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ABSTRAK 

Pada skripsi ini diajukan alat dengan judul "Alat Pemantau Jarak 
Aman Berkendaraan Sepeda Motor". Alat ini menggunakan sensor jarak 
ultrasonik, SRF02, sebagai pengukur j arak dengan kendaraan di depan. 
Sedangkan untuk kendaraan digunakan sepeda motor Honda Karisma 
keluaran tahun 2004, yang telah memiliki fitur speedometer elektrik. 

Alat ini mengolah hasil pengukuran dari sensor jarak ultrasonik 
dan sinyal kecepatan sepeda motor, pada mikrokontroler ATmega8. Hasil 
pengukuran jarak dan kecepatan putaran mesin kemudian dibandingkan, 
dan hasilnya akan dihitung apakah termasuk jarak aman berkendara atau 
tidak. Output dari tahap ini akan diindikasikan melalui buzzer, LED 
berwarna tertentu, dan LCD. Waktu keseluruhan proses, mulai dari 
pengambilan data pada kedua sensor, proses kalkulasi data, hingga 
penampilan menjadi output akan dibuat sekecil-kecilnya, maksimum 1,5 
detik. 

Dengan adanya alat ini diharapkan pengendara sepeda motor dapat 
mengetahui apakah jarak kosong dengan kendaraan didepannya sudah 
tergolong aman atau tidak. 

Kata kunci : sepeda motor, jarak aman, sensor, ultrasonik, kecepatan 



ABSTRACT 

This thesis is proposed with the title is "Alat Pemantau Jarak 
Aman Berkendaraan Sepeda Motor" . The device uses ultrasound range 
sensor, the SRF02, as a distance measurer with vehicle in the front. The 
vehicle, used is motorcycle Honda Karisma motorcycle produced in 2004, 
which have an electronic speedometer feature. 

This device processess the input from ultrasonic range sensor and 
motorcycle speed signal, in the ATmega8 microcontroller. The result from 
the sensor will be compared, and will determine wheter the motorcycle is in 
a safety distance or not. The output in this step will be indicated from 
buzzer, colourful LED, and LCD. All of the processing time, starting from 
the withdrawal of the two sensor measurement, data calculating processes, 
until the indicator presentation, will be made as fast as possible, which the 
limit is 1,5 seconds. 

The writer hopes that this device can help the motorcycle driver to 
monitor his empty distance with vehicle in front of him is already classified 
as safe or not. 

Keywords: motorcycle, safety distance, sensor, ultrasound, speed 
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