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ABSTRAK 

Penelitian ini merupakan penelitian terapan yang bertujuan untuk merancang dan 

membangun sebuah sistem blind spot monitoring system (BSMS) menggunakan arduino 

dan sensor ultrasonic HC-SR04 di Workshop Alat Berat Politeknik Negeri Jakarta untuk 

mendeteksi objek yang pada area titik buta pada alat berat. Sistem BSMS ini juga 

dilengkapi dengan LED RGB dan buzzer sebagai output dari sensor ultrasonic sebagai 

peringatan operator unit. Objek penelitian dalam skripsi ini adalah sistem BSMS yang 

dirancang menggunakan arduino dan sensor ultrasonic HC-SR04.  Penelitian ini 

menggunakan dua jenis data, yaitu data primer dan data sekunder. Data dikumpulkan 

dengan melakukan eksperimen atau percobaan langsung dan dokumentasi di workshop alat 

berat Politeknik Negeri Jakarta. Hasil dari penelitian ini adalah sebuah alat BSMS yang 

terapakan pada salah satu unit di workshop alat berat Politeknik Negeri Jakarta yaitu unit 

alat berat Mini Excavator 302.5 Caterpillar dan pengujian kinerja alat tersebut berhasil 

berjalan dengan baik, alat BSMS mendeteksi objek pada area titik buta unit secara akurat 

dan output sesuai dengan rancangan program yang dibuat. 

   

Kata Kunci: Blind Spot, Arduino, Sensor Ultrasonic, Sistem Monitoring, Mini Excavator 
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ABSTRACT 

This applied research aims to design of blind spot monitoring system (BSMS) by using 

Arduino and HC-SR04 ultrasonic sensors at the heavy equipment Workshop of State 

Polytechnic of Jakarta to detect objects in the blind spot areas of heavy equipment. The 

BSMS is also equipped with an RGB LED and a buzzer as Outputs from the ultrasonic 

sensor to alert the unit operator. The subject of this research is the BSMS system designed 

using Arduino and HC-SR04 ultrasonic sensors. This study utilizes two types of data: 

primary and secondary data. Data collection was conducted through direct experiments 

and documentation at the heavy equipment Workshop at the State Polytechnic of Jakarta. 

The outcome of this research is a BSMS device applied to one of the units in the heavy 

equipment Workshop at the State Polytechnic of Jakarta, namely the Mini Excavator 302.5 

Caterpillar unit. The performance testing of the device was successful, with the BSMS 

accurately detecting objects in the unit's blind spot area and the Output matching the 

designed program. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang 

Unit berat seperti dump truk, excavator, dan forklift memiliki blind spot 

yang cukup luas, yang mengakibatkan operator kendaraan tersebut sering kali tidak 

dapat melihat objek atau individu yang berada di sekitar area blind spot ini[1]. Blind 

spot dalam konteks berkendara adalah sebuah area sekitar kendaraan yang tidak 

dapat dijangkau oleh penglihatan pengemudi[2]. Hal ini dapat menimbulkan risiko 

kecelakaan kerja yang serius di lingkungan kerja seperti pada workshop alat berat, 

salah satunya di Politeknik Negeri Jakarta, di mana alat berat digunakan secara 

intensif dalam kegiatan praktik mahasiswa. Aktivitas praktik yang dilakakuan 

secara bersamaan serta aktivitas civitas lainnya menjadikan space pada workshop 

menjadi terbatas. Hal ini lah yang dapat menimbulkan kecelakaan pada saat praktik. 

Risiko ini tidak hanya membahayakan keselamatan operator, tetapi juga individu 

lain yang berada di sekitar area operasi alat berat tersebut. Implementasi sistem 

keamanan yang dapat membantu operator alat berat untuk mendeteksi objek atau 

individu di sekitar area blind spot menjadi sangat penting. Blind Spot Monitoring 

System (BSMS) merupakan salah satu solusi yang dapat memberikan peringatan 

dini kepada operator mengenai keberadaan objek atau individu di sekitar area blind 

spot untuk mencegah terjadinya kecelakaan[3].  

Implementasi BSMS diharapkan dapat meminimalisir terjadinya 

kecelakaan kerja akibat blind spot dengan memberikan peringatan kepada operator 

pada area blind spot. Penerapan BSMS ini tidak hanya penting untuk keselamatan 

di Workshop Politeknik Negeri Jakarta, tetapi juga memiliki potensi pengaplikasian 

yang luas di industri alat berat lainnya, termasuk pertambangan, konstruksi, dan 

pelabuhan. Sistem ini dapat diadaptasi untuk berbagai jenis kendaraan dan 

lingkungan kerja, menjadikannya solusi universal untuk masalah keselamatan di 

area blind spot. Dengan implementasi yang tepat, BSMS dapat mengurangi risiko 

kecelakaan yang dapat menyebabkan cedera yang fatal dan kerugian finansial. 

Teknologi yang digunakan dalam BSMS telah berkembang pesat, dengan 

berbagai metode deteksi seperti kamera, radar, dan sensor ultrasonic. Sensor 
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ultrasonic, seperti HC-SR04, merupakan salah satu pilihan yang efektif dan 

ekonomis untuk mendeteksi objek di lingkungan yang terbatas. Sensor ini bekerja 

dengan mengirimkan gelombang ultrasonic dan mengukur waktu yang dibutuhkan 

untuk gelombang tersebut kembali setelah mengenai objek, sehingga dapat 

menentukan jarak objek dari sensor[4]. Kelebihan dari sensor ultrasonic HC-SR04 

termasuk kemampuan deteksi yang akurat, biaya yang relatif rendah, dan 

kemudahan dalam integrasi dengan sistem mikrokontroler seperti arduino. 

Arduino merupakan salah satu platform mikrokontroler yang open source, 

menawarkan fleksibilitas dan kemudahan dalam pengembangan prototipe sistem 

elektronik. Arduino memiliki kemampuan untuk mendeteksi lingkungan luar 

dengan menggunkaan sensor. Selain itu, arduino dapat mengendalikan suatu 

aktuator seperti contohnya lampu[5]. Arduino memiliki dukungan komunitas yang 

luas dan berbagai library yang tersedia secara gratis, sehingga memudahkan dalam 

proses pengembangan suatu rancangan alat. Karena arduino dapat didukung 

berbagai jenis sensor dan menendailkan aktuator, oleh sebab itu arduino sangat 

ideal untuk pengembangan rancangan alat yang kompleks, efektif, dan interaktif.  

Tujuan penelitian ini adalah untuk merancang dan membangun BSMS 

dengan menggunakan arduino dan sensor ultrasonic HC-SR04 di workshop Alat 

Berat PNJ. Pengujian kinerja BSMS dilakukan pada unit Mini Excavator 302.5 

Catepillar. Dipilihnya unit Mini Excavator 302.5 Catepillar sebagai tempat 

pengujian karena unit ini yang paling sering digunakan sebagai dasar-dasar 

pembelajaran alat berat. BSMS ini diharapkan dapat meningkatkan keselamatan 

dengan memberikan peringatan dini kepada operator mengenai keberadaan objek 

atau individu di area blind spot. Dengan demikian, penelitian ini tidak hanya 

berkontribusi pada peningkatan keselamatan kerja, tetapi juga memberikan solusi 

praktis yang dapat diimplementasikan di berbagai lingkungan industri. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, rumusan masalah dalam skripsi ini sebagai 

berikut: 
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1. Bagaimana rancang bangun blind spot monitoring system dengan menggunakan 

Arduino dan sensor ultrasonic untuk diterapkan pada salah satu unit di workshop 

alat berat Politeknik Negeri Jakarta? 

2. Bagaimana uji kinerja dari blind spot moitoring system tersebut? 

 

1.3 Tujuan 

Skripsi ini bertujuan untuk rancang bangun blind spot monitoring system dengan 

arduino dan sensor ultrasonic untuk diterapkan pada salah satu unit alat berat di 

workshop alat berat Politeknik Negeri Jakarta. Alat ini diharapkan dapat membantu 

meningkatkan keselamatan dan mengurangi risiko kecelakaan. 

 

1.4 Manfaat 

Skripsi ini diharapkan dapat memberikan manfaat sebagai berikut: 

1. Meningkatkan keselamatan. 

2. Mengurangi risiko kecelakaan yang melibatkan alat berat yang disebabkan 

blind spot oleh operator. 

3. Memberikan kontribusi pada pengembangan teknologi keselamatan di 

industri alat berat. 

 

1.5 Batasan Masalah 

Batasan masalah dalam skripsi yang berjudul "Rancang Bangun Blind Spot 

Monitoring System Dengan Menggunakan Arduino Dan Sensor Ultrasonic HC-

SR04 Pada Workshop Alat Berat Politeknik Negeri Jakarta" adalah sebagai berikut: 

1. Penelitian ini akan difokuskan pada area workshop alat berat di Politeknik 

Negeri Jakarta, tidak termasuk lokasi lain.  

2. Sistem yang dirancang menggunakan sensor ultrasonic HC-SR04 untuk 

mendeteksi objek di area blind spot, tanpa melibatkan jenis sensor lain.  

3. Platform mikrokontroler yang digunakan adalah arduino, tidak penggunaan 

platform mikrokontroler lainnya. 

4. Sistem ini hanya mendeteksi objek di area blind spot dengan jangkauan yang 

dimungkinkan oleh sensor ultrasonic HC-SR04.  
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5. Faktor lingkungan seperti cuaca, suhu, dan lainnya yang mungkin dapat 

mempengaruhi kinerja sensor tidak akan dibahas. Sistem ini dirancang untuk 

memberikan peringatan kepada operator alat berat melalui suara atau indikator 

visual, tanpa pengembangan yang lebih kompleks seperti dashboard digital.  

Dengan batasan masalah ini, penelitian diharapkan dapat lebih fokus dan terarah 

sehingga hasilnya lebih mendalam untuk diterapkan di workshop alat berat 

Politeknik Negeri Jakarta. 

 

1.6 Sistematika Penulisan  

Sistematika penulisan skripsi adalah penjelasan deskriptif mengenai pengaturan 

penulisan skripsi, yang biasanya dinyatakan dalam bentuk susunan bab dengan 

penjelasan singkat mengenai isi setiap bab. Bagian ini memberikan Gambaran 

keseluruhan tentang struktur laporan tugas akhir. 

BAB I PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Bagian ini menjelaskan konteks mengapa penelitian dilakukan. Diterangkan 

permasalahannya adalah blind spot pada alat berat di workshop Politeknik 

Negeri Jakarta dan pentingnya solusi yang ditawarkan oleh penelitian ini. 

1.2 Perumusan Masalah 

Menjabarkan masalah yang akan dipecahkan dalam bentuk pertanyaan atau 

pernyataan masalah. Tujuannya adalah memberikan fokus yang jelas. 

1.3 Tujuan 

Bagian ini menguraikan tujuan utama dari penelitian ini. Tujuan tersebut 

harus jelas dan terukur, seperti merancang dan menguji sistem pemantauan 

blind spot menggunakan Arduino dan sensor ultrasonic HC-SR04. 

1.4 Manfaat 

Menjelaskan manfaat praktis dan teoretis dari penelitian ini, baik untuk 

pengembangan teknologi pemantauan blind spot maupun bagi institusi terkait 

seperti Politeknik Negeri Jakarta. 

1.5 Batasan Masalah 
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Batasan dari penelitian dengan tujuan agar pembahasan dapat fokus pada 

tujuan awal penelitian dan tidak melebar ke pembahsan yang lain.  

1.6 Sistematika Penulisan 

Menyajikan Gambaran singkat tentang struktur dan isi dari setiap bab dalam 

skripsi, memberikan pembaca panduan mengenai alur dan isi dokumen. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Landasan Teori 

Landasan teori memberikan fondasi ilmiah bagi penelitian yang akan 

dilakukan. Pada bagian ini, penjelasan teori-teori yang relevan dengan topik 

penelitian disajikan secara mendetail. 

2.2 Kajian Litelatur 

Kajian literatur bertujuan untuk menelaah penelitian-penelitian 

sebelumnya yang relevan dengan topik penelitian. Pada bagian ini, berbagai 

sumber referensi digunakan untuk memberikan Gambaran mengenai 

perkembangan penelitian di bidang yang sama. 

2.3 Kerangka Pemikiran 

Kerangka pemikiran adalah suata Gambaran umum bagaiman sistem 

kerja dari alat yang akan dibuat pada penelitian. 

BAB III METODE PENELITIAN 

Metode penelitian memuat pendekatan dan prosedur untuk mencapai 

tujuan penelitian. Bagian ini disusun secara sistematis dan terperinci untuk 

memberikan panduan yang jelas tentang bagaimana penelitian dilakukan. 

BAB IV HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN 

Bagian ini menyajikan hasil penelitian yang diperoleh dan mendiskusikan 

temuan tersebut dalam konteks teori dan literatur yang relevan. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1 Kesimpulan 

Berisi kesimpulan dari penulis dari penelitian yang sudah dilakukan. 

5.2 Saran 

Berisi saran-saran dari penulis mengenai penelitian yang sudah penulis 

lakukan.  



60 

 

BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 
 

5.1 Kesimpulan 

Dari penelitian yang sudah dilakukan oleh penulis di atas, penulis dapat 

menarik kesimpulan sebagai berikut: 

1. Dalam penelitian ini, telah berhasil dirancang dan dikembangkan sebuah sistem 

Blind Spot Monitoring System (BSMS), menggunakan platfrom mikrokontroler 

arduino dan sensor ultrasonic HC-SR04. Sistem ini dirancang untuk mengatasi 

permasalahan keterbatasan penglihatan yang dialami oleh operator alat berat 

pada area blind spot. Penerapan sistem BSMS ini diterapkan pada di workshop 

Politeknik Negeri Jakarta. Dengan mengintegrasikan komponen sensor 

ultrasonic HC-SR04 untuk mendeteksi objek, LED RGB dan buzzer sebagai 

output, sistem BSMS memberikan peringatan melalui sinyal visual dan suara 

kepada operator saat objek terdeteksi di area blind spot. Proses pengembangan 

sistem ini melibatkan serangkaian tahapan, mulai dari pemilihan komponen yang 

tepat untuk memastikan keandalan dan efisiensi sistem, desain rangkaian 

elektronik alat, serta pemrograman alat yang sesuai, sehingga menghasilkan 

sistem BSMS yang berfungsi dengan baik.  

2. Pengujian kinerja yang dilakukan terhadap sistem BSMS menunjukkan hasil 

yang diharapkan, di mana sistem ini mampu mendeteksi objek dengan akurat di 

area blind spot pada unit Mini Excavator 302.5 Caterpillar. Fungsi sistem sesuai 

dengan desain yang dirancang, memberikan peringatan yang cepat kepada 

operator. Keberhasilan pengujian ini menunjukkan bahwa BSMS memiliki 

potensi dalam meningkatkan keselamatan dengan mengurangi risiko kecelakaan 

yang disebabkan oleh blind spot yang dialami oleh operator. Sinyal visual dan 

suara yang dihasilkan dapat meningkatan perhatian operator, sehingga 

memungkinkan operator untuk mengambil tindakan pencegahan yang 

diperlukan dengan cepat, sehingga meningkatkan keselamatan dan 

meminimalisir terjadinya kecelakaan. 
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5.2 Saran 

Berdasarkan hasil pengujian dari alat blind spot monitoring system (BSMS) 

dengan menggunakan arduino dan sensor ultrasonic HC-SR04, berikut saran yang 

bisa dipertimbagan dalam pengembangan sistem BSMS ini ke depannya: 

1. Menggunakan sensor pendeteksi objek dengan spesfikasi jarak yang lebih 

jauh. Sensor ultrasonic HC-SR04 memiliki spesifikasi membaca jarak 

antara 2 cm – 400 cm, sehingga jarak yang lebih dari spesifikasi tersebut 

tidak dapat di deteksi oleh sensor ultrasonic HC-SR04. 

2. Penambahan komponen yang dapat berputar berotasi. Komponen yang 

dapat berputar berotasi bisa digunakan sebagai tempat peletakan dari sensor. 

Sehingga memungkinkan sensor dapat mendeteksi objek dengan cakupan 

yang lebih luas. 

3. Penambahan komponen display. Komponen display bisa berupa LCD untuk 

melihat keberadaan objek di mana dan juga dapat memunculkan jarak objek 

dari unit alat berat. 

4. Melakukan pengujian dengan berbagai kondisi. Hal ini untuk melihat 

apakah kinerja dari sistem BSMS dapat bekerja dengan baik pada saat 

kondisi buruk atau tidak. 
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LAMPIRAN 

Lampiran 1 Jenis-Jenis Mikrokontroler Arduino 

Arduino Uno 

 

Arduino Due 

 

Arduino Mega 

 

Arduino Leonardo 

 

Arduino Fio 

 

Arduino Lilypad 

 

Arduino Nano 

 

Arduino Mini 
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Arduino Micro 

 

Arduino Ethernet 

 

Arduino Esplora 

 

 Arduino Robot 
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Lampiran 2 Jenis-Jenis Sensor 

Sensor PIR (Passive 

Infrared Sensor) 

 

Sensor Sidik Jari 

(Fingerprint) 

 

Sensor Suhu 

 

Sensor Kelembaban 

 

Sensor Lokasi 

 

Sensor Ketinggian Air 

(Water Level Sensor) 

 

Sensor Cahaya 

 

Sensor Barcode 

 

Sensor Jarak 

 

Sensor Suara 

 

Sensor Flex (Tekuk) 

 

Sensor Flow Meter 
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Sensor Api (Flame 

Sensor) 

 

Sensor Kelembaban 

Tanah (Soil Moisture) 

 

Sensor Deteksi 

Kecepatan (RPM) 

 

Sensor Tekanan 

(Barometic Sensor) 

 

Sensor Kemiringan 

(Tilt) 

 

Sensor Getaran 

 

Sensor Sentuh 

 

Sensor Detak Jantung 

(Pulse Heart Sensor) 

 

Sensor Suhu dan 

Kelembaban 
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Lampiran 3 Proses Perakitan 
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