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ABSTRAK 

 

 

Kebutuhan suatu sistem keamanan bantu dalam berkendara, sangatlah 

penting. Salah satunya adalah suatu alat yang dapat memberitahukan posisi yang 

tepat (Berdasarkan kecepatan dan jarak) dalam berkendara. Hal ini dikarenakan 

selama ini banyak sekali kasus kecelakaan kendaraan yang dikarenakan 

keteledoran dari pengemudi kendaraan, yang tidak dapat memperediksi 

keamanan (Melalui laju dan jarak kendaraan dengan kendaraan yang lain) 

secara tepat. Oleh karena itu maka diperlukan suatu sistem yang dapat membantu 

pengemudi dalam mengembil keputusan secara tepat pada saat berkendara. 

Dalam Tugas Akhir ini sistem Fuzzy logic digunakan untuk membantu 

dalam pengambilan keputusan. Dengan menggunakan input data jarak dan 

kecepatan  yang diperoleh dari sensor jarak dan sensor kecepatan, Kemudian 

diolah oleh sistem Fuzzy Logic melalui mikrokontroller AT 89S51. Sinyal output 

yang dihasilkan oleh sistem Fuzzy melalui mikrokontroler tersebut, kemudian 

digunakan untuk menghidupkan buzzer dan led sebagai peringatan satatus pada 

kendaraan.  Data jarak dan kecepatan juga ditampilkan melalui LCD, sehingga 

dapat dilihat kecepatan dan jarak yang terukur.  
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