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ABSTRAK

Perkembangan dunia otomotif saat ini semakin meningkat dan canggih, dan
semakin banyaknya produksi mobil. Mobil yang nyaman dan memiliki kecepatan
dan tenaga yang prima merupakan impian dari semua pengguna. Namun seiring
dengan semakin tingginya kecepatan suatu kendaraan, maka resiko akan terjadinya
kecelakaan juga semakin tinggi. 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 Rendabh.



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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