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ABSTRAK 

SISTEM MONITORING KENDARAAN BERAT MEMASUKI JALAN 

PERBATASAN KOTA BERBASIS MIKROKONTROLER 

 

(Aldi Fernandes :2017 : 50 Halaman) 

 

Laporan akhir ini menjelaskan tentang bagaimana memonitoring kendaraan 

berat yang memasuki jalan perbatasan kota berbasis mikrokontroler sebagai unit 

kendali utama. Untuk mendeteksi kendaraan berat mengunakan sensor LDR dengan 

memanfaat kan pantulan cahaya dari laser. Kendaraan berat dapat terdeteksi 

berdasarkan ukurannya yang besar yaitu dengan melihat tinggi dan panjang 

kendaraan tersebut. Ketika sensor LDR mendeteksi objek (kendaraan berat) maka 

webcam akan mengambil capture gambar untuk mengetahui objek apa yang 

menutupi sensor, setelah itu alarm akan berbunyi untuk memberi tahu kepada 

petugas patroli bahwa ada kendaraan berat yang masuk jalan perbatasan kota, dan 

secara otomatis maupun manual motor servo akan menutup jalan agar kendaraan 

berat tersebut tidak masuk kedalam kota. 

 

Kata Kunci: Monitoring, Sensor LDR, Webcam, Motor Servo. 
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ABSTRACT 

THE HEAVY VEHICLES MONITORING SYSTEM ENTERING THE 

CITY BORDER BY USING MICROCONTROLLER BASED 

 

(Aldi Fernandes :2017 : 50 Page) 

 

This final report describes how to monitor heavy vehicles entering the 

microcontroller-based city border route as the main control unit. To detect heavy 

vehicles using LDR sensors by utilizing the reflection of light from the laser. Heavy 

vehicles can be detected based on their large size by looking at the height and length 

of the vehicle. When the LDR sensor detects the object (heavy vehicle) then the 

webcam takes the capture of the image to find out what object is covering the 

sensor, after which the alarm will sound to inform the patrol officer that there are 

heavy vehicles entering the city border road, and automatically or manually motor 

Servo will cover the road so that heavy vehicles do not enter into the city. 

 

Keywords: Monitoring, LDR Sensor, Webcam, Servo Motor. 
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