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 Helm merupakan salah satu alat yang wajib digunakan saat menggunakan 

sepeda motor untuk melindungi kepala dari benturan ketika terjadi nya 

kecelakaan. Namun kecelakaan pada pengendara sepeda motor juga terjadi 

akibat kondisi lingkungan atau kondisi badan yang dapat membuat pengendara 

merasa mengantuk saat mengendarai sepeda motor terutama pada perjalanan 

yang panjang. 

Penelitian ini di buat bertujuan agar pengendara sepeda motor tidak merasa 

mengantuk ketika berkedara dan memperingati pengendara sepeda motor agar 

istirahat sebentar untuk mengurangi rasa kantuk yang dapat menyebabkan 

kecelakaan pada diri sendiri. Penelitian ini juga berupa pengembangan dari 

penelitian-penelitian dan di modifikasi agar pengendara sadar akan keadaan 

dan kondisi badan nya yang mengantuk. 

Untuk mengatasi ngantuk saat mengendarai sepeda motor maka di buat lah 

helm pengingat rasa kantuk dengan tujuan mengurangi angka kecelaan saat 

mengantuk ketika mengendarai sepeda motor. Dalam tulisan ini, alat yang 

digunakan adalah Arduino Nano R3 sebagai microcontrolernya dan buzzer 

sebagai outputannya. Untuk inputan nya dapat berupa alat sensor rotary 

encoder yang di pasang di dagu pada helm dan sensor mpu-6050 sebagai 

pembaca keseimbangan pada helm, kemudian perancangan helm pengingat 

rasa kantuk menggunakan teknik Pulse width Modulation (PWM) pada output 

buzzer. 
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1. PENDAHULUAN  

Sepeda motor merupakan alat transportasi yang paling banyak digunakan karena mudah digunakan di 

jalanan baik di pedesaan atau pun di kota-kota besar yang penuh dengan kemacetan[1]. Dalam kemacetan, 
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kendaraan yang dapat digunakan yaitu sepeda motor karena sepeda motor dapat berjalan di jalan sempit sekali 

pun.  

Sepeda motor juga dapat menempuh jalan yang jauh. Namun penggunaan sepeda motor dalam jangka 

waktu lama dapat membuat pengendara mengantuk dan hilangnya konsentrasi akibat dari kondisi jalan yang 

kurang bagus atau karena kondisi cuaca panas yang dapat mengakibatkan cepatnya kelelahan badan.  

Bayak cara yang bisa dilakukan pengendara ketika merasa ngantuk adalah dengan beristirahat sejenak. 

Namun banyak juga pengendara yang tidak menyadari kalau dia mengantuk sehingga tetap berkendara ketika 

mengantuk yang mengakibatkan kecelakaan dan merugikan diri sendiri maupun orang lain. Untuk memberikan 

peringatan ketika pengendara mengantuk, maka dibuat sistem pengingat rasa ngantuk  

Dalam penelitian ini Sensor rotary encoder akan membaca ketika seseorang menguap dan mengirim 

sinyal ke Arduino Nano R3 sebagai microcontoller dan akan mengaktifkan loudspeaker untuk memperingatkan 

pengendara untuk istirahat. Ketika rotary encoder mengirim sinyal menguap, sensor gyroscope akan aktif dan 

ketika kepala berada pada kemiringan tertentu akan mendapat peringatan dari buzzer. Suara dari buzzer akan 

bertahap mulai dari suara yang kecil sampai suara maksimalnya ketika pengendara tidak berhenti juga untuk 

istirahat. Jangka waktu setiap kenaikan setiap suara akan bertahap mulai dari 5 detik, 10 detik dan 15 detik 

karena jika langsung menggunakan suara maksimal buzzer, pengendara akan merasa terkejut.  

 

2. METODE PENELITIAN  

Untuk meningkatkan dasar penelitian dengan baik maka dilakukan beberapa metode penelitian untuk 

mendukung penelitian dan perancangan sistem. Beberapa metode yang digunakan penelitian ini antara lain :  

1. Studi Literatur 

Metode studi literatur merupakan upaya untuk mempelajari berbagai sumber yang ada seperti buku, 

jurnal, laporan penelitian, situs-situs di internet, dan berbagai artikel yang berkaitan dengan helm pengingat 

rasa kantuk , teknik Pulse Width Modulation (PWM), dan komponen pendukung lainnya yang berhubungan 

dengan penelitian ini. 

2. Percobaan langsung 

Metode ini di gunakan untuk mengetahui apakah sistem yang dirancang bekerja dengan baik atau ada 

kendala dalam perancangan sehingga ada langkah yang tepat untuk memperbaiki dan dapat berfungsi sesuai 

dengan tujuan yang diinginkan. 

 

3. Kerangka Kerja  

Kerangka kerja merupakan urutan atau uraian dari jalur kerja sistem yang harus diikuti baik secara 

sistematis maupun matematis. Dimana seluruh langkah mempengaruhi hasil dari sistem yang akan diteliti. 

Sebagai langkah untuk memperjelas metodologi penelitian maka di jabarkan dalam sebuah kerangka kerja 

untuk merancang sistem helm pengingat rasa kantuk. Adapaun kerangka kerja yang akan diikuti untuk 

penelitian ini dapat dilihat pada gambar berikut : 
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Mengidentifikasi Masalah
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Mengimplementasikan Teknik PWM
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Analisa Hasil

Pengambilan Keputusan

  
Gambar 1 Kerangka Kerja Sistem 

Berikut adalah penjelasan dari poin-poin kerangka kerja di atas :  

Dari data yang diperoleh dari pengujian sistem dilakukan analisa untuk yang lebih akurat. 

1. Mengidentifikasi Masalah 

 Memahami permasalahan yang terjadi kepada pengendara sepeda motor yang mengantuk ketika 

berkendara sehingga ditemukan solusi dalam pemecahan permasalahan tersebut. 

2. Menganalisa Masalah 

 Menganalisa masalah dilakukan untuk mengumpulkan data dan informasi yang berkaitan dengan 

pengendara motor yang mengantuk ketika berkendara kemudian mengambil kesimpulan sehingga masalah 

yang terjadi dapat di atasi.  

3. Menentukan Tujuan 

 Menentukan tujuan akhir dari penelitian ini sesuai dengan target awal yang dinginkan dalam perancangan 

helm pengingat rasa kantuk.  

4. Mempelajari Literatur 

 Memahami dan mempelajari sumber-sumber ilmiah dari berbagai jurnal dan berbagai buku-buku yang 

berkaitan dengan penelitian yang dilakukan sehingga dapat membantu dalam menyelesaikan masalah yang 

terjadi.  

5. Mengumpulkan Data 

 Mengumpulkan Data dilakukan untuk memperoleh informasi yang dibutuhkan dalam mencapai tujuan 

penelitian ini. Pengumpulan data pada penelitian ini mencakup kondisi penempatan sistem yang akan di 

rancang dan bekerja dengan semestinya.  

6. Mendesain sistem 

 Menentukan bentuk helm yang akan di rancang, menentukan sistem, serta menentukan peletakan 

komponen yang dibutuhkan dalam pembuatan helm pengingat rasa kantuk dapat berfungsi dengan baik sesuai 

dengan tujuan yang dinginkan.  
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7. Mengimplementasikan Teknik PWM 

 Menerapkan teknik Pulse Width Modulation (PWM) pada helm pengingat rasa kantuk dan disesuaikan 

dengan kebutuhan sistem. 

8. Pengujian Sistem 

 Melakukan pengujian dengan mengaktifkan sistem pada helm serta menjalankan fungsi-fungsinya 

sehingga dapat dilihat apakah sistem dapat berjalan sempurna atau ada bagian-bagian dari sistem yang tidak 

dapat berfungsi.  

9. Analisa Hasil 

 Dari data yang diperoleh dari pengujian sistem dilakukan analisa untuk yang lebih akurat. 

10. Pengambil Keputusan 

 Menetukan hasil dari sistem yang dibangun apakah sistem layak digunakan atau harus dilakukan 

perbaikan. 

  

4. ANALISA DAN HASIL 

4.1 Tahapan Proses Sistem 

 

Berikut ini adalah diagram yang menunjukkan urutan dari cara kerja Helm pengingat rasa kantuk: 

INISIALISASI SISTEM

DATA INPUT ROTARI ENCODER

 DAN GYROSCOPE

PENGOLAHAN DATA INPUT

IMPLEMENTASI TEKNIK PULSE WIDTH 

MODULATION (PWM)

OUTPUT BUZZER BERBUNYI SESUAI 

SISTEM

 
Gambar 2 Tahapan Proses Sistem 

 

4.2 Penerapan Teknik Pulse Width Modulation (PWM)  

 Pulse Width Modulation (PWM) adalah suatu teknik modulasi yang mengubah lebar pulsa sinyal (Pulse 

Width) dengan nilai frekuensi dan aplitudo yang tetap. PWM merupakan kebalikan dari ADC (Analog to 

Digital Converter). Sinyal PWM tinggi (on time) dan rendah (off time) disebut dengan Duty Cycle (siklus 

kerja) PWM. Kondisi sinyal yang dalam kondisi ON disebut 100% Duty Cycle sedangkan kondisi sinyal off 

disebut dengan 0% Duty Cycle. Tegangan output sinyal PWM yang telah diubah menjadi analog akan menjadi 

persentasi dari siklus kerja (Duty Cycle). 

Rumus untuk menghitung siklus kerja atau duty cycle dapat ditunjukkan seperti persamaan di bawah ini 

  Duty Cycle = ton / (ton + toff        

  Atau 
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  Duty Cycle = ton / ttotal  

 

 Frekuensi sinyal PWM menentukan seberapa cepat PWM menyelesaikan satu periode. Satu periode 

adalah waktu ON dan OFF penuh dari sinyal PWM seperti di gambar di atas. 1Hz frekuensi sama dengan 1 

time periode total waktu on dan off dalam 1 detik. Sinyal PWM yang dihasilkan oleh Arduino biasa nya 

sekitaran 500hz atau 500 siklus kerja dalam 1 detik. 

 Tegangan output sinyal PWM yang sudah diubah akan menjadi presentasi dari siklus kerja (Duty Cycle). 

Seperti pada penelitian ini menggunakan buzzer dengan tegangan operasi 5v dikarenakan suara yang 

dikeluarkan buzzer sangat kuat  maka sinyal PWM di tegangan 2v  ketika dalam keadaan high. Apabila Duty 

Cycle atau siklus kerja adalah 100% maka tegangan output akan menjadi 2v. untuk siklus 50% akan menjadi 

1v. Rumus perhitungan tegangan output sinyal PWM sebgai berikut : 

 

  Vout = Duty Cycle x vin   

     

 

5. BLOK DIAGRAM 

Sistem ini terdiri dari beberapa bagian, yaitu input, proses, dan output yang dapat dilihat pada gambar di 

bawah ini.  

 
Gambar 3  Blok Diagram  

6. FLOWCHART 
Flowchart merupakan suatu bagan dengan simbol-simbol tertentu yang mengggambarkan urutan proses 

secara detail dari sebuah sistem untuk melakukan tugas secara keseluruhan dengan menggunakan prosedur 

yang ada. Penggunaan helm diawali dengan menyalakan sistem. Kemudian dilanjutkan dengan inisialisasi, 

yaitu mengenali komponen-komponen pendukung yang saling terhubung. Setelah itu komponen pada sistem 

helm akan aktif dan siap membaca keadaan sipengendara sepeda motor.  

Pada saat pengendara mengantuk, sistem gyroscope akan aktif pada helm kemudian membaca dan 

mengirim sinyal kepada microcontroller untuk diproses. Setelah microcontroller membaca dan mengolah 

data yang diterima, maka output sistem akan mengeluarkan suara beep peringatan sesuai dengan perintah dari 

microcontroller. Suara yang di keluarkan oleh buzzer disesuaikan dengan sistem  yang sudah dibuat agar 

suara yang dikeluarkan oleh buzzer tidak menyebabkan rusaknya pendengaran manusia. 
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Gambar 4  Flowchart Sistem 

7. RANGKAIAN KESELURUHAN 

Di bawah ini adalah gambar dari  keseluruhan rangkaian sistem :  

 
Gambar 5 Rangkaian Keseluruhan 
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8. PROTOTIPE HELM 
Seluruh komponen pendukung digabungkan menjadi satu sehingga membentuk rangkaian yang 

kompleks. Setiap komponen berperan dengan tugasnya masing-masing yang dipusatkan pada mikrokontroler 

ATMega32A. 

 

Gambar 6 Rangkaian Keseluruhan 

9. HASIL PENGUJIAN 
Pengujian sistem dilakukan untuk mengetahui fungsi kinerja dari setiap keseluruhan komponen-

komponen sistem. Pengujian pada rangkaian sistem dilakukan setelah semua komponen dan bagian-bagian 

terpasang secara keseluruhan sistem.  

Pada sistem ini pengaktifan dimulai dari menghubungkan semua rangkaian kabel yang sesuai untuk 

mendapatkan sumber daya. Sumber daya arus pada sistem ini berasal dari baterai yang langsung di 

hubungkan dengan Arduino Nano R3. 

9.1   Pengujian Sistem 

 Berikut ini tampilan sistem helm pengingat rasa kantuk yang bekerja sesuai dengan penelitian ini. 

Terdapat Arduino Nano R3 sebagai pengendali dan pengolahan sistem yang akan bekerja sesuai dengan 

perintah yang ditanamkan. Gyroscope MPU6050 sebagai pembacaan kemiringan kepala pengendara sepeda 

motor dan baterai sebagai catu daya. Rotary Encoder dan buzzer berada di dalam busa samping helm. 

 
Gambar 7 Pengujian Sistem  
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Berikut ini merupakan pemrosesan output pada buzzer dimana digunakan sebagai untuk pengingat rasa 

kantuk kepada pengendara yang mengantuk ketika sedang mengendarai sepeda motor dalam jarak yang 

cukup jauh. 

 
Gambar 8 Tampilan pemrosesan Output Buzzer 

9.2 Tabel Pengujian Sistem 

 Pada tabel berikut merupkan pengujian voltase dari setiap komponen yang terpasang pada sistem guna 

untuk memastikan tidak adanya kegagalan sistem yang mengakibatkan kebakaran pada sistem atau padam 

saat akan diuji coba. 

 
Gambar 9 Tabel Pengujian Sistem 

 

10. KESIMPULAN 
 Kesimpulan yang dapat diambil dari rangkaian dan kesluruhan sistem pada helm pengingat rasa kantuk 

dengan teknik PWM berbasis microcontroller adalah sebagai berikut : 

1. Pengimplementasian teknik PWM pada helm pengingat rasa kantuk dengan pembacaan kantuk 

menggunakan Rotary Encoder sesuai dengan kondisi. Ketika pengendara mengantuk ketika sedang berkendara 

maka mengaktifkan gyroscope guna untuk mendapatkan sudut kemiringan kepala ketika mengantuk dan 

outputan berupa buzzer akan mengeluarkan suara secara bertahap dan akan terus bersuara jika sudah mencapai 

batas yang disesuaikan dengan PWM sampai pengendara berhenti untuk beristirahat. 
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2. Helm digunakan sebagai media untuk memperingatkan para pengendara yang tetap memaksakan tetap 

berkendara ketika mereka sedang mengantuk. Helm akan berhenti bersuara ketika pengendara beristirahat dan 

membuka helm yang digunakan. 

3. Perancangan helm pengingat rasa kantuk dengan teknik pulse width modulation (PWM) berbasis 

microcontroller sesuai dengan voltase yang digunakan pada output buzzer untuk memperingati pengendara 

sepeda motor yang mengantuk ketika sedang berkendara. 
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