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ABSTRAK

Sistem Adaptive Cruise Control merupakan fitur keamanan yang
dirancang untuk otomatis membantu pengemudi menjaga jarak aman
dengan kendaraan di depannya. Dengan menggunakan sensor ultrasonik
dan teknologi kontrol canggih, Adaptive Cruise Control dapat mengatur
kecepatan kendaraan dan mengurangi risiko kecelakaan. Pengembangan
Adaptive Cruise Control adalah respons terhadap meningkatnya
kebutuhan akan keamanan di jalan raya akibat kecelakaan yang
disebabkan oleh kurangnya jarak aman antara kendaraan. Prinsip kerja
Adaptive Cruise Control melibatkan penggunaan sensor ultrasonik untuk
mengukur jarak relatif dengan kendaraan di depan. Data dari sensor
diolah oleh unit kendali Adaptive Cruise Control dengan menggunakan
algoritma yang canggih untuk menjaga jarak yang aman secara otomatis..
Trainer Sistem Adaptive Cruise Control ini berukuran 40 cm x 30cm x 18
cm, dan pembuatan casing menggunakan bahan berupa akrilik, triplek,
hasil cetak printer 3D sehingga alat ini dapat dibawa dan dipindah-
pindahkan dengan mudah karena ringan serta cara pengoprasian nya
sangat mudah. Hasil uji coba menunjukkan Ketika sistem Adaptive Cruise
Control aktif, pada saat kendaraan didepan melambat dan jarak kurang
dari 50cm, maka servo berfungsi dengan baik untuk menutup throttle
body supaya kecepataan kendaraan dapat berkurang atau menjauh dari
kendaraan yang ada didepan.

Kata Kunci : Adaptive Cruise Control, Arduino, Ultrasonik, LCD
Nextion, Servo



ABSTRACT

Adaptive Cruise Control is a safety feature designed to automatically
assist drivers in maintaining a safe distance from the vehicle in front of
them. By utilizing ultrasonic sensors and advanced control technology,
Adaptive Cruise Control can adjust the vehicle's speed and reduce the risk
of accidents. The development of Adaptive Cruise Control is a response
to the growing need for road safety due to accidents caused by insufficient
distance between vehicles.The working principle of Adaptive Cruise
Control involves the use of ultrasonic sensors to measure the relative
distance to the vehicle in front. The sensor data is processed by the
Adaptive Cruise Control's control unit using sophisticated algorithms to
automatically maintain a safe distance. The Adaptive Cruise Control
system trainer is sized at 40 cm x 30 cm x 18 cm and is enclosed in a
casing made of acrylic, plywood, and 3D-printed components. This
allows the device to be easily transported and moved around due to its
lightweight nature, and its operation is user-friendly.The results of the
testing indicate that when the Adaptive Cruise Control system is active, if
the vehicle in front slows down and the distance becomes less than 50 cm,
the servo functions effectively to close the throttle body, thereby reducing
the vehicle's speed or moving away from the vehicle in front.

Keywords : Adaptive Cruise Control, Arduino, Ultrasonic, LCD

Nextion, Servo
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