BAB 111
METODE PENELITIAN

3.1. Metode Penelitian

Metode penelitian adalah langkah-langkah yang dilakukan dalam proses
penelitian agar mencapai hasil sesuai dengan yang diharapkan dan dapat
dipertanggung jawabkan. Penelitian ini dilakukan untuk mengetahui berapa biaya
kemacetan yang didapat oleh pengendara kendaraan bermotor dan memberikan
solusi terbaik untuk mengatasi kemacetan tersebut. Penelitian ini dilakukan dengan
cara mengumpulkan data lapangan, yang dilakukan dengan mengukur lebar pada
masing-masing bagian jalan dan melakukan survei lalu lintas pada simpang empat
bersinyal. Dalam pengambilan data survei lalu lintas digunakan jam puncak dalam

menentukan kemacetan tertingginya. Penelitian ini dilakukan dalam satu hari kerja.

3.2. Kerangka Umum Penelitian
Secara umum bagan alir yang menerangkan penelitian ini dapat dilihat pada
Gambar 3.1.

3.3. Lokasi Penelitian

Tahap pemilihan lokasi dilakukan dengan cara observasi pada beberapa
simpang sepanjang Jalan Kusuma Negara. Observasi dan survei dilakukan pada hari
kerja dan hari libur untuk menentukan tingkat kemacetan yang terjadi.

Penelitian ini dilakukan pada simpang APILL SGM Jalan Kusuma Negara,
Kota Yogyakarta. Setelah dilakukan observasi pada simpang ini sangat sering
terjadi kemacetan terutama pada ruas jalan utama yang menghubungkan dua lokasi
wisata dan jalan utama untuk menuju daerah Kota Yogyakarta yang ramai baik pada
hari kerja maupun hari libur. Lokasi penelitian lebih jelasnnya dapat dilihat pada
Gambar 3.2.
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Gambar 3. 1 Langkah-langkah Penelitian
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Gambar 3. 2 Lokasi Penelitian (Google Maps)

3.4. Alat Penelitian
Penelitian ini menggunakan alat sebagai berikut.

a. Tally Counting
Alat ini digunakan untuk menghitung jumlah kendaraan yang melintas pada
ruas simpang baik kendaraan bermotor maupun tidak bermotor. Tally Counting

dapat dilihat pada Gambar 3.3.

Gambar 3.3 Tally Counting

b. Papan Alas
Papan alas digunakan sebagai alat bantu menulis pada saat survei

berlangsung. Papan alas dapat dilihat pada Gambar 3.4.
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Gambar 3.4 Papan Alas

c. Walking Measure
Walking measure merupakan alat untuk mengukur geometrik jalan. Walking
measure digunakan dalam penelitian ini karena lebih praktis dan akurat dibanding
menggunakan meteran biasa. Walking measure dapat dilihat pada Gambar 3.5.

Gambar 3.5 Walking easure
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d. Speed Gun
Alat ini digunakan untuk mengukur kecepatan kendaraan bermotor dengan

prinsip dopler. Speed gun dapat dilihat pada Gambar 3.6.

.
Gambar 3.6 Speed Gun
e. Safety Vest
Safety Vest adalah salah satu jenis Alat Pelindung Diri atau
APD. Sebagaimana APD yang lain, Safety vest sangat bermanfaat bagi pekerja yang
bekerja di luar perkantoran. Safety Vest dapat dilihat pada Gambar 3.7,

Gambar 3. 7 Safety Vest
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3.5. Metode Pengumpulan Data

Data yang diperoleh pada penelitian ini dilakukan dengan cara survei dengan
menggunakan metode peak hour atau survei pada jam puncak. Metode peak hour
yaitu metode dimana pemilihan jam puncaknya diambil per 2 jam, dan dipilih pada
jam yang sangat padat antrian dan tundaannya. Dalam menentukan jam puncak
pada simpang APILL SGM Yogyakarta dilakukan observasi selama 12 jam untuk
mengamati pada pukul berapakah jam puncak terjadi. Dan dari hasil observasi maka
diambil jam puncak pada jam 06.00-08.00, 12.00-14.00 dan 16.00-18.00.

3.6. Langkah Penelitian

Untuk memperoleh hasil yang sesuai dengan yang diharapkan dan dapat
dipertanggung jawabkan, penelitian harus dilakukan sesuai dengan urutannya,
mulai dari pemilihan lokasi, penentuan metode, survei traffic counting, pengolahan

data lapangan dan pemodelan. Pada penelitian ini dibagi beberapa tahap yaitu:
3.6.1.Pengambilan data

Lokasi dari penelitian adalah simpang APILL SGM Yogyakarta.
Pengambilan data lalu lintas dilakukan dengan survei traffic counting yang diambil
hanya pada jam puncak (peak hour). Survei dilakukan pada masing-masing ruas
jalan yang terdiri dari 1 siklus 4 fase, yang masing-masing ruas terdapat 3 orang
surveior yang menghitung jumlah kendaraan yang keluar dari ruas jalan yang
ditinjau, dengan metode survei peak hour. Pengambilan datanya dalam 15 menit
dihitung saat APILL mengisyaratkan untuk berjalan atau biasa ditandai dengan
lampu hijau. Untuk yang belok Kiri jalan terus (BKJT) atau turn left go ahead
pengambilan datanya diambil dalam 15 menit sekaligus. Survei ini dilakukan dalam

satu hari kerja.
3.6.2. Analisis data

Setelah survei selesai, maka dilakukan pengolahan data untuk menentukan

kinerja pada simpang tersebut. Adapun data-data yang diperlukan yaitu:
a. Menetapkan data masukan yang meliputi data geometrikk jalan, pengaturan
arus lalu lintas, kondisi lingkungan simpang APILL dan data kondisi arus

lalu lintas.
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b. Menetapkan penggunaan isyarat yang meliputi fase isyarat dan waktu antara
hijau dan waktu hilang.

c. Menentukan waktu isyarat yang meliputi tipe pendekatan, lebar pendekatan
efektif, arus jenuh dasar, faktor-faktor penyesuaian, rasio arus atau arus
jenuh, waktu siklus dan waktu hijau.

d. Menetapkan kapasitas simpang APILL meliputi kapasitas dan derajat
kejenuhan, keperluan untuk perubahan geometrik jalan.

e. Menetapkan kinerja lalu lintas simpang APILL meliputi persiapan, panjang

antrian, kendaraan terhenti dan tundaan.

Setelah dilakukan pengolahan data, maka diperoleh hasil bahwa simpang
tersebut dapat bekerja sesuai dengan perencanaan atau tidak. Jika tidak sesuai maka
dilakukan perbaikan kembali agar kinerja simpang tersebut lebih efektif dan sesuai

dengan kebutuhan pengendara.
3.6.3.Pemodelan menggunakan software Vissim 10

Setelah dilakukan survei dan pengolahan data lalu lintas, maka dilakukan
pemodelan menggukan software Vissim 10 student version. Vissim 10 merupakan
software yang dirancang untuk pemodelan lalu lintas, dan dalam penelitian ini
digunakan untuk pemodelan simpang empat APILL. Pemodelan Vissim 10
menggunakan data masukan dari volume kendaraan dan data geometrik simpang
yang diteliti. Langkah-langkah pengoperasian software Vissim 10 student version
dapat dilihat pada Gambar 3.8.
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Memasukkan data (input):
Masukan background

Pengaturan skala

Membuat jaringan jalan (link)

Menentukan rute (vehicle route)
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© © N o g bk~ w DN PE
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\ 4

Proses running dengan Vissim 10

\4

Menampilkan hasil (output) dari Vissim 10:

1. Panjang Antrian

2. Tundaan

3. Level of Service (LOS)
4. Video Pemodelan

A 4

Gambar 3.8 Langkah-langkah Pengoperasian Vissim 10 student version.

Langkah-langkah dalam pembuatan simulasi menggunakan software Vissim

10 adalah sebagai berikut.
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a. Input

Langkah awal yang harus dilakukan dalam proses input yaitu memasukkan
background sesuai dengan lokasi yang dipilih untuk penelitian. Masukkan gambar
yang sudah diambil terlebih dahulu dari Google Earth dengan cara klik panel input
background image pada bagian kiri layar, kemudian klik kanan dan pilih gambar
yang akan digunakan, seperti pada Gambar 3.9

B PTV Vissim 10.00-03 Student Version -0
Fie Edit View Liste BoseOsta Traffic SignalControl Simulston Evalustion Fresenistion Scrpte Help

OBB.inA P G@ e bW ook Estor

v | Alle Bilddateien (*bmp;" jpg:"c v

Open Cancel

Quick Voew S 12p Start page  Metwark Editor

1408652 5 System initialized

Gambar 3.9 Input background
Langkah selanjutnya mengatur skala dengan cara tekan ctrl dan klik kanan
secara bersamaan, kemudian pilih set scale . Klik kanan pada salah satu ujung
jaringan jalan, kemudian akan muncul kotak dialog scale dan masukkan panjang
jalan sesuai dengan kondisi sebenarnya seperti pada Gambar 3.10 dan 3.11.

File Egt View Lists BaseOsts Traffic SignalControl Simulation Evelustion Presentation Scripts Help

CPROT ORD BRAEAQe» @407 @ RS

¥ Jatan Kusmanegara

Objects At Click Position
Add New Background Image
Zoom To Selection

Delete

Duplicate

o

Copy

Creste Chart for Selected Objects...

Start page  Network Editor Read Additionally Here...

System intialized

Gambar 3.10 Mengatur Skala
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Gambar 3.11 Input Skala

Membuat jaringan jalan dengan cara membuat link dan connectors sesuai
dengan kondisi geometrik jalan. Klik link pada panel disebelah kiri atas layar lalu
klik kanan, kemudian tarik garis mengikuti jaringan jalan. Pada kotak dialog link

masukkan nama jalan, jumlah lajur dan lebar jalan seperti pada Gambar 3.12.

.} PTV Vissim 10.00-03 Student Version - Network: DAPROJECT\Tugas Akhir\vissim 10\evie.inpx - g
File Edit View Lists BoseDots Traffic SignalControl Simulstion Evalustion Presentation Seripts Help

Node Results x
o (e A BREPR IS
Coun SimRun. Timelnt | Movernent Qlen QlenMax  Vehs(All) Pers(Al) LOS(AN) LOSVal(AN) VehDelay(All] PersDelay(al) St~
114 0-3600 | 1: kfig - 1: ). Kus 2 Barat@2337 - 4 A Kusuma Negars Tinwr@120| 2520 6353 122 122105 € 6285 €285
e 214 0-3600 | 1:fia - 1.1 Kus Barst233.7 - 61, Kenan 53,1 0071130 5 51050 4 4126 4126 v
Quick Vie. Smart Map | vericre T Desred T e G SHNC Ve ZOIT T DT L S Ve TR Sgne O Sga T Dy B Tre D TR oAt
28551422

'
Gambar 3.12 Membuat Jaringan Jalan

Membuat rute yang akan dilewati kendaraan yaitu dengan cara klik Vehicle
Routes, klik kanan pada jaringan jalan yang akan dibuat rutenya kemudian tarik ke
arah jalan yang dipilih lalu klik Kiri seperti pada Gambar 3.13.
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File Et View Usts BoseOsta Traffic SignslControl Simulstion Evalustion Presentation Scrps Help
DBB.iast QD> M E ] snpge

Select layout.. CEAROC ORD QR EAQe» $i 7 @RI

Static vehicle routs ~ 6D @ F) 2 18 Y
n Pos AllehTypes VehClasses Usel & VehRoutDec No | Name Destlink | DestPos RelFlow{0)
1 1: . Kusuma Negara Barat M5933
2 5.1 Kenari 114980 @
i s -1 Kenari BKIT mon
4 6 3: 1 Kusuma Negars Timur 370750 v
Quick Vie.. Smart Mop || Vehicle L. 20/3DM... Desired... Vehicle T Vehucle.. 20/3D M. Vehicle C.. Stabc Ve.. 20/30M.. Lnks/L. Static Ve.. Desred.. Signal C. SgnalH.. Drving B.. LinkBeh.. Nodes Confic

&Sarhba:r 3.i3 Membuat Vehicle Routes

Mengatur Conflict Area untuk mengontrol kendaraan agar tidak saling
bertabrakan satu sama lain. Conflict Area juga dapat digunakan untuk
mempriotitaskan kendaraan yang mana yang akan jalan terlebih dahulu. Klik

Conflict Area kemudian atur sesuai yang dibutuhkan, seperti pada Gambar 3.14.

Fie Edt View Lists BaseDsts Traffic SignalControl Simulstion Evalustion Presentation Scripts Melp

VehRoutDec 5

o Link AlNehTypes VehClasses | Usel ~ VehRoutDec | No | Name Destlink | DestPos RelFlow(0)

Nome I W) 151 Kusuma Negara Barat usen

Quick Vie.. SmartMap || Vehicle I 20/30 M. Desired...  Vehicle T, Vehicle... 20/3D M._. Vehicie C... Stac Ve 20/30M.. Links/L. Static Ve.. Desired.. Signsl C. SgnalH.. Drving B.. LinkBeh.. Nodes Confict

284.2:-1532 tem ntalized”

G

Gambar 3.14 Mengatur Conflict Area
Menentukan jenis kendaraan sesuai dengan jenis kendaraan yang disurvei
pada 2D/3D Model yang disajikan pada Gambar 3.15.
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Gambar 3.15 Membuat 2D/3D Model Kendaraan

Setelah dibuat jenis kendaraan, maka selanjutnya mengisi Vehicle Types yang
dapat dilihat pada Gambar 3.16.

Vehicle Types

Select layout... - )" L 4 @b~ RIEY-L a <Single List> - B a B B E%

Coun| Mo | Mame Category | Model2D3DDistr | ColorDistrl OccupDistr Capacity
2| 200/HGV HGY 20: HGV 1: Default 0
3 300Bus Bus 30: Bus 1: Default 1: Single Cccupancy 110
4| 610|5epedah Motor Bike 671: Sepedah mot | 1071: Shirt Man 0
5 620 Sepedah Bike 62: Sepedah 1: Default 1:5ingle Occupancy 9909

Vehicle ... | 2D/3D M...| Desired... Vehicle T.. Vehicle.. 20/3D M.. Vehicle C... Static Ve.. 20v3D M... Links/L.

System initialized!

Gambar 3.16 Input Vehicle Types

Mengisi Vehicle Classes, untuk mengklasifikasikan jenis kendaraan kedalam
kategori kendaraan. Pada Vehicle Classes tetap dibagi menjadi 3
kelas kendaraan yaitu kendaraan berat (HV) terdiri dari bus dan truk, kendaraan
ringan (LV) mobil pribadi, dan sepeda motor (MC). Untuk memunculkan menu

pada Gambar 3.17 yaitu dengan cara klik Base Data lalu pilih Vehicle Classes.

Vehicle Classes / Vehicle Types
Select layout... - M X B it & Vehicletypes -RERR
Coun| No  MName VehTypes UseVehTypeColor Color ()
1 10 Car 100 vl M (255,0,0,0)
2 20HGY 200 vl M i255,0,00
3 30 Bus 300 vl M i255,0,00
A A0 Samadaln mantar A0 [al Bl incc nonoo >
2020 M., Dezired... Vehicle T... Vehicle... 2D0/2D M... Vehicle C... Static Ve.. 2ZD/2D M... Link

Gambar 3.17 Input Vehicle Classes
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Vehicle Input, digunakan untuk memasukkan volume arus lalu lintas.
Cara memasukkan volume Kkendaraan vyaitu klik Vehicle Input, Klik
kanan pada jalan yang akan dimasukkan volume kendaraan, setelah itu
maka akan muncul menu Vehicle Inputs seperti pada Gambar 3.18. Lalu

masukkan volume kendaraan untuk tiap lengan.

Vehicle Inputs / Vehicle Volumes By Time Interval

Select layout... - X 121 2 vehidevolumeshytir - R B PR SR
Coun| Mo MName  Link Volume(0] | YehComp(0)

1 1 10: JI. Kusuma Negara Timur BEJT £55.0/5: Timur kiri langsung

2l 2 3: JI. Kusuma Megara Timur 4862.0/2: Timur

3 32 71l Veteran 2044.0 3: Selatan

4 4 1: JI. Kusuma Megara Barat 1372.0/4: Barat

5 6 5: JI. Kenari 416.0/1: Utara

b 7 9: JI. Kenari BKJIT 1186.0/1: Utara

20/3D M... Desired 5.. Vehicle T... Vehicle Cl.. 2D/3D M... Vehicle C... Static Veh... 2D/3D M. Lin
Gambar 3.18 Input Vehicle Input

Membuat dan mengisi Signal Controllers, untuk mengatur Traffic Light

pada jaringan jalan seperti pada Gambar 3.19.

PTV Vissim 10.00-03 Student Version - Network: D:APROJECT\Tugas Akhir\vissim 10\evie.inpx

2 [ My signal control 1
8] Signal groups
[ RATYY
18 2:Timor
18 3: selatan

18 4: Bacat

L
Quick View Smart Ma DM.. Links/L. | Static Ve.

Gambar 3.19 Mengatur Signal Controllers

Setelah mengatur signal controllers kemudian menyesuaikan karakteristik
pengendara pada menu driving behavior. Driving behavior digunakan untuk
mengatur karakteristik pengendara sesuai dengan keadaan yang ada di Indonesia.
Pada driving behavior yang dirubah hanya pada menu following dan lateral.
Tampilan driving behavior dapat dilihat pada Gambar 3.20 dan 3.21, sedangkan

data masukan disajikan pada tabel 3.1 dan 3.2.



Name: |Urban (motorized)

Following | Lane Change | Lateral | Signal Control | Meso |

Look ahead distance Car following model

min.: |Wi=demann 74

Model parameters

QObserved vehicles Average standstill distance:

Additive part of safety distance:

Lock back distance

Temporary lack of attention

Duration:
Probability:

Smooth closeup behavior

Standstill distance (in
[] front of static obstacles) 0.50 m
is fix

Multiplic, part of safety distance:

oK Cancel

Gambar 3.20 Driving Behavior (Following)

Mame: |Urban (motorized)

| Following I Lane Changr:‘ Lateral |Signal Control | Meso |

Desired position at free flow: ‘ Middle of lane

v
[] Observe adjacent lane(s)

[] Diamend queuing

[ Consider next tum

Collision time gain:

Minimum longitudinal speed:

Time between direction changes:

Default behavior when overtaking vehicles on the same lane or on adjacent lanes

Qvertake on same lane Minimum lateral distance

[[] Overtake left (default) Distance standing: at0 km/h

[[] Overtake right (default) Distance driving: 350 km/h

Exceptions for overtaking vehicles of the following vehicle classes

Coun| VehClass ovil | ok | LatDistStand LatDistDriv

Gambar 3.21 Driving Behavior (Lateral)
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Untuk dapat melakukan running sekaligus mengeluarkan hasil (output) pada

Vissim yaitu dengan cara klik Nodes, kemudian pilih area yang diinginkan. Untuk

melihat hasil (output) klik Evaluation, Result Lists, pilih Node Result. Klik run/

simulation continuou. Tampilan dapat dilihat pada Gambar 3.20.

Fie €t View Lists BaseDsta Traffic SignalControl Simulstion Evalustion Presentation Scripts Help

DB B.

“r

Quick View Smart Map
|488.4:-94.9

Keluaran dari Program Vissim (Output)

0 @.i> M| e

Soto Lamongpn
Cak Mangk

2 | setect layout.. CAROE ORD EQBAQew Ji 7 @ RE
‘o |

|

*

i

!

.o

e
’
Ty

QlenMax  Vehs(All) Pers(AW) LOS(AU) LOSVal(AN) VehDelay(All) PersDelay(A) St~

6285 6285
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SO D, Vel Ve
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Gambar 3.22 Simulation Continuous

Output dari pemodelan Vissim yang dapat dilihat pada Nodes Result dapat

digunakan dalam menganalisis kapasitas simpang, panjang antrian, derajat

kejenuhan, tundaan, emisi gas buang dan lainnya. Hasil (output) Vissim dapat

dilihat pada Gambar 3.21.

Nede Results

Select layout... &M BRERAR IO

Coun| Timelnt | Movement Qlen QOlenMax | Vehs(All) | Pers(All) | LOS(AI) | LOSVal(All) | VehDelay(All)
3410-3600 |1: kfig - 7: JI. Veteran@109.4 - 2: JI. Kusuma Neg 86.07 180.80 42 42|LOS_F 6 136.66
35/0-3600 |1: kfig - 7: JI. Veteran@109.4 - 4: JI. Kusuma Neg 86.07 180.80 49 49/LOS_F 6 120.12
36/0-3600 |1: kfig - 7: JI. Veteran@109.4 - 6: JI. Kenari@65.7 86.07 180.80 72 72|LOS_F 6 137.09
37|0-3600 |1: kfig - 9: JI. Kenari BKIT@67.8 - 4: JI. Kusuma N 0.33 24,95 165 165/LOS B 2 10.36
38/0-3600 |1: kfig - 10: JI. Kusuma Negara Timur BKIT@319. 2.24 41.56 108 108/ LOS A 1 3.66
39/0-3600 |1: kfig 48.73 443,33 741 741|LOS_F 6 80.73
40{0-3600 |1: kfig - 1: JI. Kusuma Negara Barat@241.5 - 4: JI. 38.97 096.66 110 110/LOS E 5 75.23
41{0-3600 |1: kfig - 1: JI. Kusuma Negara Barat@241.5 - 6: JI. 38.97 096.66 B 3/LOS D 4 40.05

£

Gambar 3.23 Hasil Running Vissim
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Tabel 3.1 Data Masukan Driving Behavior pada Menu Following (Pribadi, 2017)

Kelas Kendaraan

Parameter Kendaraan Kendaraan Sepeda
Default .
Ringan Berat Motor
Following
Look ahead distance
Minimum Om 40 m 50 m 40m
Maximum 250 m 250 m 250 m 250 m
Observed vehicles 4 4 4 4
Look back distance
Minimum Om 15m 20m Om
Maximum 150 m 150 m 150 m 150 m
Temprorary Lack of attention
Duration 0s 0s 0s 0s
Probability 0s 0s 0s 0s
Smooth closeup behavior X X X X
Standstill dist. For static
X X 0.5m X
obst
Car following model Wiedemann Wiedemann Wiedemann Wiedemann
Model Parameter 74 74 74 74
Ayerage standstill om 19m om 05m
distance
A_ddltlve part of safety 5 1.9 2 05
distance
Multiplicative part for 3 2.0 3 1

safety distance

Tabel 3. 2 Data Masukan Driving Behavior pada Menu Lateral (Pribadi, 2017)

Kelas Kendaraan

Parameter Kendaraan Kendaraan Sepeda
Default .
Ringan Berat Motor
Lateral
f[I)eswed position at free Middle of Any Middle of lane Any
ow lane
Keep lateral distance X X X X
Diamod queuing X X X v
Consider next turn X X X X
Collision time gain 25s 25s 25s 25
Min. longitudinal speed 3.60 km/h 1 km/h 1 km/h 1 km/h
Time between direction
0s O0s 0s 0s
changes
Overtake on same lane
Overtake left X v X v
Overtake right X v v v
Minimum lateral
distance
Distance standing O'ka/?]t 0 0.1matOkm/h 0.1 mat0km/h Ollkm/ﬁt 0
. L 1.00 mat 50 0.1 mat50 0.1 mat50
Distance driving km/h 0.1 m at 50 km/h km/h km/h

Exception for overtaking
vehicles the following left blank left blank left blank left blank
vehicles clasess




