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INTISARI 

Kecelakaan kendaraan merupakan hal yang sangat dihindari oleh semua orang. 

Kecelakaan kendaraan terjadi tidak hanya menyebabkan korban luka-luka namun juga 

menyebabkan kerugian lain meliputi materi, fisik, bahkan nyawa. Dalam kecelakaan 

lebih dari satu kendaraan pun juga menyebabkan kerugian dari seluruh pihak. Menjadi 

sebuah permasalahan baru apabila keluarga korban pun tidak bisa dihubungi (misalkan, 

ponsel korban terkunci atau tidak adanya identitas yang ditemukan pada korban) 

sehingga menghambat proses penanganan kepada korban.  

Dengan memanfaatkan Microcontroller RaspberryPi yang mengkolaborasikan 

modul Global Positioning System (GPS), modul Inertia Measurement Unit (IMU) serta 

kemajuan dari internet. Penulis merancang sistem yang dapat menginformasikan 

terjadinya kecelakaan pada kerabat beserta lokasi kejadian. Sistem ini dapat 

mendeteksi kecelakaan berdasarkan nilai tertentu pada accelerometer yang ada pada 

modul IMU dan dipasang pada bagian belakang obyek. Apabila sistem mendeteksi 

kecelakaan maka sistem akan menginformasikan info kecelakaan beserta lokasi kepada 

kerabat korban melalui aplikasi opensource Telegram. 

Sistem ini dapat mempercepat informasi kepada kerabat atau orang terdekat 

korban. Sehingga apabila terjadi kecelakaan berat, kerabat atau orang terdekat korban 

dapat segera mengetahui dan mendapatkan penanganan medis dengan cepat. 

Kata Kunci: Raspberry Pi, Kecelakaan, Roda dua, Fall-detection, 

Accelerometer, Gryoscope, Wireless Sensor System, Global Positioning System. 
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INTISARI 

Kecelakaan kendaraan merupakan hal yang sangat dihindari oleh semua orang. 

Kecelakaan kendaraan terjadi tidak hanya menyebabkan korban luka-luka namun juga 

menyebabkan kerugian lain meliputi materi, fisik, bahkan nyawa. Dalam kecelakaan 

lebih dari satu kendaraan pun juga menyebabkan kerugian dari seluruh pihak. Menjadi 

sebuah permasalahan baru apabila keluarga korban pun tidak bisa dihubungi (misalkan, 

ponsel korban terkunci atau tidak adanya identitas yang ditemukan pada korban) 

sehingga menghambat proses penanganan kepada korban.  

Dengan memanfaatkan Microcontroller RaspberryPi yang mengkolaborasikan 

modul Global Positioning System (GPS), modul Inertia Measurement Unit (IMU) serta 

kemajuan dari internet. Penulis merancang sistem yang dapat menginformasikan 

terjadinya kecelakaan pada kerabat beserta lokasi kejadian. Sistem ini dapat 

mendeteksi kecelakaan berdasarkan nilai tertentu pada accelerometer yang ada pada 

modul IMU dan dipasang pada bagian belakang obyek. Apabila sistem mendeteksi 

kecelakaan maka sistem akan menginformasikan info kecelakaan beserta lokasi kepada 

kerabat korban melalui aplikasi opensource Telegram. 

Sistem ini dapat mempercepat informasi kepada kerabat atau orang terdekat 

korban. Sehingga apabila terjadi kecelakaan berat, kerabat atau orang terdekat korban 

dapat segera mengetahui dan mendapatkan penanganan medis dengan cepat. 

Kata Kunci: Raspberry Pi, Kecelakaan, Roda dua, Fall-detection, 

Accelerometer, Gryoscope, Wireless Sensor System, Global Positioning System. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Menurut media massa, kecelakaan terjadi tidak hanya menyebabkan korban 

luka-luka namun juga menyebabkan kerugian yang cukup berat. Selain menyebabkan 

kerugian materi, kecelakaan juga bisa menyebabkan korban menjadi cacat, bahkan 

memakan korban jiwa. Oleh sebab itu keselamatan berkendara perlu diberi perhatian 

khusus oleh negara. Sebagian besar dari banyaknya kasus kecelakaan disebabkan 

karena pengemudi yang melalaikan keselamatannya dalam berkendara. Akibatnya, 

selain membahayakan diri sendiri hal tersebut juga dapat merugikan orang lain. 

Menurut Kepolisian Republik Indonesia (dalam Badan Pusat Statistik) pada tahun 2013 

tercatat 100.106 kasus kecelakaan di Indonesia yang terdiri dari 26.416 korban 

meninggal, 28.438 korban luka berat, 110.448 korban luka ringan, dan kerugian materi 

sebanyak Rp. 255.864.000.000,00. Sedangkan di tahun 2015 menurut Kepala Bidang 

Managemen Operasional Rekayasa Lalu Lintas Mabes Polri Kombes Pol. Drs Unggul 

Sedyantoro, sebanyak 23.000 nyawa telah melayang akibat kecelakaan lalu lintas. 

Begitu pula pada Yogyakarta menurut AKP Hendro Wahyono, Kanit Laka Satlantas 

Yogyakarta ada sebanyak 636 kasus kecelakaan yang terjadi pada 2015. Jumlah 

tersebut lebih banyak dari tahun 2013 yang mengalami penurunan ditahun 2014, dan 

meningkat sebanyak 32% dari tahun 2014 ke tahun 2015.  

Di tahun 2011 Direktorat Jenderal Perhubungan Darat Kementrian 

Perhubungan Indonesia dalam websitenya mencatat bahwa 72% penyebab kecelakaan 

melibatkan sepeda motor, Ketua Umum Asosiasi Industri Sepeda Motor Indonesia 

(AISI) Gunadi Sinduwinata: berpendapat bahwa masyarakat lebih memilih sepeda 

motor karena masih kurangnya trasnportasi umum yang memadahi. Kurangnya 
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pengetahuan dalam berkendara atau biasa disebut safety riding juga dapat 

mempengaruhi angka kecelakaan sepeda motor. Seperti kecelakaan tunggal akibat 

menabrak flyover, yang terjadi di Jakarta pada bulan September 2016. Diduga karena 

kelalaian orang lain, Dana Syahputra (27) menjadi korban yang diduga disrempet 

pengendara lain pada kecelakaan tersebut, sehingga ia harus meregang nyawa 

ditempat. Dari data tersebut dapat kita simpulkan bahwa angka kecelakaan dari tahun 

ke tahun semakin bertambah. Sebagian besar kecelakaan yang terjadi melibatkan 

sepeda motor.  

Ada beberapa kasus kecelakaan dimana keluarga korban tidak dapat dihubungi 

karena kondisi ponsel korban kecelakaan yang terkunci. Sehingga terjadi 

keterlambatan penanganan kepada korban. Seperti yang terjadi di Jambi, dimana 

sebuah kecelakaan yang melibatkan sepeda motor Suzuki FU dan mobil Suzuki Ertiga. 

Kecelakaan tersebut memakan korban yang menewaskan pengemudi sepeda motor 

Suzuki FU, hingga 4 hari korban tewas yang belum diketahui keluarganya tersebut 

masih belum bisa dihubungi.  

Dalam mengurangi kecelakaan lalu lintas, POLRI sebagai penyelenggara 

fungsi negara dan representasi dari pemerintahan mengambil kebijakan- kebijakan 

yang mengurangi kecelakaan lalu lintas. Salah satu cara untuk menekan angka 

kecelakaan lalu lintas, secara internal yaitu dengan meningkatkan Sumber Daya 

Manusia (SDM) yang lebih baik, professional, dan berintregritas. Selain itu memberi 

pendidikan berlalu lintas agar dapat membiasakan masyarakat untuk mempunyai 

budaya keselamatan lalu lintas, mengutamakan keselamatan dalam pertolongan korban 

kecelakaan lalu lintas, serta mengoptimalkan peran masyarakat dan mengoptimalkan 

registrasi dan identifikasi yang berorientasi pada keselamatan jalan.  

Teknologi digital juga dapat mengurangi angka kecelakaan lalu lintas, seperti 

pendeteksian menggunakan Thermal Camera yang bekerja melalui analisis gambar 

kamera real-time. Sehingga dapat mendeksi seluruh insiden dalam hitungan detik. 
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Salah satu manfaat penggunaan teknologi thermal imaging adalah kamera dapat 

melihat dengan jelas dari silau dari cahaya, underpass, jalan bersalju serta kondisi 

lainnya. Selain itu ada juga teknologi Mobileye. Sensor akan berbunyi dalam bentuk 

dan atau getaran yang akan aktif ketika sensor mendeteksi jarak mobil tersebut dengan 

kendaraan didepannya terlalu dekat. Oleh sebab itu diharapkan teknologi tersebut 

mampu mengurangi angka kecelakaan. 

Penelitian ini akan menggunakan metode pendeteksian pegerakan ketika 

seseorang terjatuh menggunakan teknologi Raspberryyang telah diberi algoritma fall 

detectiondan aplikasi berbasis messenger Telegram sebagai sistem yang akan dipasang 

pada kendaraan roda dua komersial. Cara kerja sistem ini adalah dengan mengirimkan 

sinyal dari Raspberry piyang telah tersambung internet serta penggunaan sensor IMU 

(Inertia Measurement Unit). Selain itu sistem ini akan mengirimkan sinyal ke 

aplikasiTelegram ketika pengemudi mengalami kecelakaan di jalan. Sinyal ini akan 

mengirimkan pesan dalam bentuk lokasi dan kecepatan terakhir pengemudi kepada 

wali pengemudi. Hal ini dilakukan untuk mengantisipasi bilamana alat komunikasi 

milik pengemudi terkunci atau tidak bisa dibuka, sehingga wali pengemudi tetap bisa 

mengetahui bahwa pengemudi mengalami kecelakaan. 
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1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, masalah yang akan dibahas dalam penelitian ini 

adalah:  

1. Data apa saja yang dapat digunakan untuk mendeteksi ketika terjadi kecelakaan? 

2. Bagaimana hasil akurasi sistem ketika mendeteksi kecelakaan? 

1.3. Batasan Masalah 

Batasan sistem yang digunakan adalah sebagai berikut: 

1. Kendaraan yang digunakan adalah kendaraan bermotor roda 2 

2. Kondisi kepadatan, kecepatan dan arah lalu lintas disekitar kendaraan dihiraukan 

3. Kondisi kendaraan dianggap normal, tidak dalam bentuk modifikasi dan dalam 

kondisi bagus. 

1.4. Tujuan Penelitian 

Tujuan yang ingin dicapai dipenelitian ini adalah sistem dapat memberi 

informasi kecelakaan dan lokasi kejadian kepada kerabat atau teman terdekat 

pengendara ketika terjadi kecelakaan. 
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1.5. Metodologi Penelitian 

Beberapa metode yang akan digunakan pada penelitian ini adalah sebagai 

berikut: 

1. Studi Literatur 

Pada tahap ini peneliti akan mengumpulkan berbagai literature/pustaka yang berkaitan 

dengan metodefall detection 

2. Pengumpulan Data 

Peneliti akan mengumpulkan pengumpulan data yang akan dikumpulkan berupa 

wawancara dari Kepolisian Lalu Lintas dan pengemudi. 

3. Analisa dan Perancangan Sistem 

Pada tahap ini peneliti akan melakukan analisa dan perancangan yang berhubungan 

dengan keamanan bekendara dan cara berkendara yang ugal-ugalan. 

4. Pembuatan Sistem 

Sistem yang akan dibuat akan mengirim sinyal yang akan disampaikan melalui pesan 

pada wali/keluarga pengemudi apabila sistem mendeteksi pengemudi ugal-ugalan atau 

terjatuh. 

5. Pengujian Sistem dan Evaluasi 

Pengujian sistem ini akan dilakukan dengan menggunakan kendaraan roda 2.  
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1.6. Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan laporan Tugas Akhir ini dikelompokkan menjadi 5 bab, 

yaitu: 

Bab I, Pendahuluan. Bab ini mengenai gambaran umum mengenai penelitian 

yang akan dilakukan, antara lain adalah latar belakang, perumusan masalah, batasan 

masalah, tujuan penelitian, metode penelitian, dan sistematika penulisan penelitian. 

Bab II, Landasan Teori. Bab ini mengeneai tujuan pustaka dan landasan teori 

yang digunakan dalam penelitian ini. Tinjauan pustaka menguraikan berbagai teori 

yang didapat dari berbagai sumber terkait dengan penelitian ini. 

Bab III, Perancangan Sistem. Bab ini berisi mengenai rancangan sistem yang 

akan dibangun dalam penelitian ini. Rancangan sistem yang akan dibuat merupakan 

spesifikasi dari sistem, rancangan diagram sistem, rancangan antar muka sistem yang 

berupa input dan output. 

Bab IV, Implementasi Sistem. Bab ini mengenai implementasi sistem yang 

telah dirancang sebagaimana yang sudah dirancang pada bab III. 

Bab V, Kesimpulan dan Saran. Bab ini mengenai kesimpulan dari hasil 

penelitian yang telah dilakukan dan saran yang mungkin dapat dilakukan untuk 

pembangunan penelitian selanjutnya. 
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BAB 5 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 Kesimpulan 

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan melalui Sistem Pemberitahuan 

Kecelakaan menggunakan Microcontroller Raspberry Pi, didapat kesimpulan bahwa: 

1. Algoritma fall detection dapat dicari dengan mendeteksi data pada sumbu-x gyroscope 

dan resultan accelerometer 

2. Hasil dari sistem pada penelitian ini didapatkan spesificity sebesar 95,2% dan 

sensitivity sebesar 98,4% untuk obyek sepeda motor matic, dan spesificity sebesar 

96,8% dan sensitivity sebesar 98,4% untuk sepeda motor dengan modelsteph through. 

 Saran 

Adapun saran untuk pengembangan sistem selanjutnya adalah sebagai berikut: 

1. Perbaikan atau perbaikan fitur untuk lebih mengoptimalkan modul sensor GPS 

2. Penambahan jenis obyek kendaraan yang lebih banyak agar dapat dikembangkan 

lebih baik 

3. Pengendara yang lebih bervariasi, agar mendapatkan data yang lebih bervariasi. 
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