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MOTTO 

 

“Sesungguhnya Allah tidak akan merubah nasib suatu kaum, sehingga mereka   

merubah nasibnya sendiri” 

(Q.S. Ar-Ra’du) 

“Menyia-nyiakan waktu lebih buruk dari kematian. Karena kematian 

memisahkanmu dari dunia sementara menyia-nyiakan waktu memisahkan dari 

Allah.” 

(Imam bin Al Qayim) 

"Allah tidak membebani seseorang melainkan sesuai dengan kesanggupannya. Ia 

mendapat pahala (dari kebajikan) yang diusahakannya dan ia mendapat siksa (dari 

kejahatan) yang dikerjakannya. (Mereka berdoa): “Ya Tuhan kami, janganlah 

Engkau hukum kami jika kami lupa atau kami tersalah. Ya Tuhan kami, janganlah 

Engkau bebankan kepada kami beban yang berat sebagaimana Engkau bebankan 

kepada orang-orang sebelum kami. Ya Tuhan kami, janganlah Engkau pikulkan 

kepada kami apa yang tak sanggup kami memikulnya. Beri maaflah kami, 

ampunilah kami dan rahmatilah kami. Engkaulah Penolong kami, maka tolonglah 

kami terhadap kaum yang kafir." 

(QS. Al-Baqarah: 286). 

“Karena sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan”.  

(Q.S Al-Insyirah Ayat 5) 
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ABSTRAK 

 

Perkembаngаn dunіа оtоmоtіf sааt іnі semаkіn menіngkаt dаn саnggіh, dаn 

semаkіn bаnyаknyа prоduksі mоbіl. Mоbіl yаng nyаmаn dаn memіlіkі keсepаtаn 

dаn tenаgа yаng prіmа merupakan іmpіаn dаrі semuа penggunа. Nаmun seіrіng 

dengаn semаkіn tіnggіnyа keсepаtаn suаtu kendаrааn, mаkа resіkо аkаn terjаdіnyа 

keсelаkааn jugа semаkіn tіnggі. Maka dalam projek tugas akhir ini membahas 

tentang pengereman secara otomatis dengan menggunakan sensor ultrasonik dan 

sebagai input menggunakan logika fuzzy sebagai kontroler. Perancangan pada 

sistem pengereman otomatis ini dibuat dalam bentuk prototype mobil atau hanya 

simulasi dengan menggunakan mikrokontroler arduino uno sebagai mikrokontroler 

nya. Pada sistem ini menggunakan logika fuzzy dan akan dibandingkan dengan 

menggunakan logika crisp, sistem yang dibuat mampu melakukan pengereman 

pada saat mobil melaju dengan kecepatan rendah ataupun melaju dengan kecepatan 

tinggi dengan jarak berhenti sekitar 18cm sampai 2cm.  

  

Kata Kunci : Logika Fuzzy, Pengereman Kecepatan Tinggi, Pengereman 

Kecepatan Rendah.  
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ABSTRACT 

The development of the modem world is currently increasing and increasing, 

and the increasing number of product products. The controller that is comfortable 

and has the speed and power that is the main thing is the dream of all users. But 

nowadays with the higher the speed of a vehicle, so the risk will occur as well as 

higher. So in this final project discusses automatic braking using ultrasonic sensors 

and as input using fuzzy logic as a controller. The design of this automatic braking 

system is made in the form of a car prototype or just a simulation using the Arduino 

Uno microcontroller as the microcontroller. This system uses fuzzy logic and will 

be compared using crisp logic, a system that is made capable of braking when the 

car is driving at low speed or driving at high speed with a stopping distance of 

about 18cm to 2cm. 

Keywords: Fuzzy Logic, Automatic Braking System, High Speed Braking, Low 

Speed Braking.  
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