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ABSTRAK 

 

ADAPTIVE CRUISE CONTROL SEBAGAI KENDALI KECEPATAN DAN 

JARAK KENDARAAN PADA VARIASI KONDISI JALAN BERBASIS 

LOGIKA FUZZY 

(Oleh: Ismail Ragi Alfarugi; Pembimbing: Dr. Arfan Eko Fahrudin, S.Si, M.Eng; 

Dr. Ichsan Ridwan, S.Si, M.Kom., 2025) 

 

ABSTRAK- Adaptive Cruise Control (ACC) adalah sistem yang memungkinkan 

kendaraan untuk mengikuti kendaraan di depannya dengan aman dan menjaga 

kecepatan yang telah ditentukan. Secara garis besar, fuzzy merupakan cara untuk 

menunjukkan pengetahuan yang cocok untuk situasi humanis yang tidak dapat 

diselesaikan secara spesifik, tetapi disesuaikan dengan konteksnya. Penelitian ini 

memodelkan dan mensimulasikan AFCC dan ACC-PID dengan variasi set velocity 

pada kondisi jalan kering (aspal dan beton) maupun jalan basah (aspal dan beton). 

Membership Function yang digunakan untuk input dan output AFCC adalah 

Triangular. Model AFCC memiliki input berupa distance error dan relative 

velocity. Untuk set velocity 30 km/jam pada kondisi jalan kering (aspal dan beton) 

distance error sebesar [-300 300] dan relative velocity [-20 20], untuk set velocity 

30 km/jam pada kondisi jalan basah (aspal dan beton) distance error sebesar [-300 

300] dan relative velocity sebesar [-50 50], untuk set velocity 50 km/jam dan 60 

km/jam pada kondisi jalan kering (aspal dan beton) dan basah (aspal dan beton), 

distance error sebesar [-500 500] dan relative velocity sebesar [-50 50]. Output-nya 

bernilai sama untuk semua variasi yaitu sebesar [-100 100]. Hasil kinerja sistem 

dari model yang dibuat untuk set velocity 30 km/jam AFCC bekerja lebih optimal 

pada kondisi jalan beton kering dengan rise time 9,86 detik; overshoot 6,76% dan 

settling time 15 detik sedangkan pada set velocity 50 km/jam, ACC-PID bekerja 

lebih optimal pada kondisi jalan beton kering dengan rise time 10,7 detik; overshoot 

2,06%; settling time 14 detik, dan pada set velocity 60 km/jam, ACC-PID bekerja 

lebih optimal pada kondisi jalan beton kering dengan rise time 11 detik; overshoot 

1,54%; settling time 17 detik. 

 

Kata Kunci: ACC, Fuzzy Logic, PID, Kinerja Sistem, Kondisi Jalan 
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ABSTRACT 

 

ADAPTIVE CRUISE CONTROL AS A VEHICLE SPEED AND DISTANCE 

CONTROL IN VARYING ROAD CONDITIONS BASED ON FUZZY LOGIC 

(By: Ismail Ragi Alfarugi; Supervisor: Dr. Arfan Eko Fahrudin, S.Si, M.Eng.; Dr. 

Ichsan Ridwan, S.Si, M.Kom., 2025) 

 

ABSTRACT- Adaptive Cruise Control (ACC) is a system that allows vehicles to 

safely follow the vehicle in front of them and maintain a predetermined speed. In 

general, fuzzy logic is a way of expressing knowledge that is suitable for humanistic 

situations that cannot be resolved specifically, but are adapted to the context. This 

study models and simulates AFCC and ACC-PID with varying set velocities under 

dry road conditions (asphalt and concrete) and wet road conditions (asphalt and 

concrete). The membership function used for AFCC input and output is triangular. 

The AFCC model has inputs in the form of distance error and relative velocity. For 

a set velocity of 30 km/h on dry roads (asphalt and concrete), the distance error is 

[-300 300] and the relative velocity is [-20 20]. For a set velocity of 30 km/h on wet 

roads (asphalt and concrete), the distance error is [-300 300] and the relative 

velocity is [-50 50]. for a set velocity of 50 km/h and 60 km/h on dry roads (asphalt 

and concrete) and wet roads (asphalt and concrete), the distance error is [-500 

500] and the relative velocity is [-50 50]. The output is the same for all variations, 

namely [-100 100]. The system performance results from the model created for the 

30 km/h AFCC velocity set work more optimally on dry concrete roads with a rise 

time of 9.86 seconds; overshoot of 6.76% and settling time of 15 seconds, while at 

a velocity set of 50 km/h, ACC-PID operates more optimally on dry concrete roads 

with a rise time of 10.7 seconds, overshoot of 2.06%, and settling time of 14 

seconds. At a set velocity of 60 km/h, ACC-PID operates more optimally on dry 

concrete roads with a rise time of 11 seconds, overshoot of 1.54%, and settling time 

of 17 seconds. 
 

Keywords: ACC, Fuzzy Lofic, PID, System Performance, Road Condition 
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