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ABSTRAK 

Persimpangan merupakan hal yang tak terhindarkan pada lalu lintas sebuah kota. 

Pengaturan arus lalu lintas pada persimpangan menggunakan sinyal berupa lampu 

lalu lintas yang berfungsi untuk mengatur arus sehingga tidak terjadi konflik pada 

persimpangan.  

 

Pengaturan pada pergantian sinyal tersebut dapat sangat berpengaruh dalam 

kelancaran arus kendaraan yang melewati persimpangan. Semakin sering kendaraan 

berhenti di suatu persimpangan maka jalan akan semakin padat dan dapat 

mengurangi laju kendaraan pada jalan. Oleh sebab itu algoritma pengaturan sinyal 

diperlukan untuk mendukung lancarnya arus kendaraan lalu lintas. 

 

Saat ini telah banyak penelitian yang dilakukan berkaitan dengan optimisasi ini. 

Penelitian-penelitian tersebut melakukan optimisasi yang bersifat centralized atau 

terpusat. Sistem yang bersifat centralized ini mengambil informasi dari tiap lampu 

lalu lintas dan mengaturnya secara terpusat. Pengaturan semacam ini memiliki 

kelebihan yaitu dapat mengolah informasi yang lebih kaya karena input yang didapat 

adalah berupa keadaan dari lampu lalu lintas secara keseluruhan. Namun jika 

pengaturan ini melibatkan lampu lalu lintas dalam jumlah besar maka pengaturan 

yang terpusat ini membutuhkan bandwith yang besar agar dapat bekerja real time.  

 

Dalam penelitian ini pengaturan lampu lalu lintas dilakukan secara terdistribusi, yaitu 

informasi yang didapat dari lampu lalu lintas hanya didapatkan dari lampu lalu lintas 

disekitarnya. Pengaturan yang terdistribusi memungkinkan pengaturan lampu lalu 

lintas secara dinamis dan mengoptimalkan kinerja lampu lalu lintas tersebut[1]. 

 

Hasil yang didapatkan oleh penulis menunjukkan bahwa pada sebagian besar kasus, 

pengaturan sistem lalu lintas yang menggunakan algoritma yang tersinkronisasi lebih 

baik daripada yang acak. 
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KATA  PENGANTAR 

Fasilkom UI saat ini tidak mewajibkan mahasiswanya yang akan lulus untuk 

mengambil mata kuliah tugas akhir. Tetapi penulis merasa bahwa tugas akhir 

merupakan langkah awal penulis sebelum memasuki dunia kerja atau melanjutkan 

pendidikan ke jenjang selanjutnya. Tugas akhir ini merupakan salah satu cara penulis 

untuk mengembalikan ilmu yang telah penulis dapatkan selama 4 tahun terakhir di 

kampus Fasilkom UI. 

 

Selama menjalani masa perkuliahan, penulis selalu ingin untuk dapat membuat 

sesuatu yang bermanfaat bagi masyarakat. Suatu pemikiran yang dapat 

diimplementasikan untuk memperbaiki kondisi yang dianggap masih kurang baik di 

lingkungan sekitar. Salah satunya adalah dengan membantu memberikan alternatif 

untuk memperbaiki kondisi lalu lintas di Jakarta yang tidak terkendali akibat 

kemacetan.   

 

Penulis memohon maaf yang sebesar-besarnya jika terdapat kata yang kurang 

berkenan di dalam penulisan laporan tugas akhir ini. Kritik dan saran sangat 

diperlukan untuk pengembangan penelitian lebih lanjut. Semoga penelitian ini tidak 

sia-sia dan dapat digunakan di masa yang akan datang.  

 

Penulis akan dengan senang hati membantu jika kelak di kemudian hari ada 

penelitian lanjutan mengenai hal ini. 
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