontroler ATMega32.................................................................................... 7 

D.Pulse Width Modulation........................................................................................  8 

E.Sensor Accelerometer ............................................................................................  9 

F.Motor DC................................................................................................................  12 



ix 
 

G.LCD 2x16 Alphanumeric.......................................................................................  14 

BAB III METODE PERANCANGAN................................................................... 15 

A.Metode Perancangan .............................................................................................  15 

B.Spesifikasi Alat ......................................................................................................16 

C.Diagram Blok ........................................................................................................  17 

D.Prinsip Kerja ..........................................................................................................18 

E.Flowchart System...................................................................................................  20 

F.Perencanaan Perangkat Keras ................................................................................  20 

1. Rangkaian Catu Daya ................................................................................21 

2. Rangkaian Minimum Sistem ..................................................................... 22 

3. Rangkaian Sensor Accelerometer..............................................................  23 

4. Rangkaian LCD 16x2 ................................................................................25 

5. Rangkaian Driver Motor ........................................................................... 26 

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA.................................................................  29 

A.Pengujian Rangkaian Minimum Sistem ................................................................ 29 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 29 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................30 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................31 

B.Pengujian Catu Daya.............................................................................................. 32 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 32 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................32 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................33 

C.Pengujian Rangkaian LCD 2x16............................................................................  33 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 34 



x 
 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................34 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................35 

D.Pengujian Rangkaian Driver Motor L298 .............................................................  35 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 35 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................37 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................38 

E. Pengujian Sensor Accelerometer ..........................................................................  38 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 38 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................39 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................41 

F.Pengujian Keseluruhan Sistem ..............................................................................  41 

 1. Langkah Pengujian .................................................................................... 41 

 2. Hasil Pengujian ..........................................................................................41 

  a. Posisi Track Tanjakan ...................................................................... 42 

  b. Posisi Track Turunan ....................................................................... 43 

  c. Posisi Track Mendatar ......................................................................45 

 3. Analisa dan Kesimpulan ............................................................................46 

BAB V PENUTUP................................................................................................... 47 

A.KESIMPULAN..................................................................................................... 47 

B. SARAN................................................................................................................. 47 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 

 

 



xi 
 

DAFTAR GAMBAR 

Gambar 2.1.  Konfigurasi Pin Atmega 32...............................................................  8 

Gambar 2.2.  Prinsip Kerja PWM............................................................................  9 

Gambar 2.3.  Contoh Modul Sensor Accelerometer.............................................. 10 

Gambar 2.4.  Motor DC.......................................................................................... 12 

Gambar 2.5.  LCD 2x16 Karakter .......................................................................... 14 

Gambar 3.1 Diagram Blok Sistem Kendali Kecepaan dengan Menggunakan 

Sensor Accelero..................................................................................17 

Gambar 3.2.  Desain Alat ........................................................................................ 18 

Gambar 3.3.  Mobil start dengan kecepatan set point..............................................  19 

Gambar 3.4.  Kecepatan Mobil bertambah dan menyetabilkan ketika  

Menanjak............................................................................................ 19 

Gambar 3.5.   Kecepatan Mobil bertambah dan menyetabilkan ketika  

Menurun ............................................................................................ 19 

Gambar 3.6.   Flowchart Perancangan Alat ............................................................. 20 

Gambar 3.7.   Rangkaian Catu Daya ....................................................................... 21 

Gambar 3.8.   Rangkaian Minimum sistem ............................................................. 22 

Gambar 3.9.   Perancangan Rangkaian Modul Sensor Accelerometer .................. 24  

Gambar 3.10. Perancangan Rangkaian LCD 16x2 ............................................... 25 

Gambar 3.11. Perancangan Rangkaian Driver Motor L298 ................................ 27 

Gambar 4.1.   Pengujian Minsis Atmega 32 ............................................................ 30 

Gambar 4.2.   Read dan Write Mikrokontroler ....................................................... 31 

Gambar 4.3.   Rangkaian Pengujian Rangkaian Catu Daya................................  32 

Gambar 4.4.   Catu Daya..........................................................................................  33 



xii 
 

Gambar 4.5.   Program untuk Pengujian LCD 16x2 karakter ................................. 34 

Gambar 4.6.   Hasil Pengujian LCD 2x16................................................................  35 

Gambar 4.7.   Pengukuran Output L298..................................................................  36 

Gambar 4.8.   Pengujian Sensor Accelerometer......................................................  40 

Gambar 4.9.   Pengujian pada saat tanjakan ............................................................ 42 

Gambar 4.10. Kondisi PWM pada saat tanjakan...................................................... 43 

Gambar 4.11. Kondisi alat pada saat turunan........................................................... 43  

Gambar 4.12. Kondis PWM pada saat turunan..................................................... 44  

Gambar 4.13. Kondisi alat pada saat mendatar.....................................................  45  

Gambar 4.14. Kondisi PWM pada saat mendatar .................................................  46 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



xiii 
 

DAFTAR TABEL 

Tabel 2.1. Spesifikasi Motor DC............................................................................... 13 

Tabel 4.1. Pengujian Minimum System ATmega32............................................... 31 

Tabel 4.2. Hasil Pengujian Rangkaian Catu Daya.................................................. 33 

Tabel 4.3. Tabel Hasil Pengujian driver L298.......................................................... 37 

Tabel 4.4. Hasil Pengukuran dan pengujian ADC sensor accelerometer................ 39 

Tabel 4.5. Hasil Pengujian dan pengukuran Sudut Sensor Accelerometer ............ 40 

 


