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ABSTRAK

Ketika seseorang mengalami distraksi, maka proses penerimaan informasi akan
terganggu. Faktor yang mempengaruhi proses berkendara yaitu faktor internal
(kemampuan berkendara) dan faktor eksternal (kondisi lalu lintas). Pada
penelitian ini dilakukan perancangan dan realisasi Game Driving Simulator untuk
mengetahui respon pengendara akibat distraksi. Perancangan dilakukan
menggunakan perangkat lunak Unity dan dengan menggunakan Virtual Reality
(VR). Tahap perancangan dimulai dari melakukan import asset, perancangan
environment, mobil player, MobilBot, UI, program level dan pengambilan data.
Analisa dilakukan setelah pengambilan data dengan menggunakan Analysis of
Variance (ANOVA). Hasil analisa ANOVA menunjukkan bahwa distraksi
berpengaruh terhadap responden, namun responden akan terbiasa jika sering
melewati distraksi yang sama. Perbedaan level berpengaruh pada tiap
responden.

Kata kunci: Kognitif, Virtual Reality, Unity, ANOVA, Distraksi, Berkendara,
Simulator

ABSTRACT

When a person experiences distraction, the process of receiving information will
be disrupted. Factors that influence the driving process are internal factors
(driving ability) and external factors (traffic conditions). In this research, the
design and realization of the Driving Simulator Game was carried out to
determine the driver’s response due to distraction. The design is done using Unity
software and by using Virtual Reality (VR). The design stage starts from importing
assets. Designing the environment, player car, bot car, UI, program level, and
data retrieval. The analysis was carried out after data collection using Analysis of
Variance (ANOVA). ANOVA is used to determine the driver’s response due to
distraction in the Driving Simulator Game. The results of the ANOVA analysis
show that distraction affects the respondents, but respondents will get used to it
if they often pass through distractions. Different levels affect each respondent.

Keywords.: Cognitive, Virtual Reality, Unity, ANOVA, Distraction, Driving,
Simulator
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1. PENDAHULUAN

Proses kognitif pada dasarnya adalah proses seseorang untuk memproses suatu informasi
yang diterima. Saat seseorang memiliki tingkat konsentrasi yang tinggi, pengambilan
keputusan dapat dilakukan dengan cepat dan mudah. Namun saat terjadi distraksi, proses
penerimaan informasi akan terganggu dan menurunkan tingkat konsentrasi sehingga akan
menurunkan tingkat waktu reaksi untuk melakukan tindakan yang tepat (Khan, 2020).
Saat seseorang menerima stimulus tertentu maka otak akan memproses informasi tersebut
dan menghasilkan tindakan atau sering dikenal sebagai “Human Information Processing”
(Rauterberg, 1995). Tingkat konsentrasi seseorang tentu akan berpengaruh pada
seberapa cepat reaksi orang tersebut saat melakukan pengambilan keputusan dan bertindak
(Calvi et al., 2018).

Berkendara merupakan kegiatan untuk melakukan pengontrolan terhadap kendaraan dengan
mempertahankan posisi, kecepatan, dan jarak yang tepat sehingga dibutuhkan tingkat
konsentrasi yang tinggi (Luo et al., 2020). Terdapat faktor yang mempengaruhi proses
berkendara yaitu faktor internal yang merupakan faktor yang berasal dari pengendara itu
sendiri seperti kemampuan berkendara, kondisi fisik, motivasi, konsentrasi, dan lainnya.
Sedangkan faktor eksternal merupakan faktor yang berasal dari luar pengendara, seperti
kondisi kendaraan, lalu lintas, gangguan (distraksi) dan lainnya (Kolarik et al., 2019).

Simulasi merupakan metode pelatihan yang memperagakan suatu bentuk yang menyerupai
bentuk aslinya (Kamus Besar Bahasa Indonesia, 2022). Umumnya aplikasi simulasi
berkendara dibagi menjadi dua jenis yaitu video game balap mobil dan simulator belajar
berkendara. Video game balap mobil berfokus pada melakukan balapan mobil yang dapat
dilakukan di perkotaan, offroad, dan pada track tergantung lokasi yang disediakan oleh
game itu sendiri (Wimaladharma et al., 2019). Keunggulan simulasi dijadikan
permainan/game karena lebih murah (tidak perlu membeli perangkat asli), namun dapat
merasakan layaknya berkendara sesungguhnya (Setiawan et al., 2019). Sedangkan pada
aplikasi simulator belajar berkendara lebih berfokus kepada meningkatkan kemampuan
berkendara (Cao et al., 2015). Rambu-rambu lalu lintas yang harus dipatuhi, peraturan
jalan raya, tingkat kepadatan kendaraan yang berbeda setiap kota merupakan aspek pada
dunia nyata yang harus disediakan pada simulator (Herawati, 2019). Selain itu juga
berlatih untuk meningkatkan disiplin dan kewaspadaan selama berkendara (Hidayati et al.,
2020).

Teknologi Virtual Reality (VR) dapat digunakan untuk simulasi sehingga mirip dengan dunia
nyata (Tsai et al.,, 2018). Pengguna dapat menjelajahi lokasi tertentu dan berinteraksi
dengan objek yang tersedia dalam dunia virtua/ (Hsu et al., 2019). Selain itu pengalaman
immersive dan interaktif, serta respon yang cepat dan rea/ time membuat VR banyak
digunakan untuk mensimulasikan pengalaman berkendara (Weidner et al., 2017).
Perangkat lunak Unity yang merupakan perangkat lunak untuk membuat game dipadukan
dengan teknologi VR semakin melengkapi rancangan simulasi dengan kondisi yang
diinginkan dan data yang dibutuhkan untuk analisa (ISAR, 2018).

Saat ini penggunaan game simulator umumnya digunakan bagi yang belajar berkendara,
atau simulasi pertandingan. Pengaruh Distracted Driving yang merupakan tindakan
pengemudi saat mengalami gangguan diperlukan untuk antisipasi sebelum terjadi
kecelakaan. Pada simulator yang sudah ada, pengaruh distraksi dapat diamati melalui
indikator respon pengendara melalui tampilan speedometer. Namun belum dilakukan analisa
berdasarkan pengambilan data. Pengukuran konsentrasi seseorang dapat dilakukan dengan
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mengukur data kecepatan dan percepatan kendaraan saat mengalamai distraksi, sehingga
dapat diketahui reaksi saat pengereman. Maka pada penelitian ini untuk mengetahui reaksi
dari pengendara apabila mengalami gangguan dari luar kendaraan, dirancang Game Driving
Simulator berbasis VR melalui deteksi kecepatan dan percepatan pada beberapa tingkat
gangguan yang berbeda saat berkendara. Pada penelitian ini akan difokuskan pada faktor
konsentrasi akibat distraksi yang berasal dari pengaruh lingkungan sekitar (eksternal).
Simulasi driving simulator dapat diambil datanya agar dapat dianalisa respon pengedaranya
secara statistik bila terdapat gangguan. Analysis of Variance (ANOVA) berfungsi untuk
membedakan rata rata dua atau lebih kelompok data dengan cara membandingkan
variansinya (ISAR, 2018). Melalui metode Analysis of Variance (ANOVA), data hasil uiji
coba Game Driving Simulator berbasis VR diukur untuk mendapatkan kesimpulan pengaruh
distraksi pada pengendara saat berkendara, agar dapat digunakan pengembang kendaraan
untuk mengantisipasinya.

2. METODE PENELITIAN

Adapun tahapan proses pada penelitian ini ditunjukkan pada Gambar 1, yaitu diawali dengan
studi literatur, kemudian dilakukan perancangan dari driving simulator, pengambilan data
untuk analisa melalui perhitungan statistik yaitu ANOVA, penguijian dilakukan untuk melihat
keberhasilkan driving simulator dan analisa yang diperoleh, dan diakhiri dengan kesimpulan
dan saran. ANOVA dua arah tanpa interaksi dan ANOVA dua arah dengan interaksi
digunakan untuk mengetahui adanya pengaruh dari berbagai kriteria yang diuji terhadap
hasil yang diinginkan. Perancangan driving simulator yang terdiri dari: perancangan
environment (perkotaan), perancangan asset object (kendaraan, penghalang jalan, dan lain-
lain), perancangan script (mengendarai mobil, tingkat kesulitan, pengambilan data, waktu
berkendara, tampilan speedometer), dan perancangan user interface (start menu, pause
menu, waktu, nama, umur, jenis kelamin).

Studi Pendahuluan *  Studiliteratur
Perancangan Driving Simulator * Perancangan Environmen, asset

| I obiect, script, dan user interface

Pembacaan data dan Analisa Statitistik | * NMgtods Anoyg dua arah (tanpa

I I interaksi dan interaksil

Pengujian Pepgujian driving simulator dan
Simpulan dan Saran Hasil yang digereleh dari penelitian

yang dilakukan dan saran yang gntuk
penelitian vang sglaniuinya.

Gambar 1. Metode Penelitian Sistem Game Driving Simulator

Simulasi adalah proses memodelkan proses atau sistem dengan menggunakan computer
dengan tujuan untuk mengetahui respon dari tingkah laku suatu model yang didasari oleh
sistem nyata pada waktu tertentu (Brawijaya, 2017). Perancangan sistem Game Driving
Simulator berbasis VR menggunakan Unity dapat dilihat pada Gambar 2. Sistem memiliki
input berupa control dari Oculus Quest dan output berupa data pada Unity dan tampilan
pada Oculus Quest. Output data berupa nama (inisial), umur, dan jenis kelamin responden
serta data kecepatan dan percepatan berkendara pada Game Driving Simulator. Sedangkan
tahapan dalam perancangan Game Driving Simulator dapat dilihat pada Gambar 3.
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Gambar 2. Blok Diagram Sistem Game Driving Simulator

Tahap pertama perancangan Game Driving Simulator adalah import setting VR ke dalam
Unity. Pada tahap ini import VR dapat menggunakan asset Oculus Integration yang telah
disediakan pada Unity Asset Store. Tahap kedua adalah pembuatan objek-objek untuk
Environment yang berupa jalan, gedung, pohon, dan penghalang jalan, objek Player dan Al
berupa mobil, dan User Interface untuk memilih /evel, input data, dan main menu. Tahap
ketiga adalah peletakan objek-objek yang telah dibuat, peletakan jalan dan gedung-gedung,
serta mobil yang akan digunakan player maupun Al. Tahap keempat adalah perancangan
scriptuntuk timer, waypoints, MobilBot, dan player controller.

VR Setting |:"> GameObject |;'> Positioning |:> Scripting

VR Setting in Manufacture: Placing the Script Making:

Unity -Environment Game Object -Timer
-Player -Waypoints
Al -MobhilBot
-ul -Player

Gambar 3. Game Process Design Diagram

Perancangan Game Driving Simulator ini dibuat agar data dari simulator dapat digunakan
untuk diolah seperti: data naracoba, data kecepatan kendaraan, data gangguan, dan masih
banyak yang dapat dikembangkan lagi. Perancangan driving simulator dibuat menggunakan
aplikasi Unity yang merupakan game development tool (2D dan 3D) (ISAR, 2018).

Gambar 4(a) adalah flowchart tahap perancangan driving simulator. Pada flowchart ini
dilakukan proses pemilihan beberapa asset yang digunakan sebagai objek (mobil, perkotaan,
penghalang jalan, VR). Dilanjutkan dengan perancangan latar perkotaan seperti gedung dan
jalan lintasan yang dibuat dalam scene. Perancangan mobil player dan program untuk
mengendalikan mobil player telah tersedia pada asset tersebut. Sedangkan perancangan
MobilBot menggunakan program MobilBot dan komponen MNavmesh. Perancangan User
Interface (UI) terdiri dari Ul Main Menu, Ul Option, dan Ul Input data.

Level pada permainan Driving Simulator dijelaskan pada Gambar 4(b) berupa flowchart /eve/
Game Driving Simulator. Pengendara memasukan data berupa nama, umur, dan jenis
kelamin. Pilihan /eve/ akan muncul dengan urutan /eve/ 0 (free roam), level 1, level 2, dan
level 3. Free roam merupakan /eve/latihan yang disediakan untuk responden dengan tujuan
agar pemakai mempersiapkan diri terbiasa menggunakan Game Driving Simulator sebelum
masuk ke /evel yang terdapat distraksi. Leve/ distraksi juga dibagi ke dalam 3 level. Pada
level 1 terdapat distraksi berupa penghalang jalan yang muncul secara random, selain itu
disediakan waypoints yang berfungsi sebagai penunjuk jalan agar responden dapat
berkendara hingga akhir tujuan. Pada /eve/ 2 diberikan distraksi berupa mobil yang lalu-
lalang yang muncul secara random selama 3 menit. Selanjutkan pada /eve/ 3 diberikan
distraksi gabungan /eve/ 1 dan /eve/ 2 (ada penghalang jalan dan mobil yang lalu-lalang)
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selama 3 menit dan muncul secara random. Analisa menggunakan Anova dua arah untuk

mengetahui pengaruh dari berbagai kriteria (/evel) akibat distraksi bagi pengendara.
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Gambar 4. Flowchart (a)Tahap Perancangan (b)Level/ Game Driving Simulator

Gambar 4(c) adalah flowchart yang memunculkan penghalang jalan. Pertama akan diberikan
variable acak = n. Jika n = x maka objek penghalang jalan akan diaktifkan. Jika jumlah
penghalang (m) telah lebih atau sama dengan 2, maka tidak akan ada penghalang yang

(c) Memunculkan Penghalang Jalan

muncul lagi dan program akan selesai.

2.1 Realisasi Leve/0 dan Level/ 1

Level 0 atau free roam merupakan /eve/ latihan yang disediakan untuk responden. Pada /eve/
ini tidak terdapat jenis halangan apapun. Responden dapat berkendara dengan bebas dalam
waktu 5 menit sebelum masuk ke /eve/ berikutnya (Gambar 5(a)). Sedangkan pada /eve/ 1
akan terdapat penghalang jalan yang berfungsi sebagai distraksi dan waypoints yang
berfungsi sebagai penunjuk jalan agar responden dapat berkendara hingga akhir tujuan
(Gambar 5(b)).
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(a) (b)
Gambar 5 (a) Tampilan 7imer (b) Tampilan Waypoint

Penghalang dibagi menjadi dua tipe berdasarkan bentuk dan peletakannya. Penghalang tipe
1 merupakan penghalang yang akan muncul pada belokan (Gambar 6(a)) sementara
penghalang tipe 2 akan muncul pada jalan yang lurus (Gambar 6(b)). Pada objek
penghalang juga terdapat objek tembus pandang (kerangka berwarna hijau) yang berfungsi
sebagai detektor apabila responden berkendara melewati penghalang. Program detektor ini
akan mencatat waktu saat responden melewati penghalang pada log dari Unity Editor.

(a) (b)
Gambar 6. (a) Penghalang Tipe 1 (b) Penghalang Tipe 2

2.2 Realisasi Level/ 2 dan Level 3

Pada /evel/ 2 terdapat mobil lalu-lalang yang berfungsi sebagai distraksi. Mobil lalu-lalang
dapat berjalan menggunakan program MobilBot. Program MobilBot terdiri dari ControlAI dan
Navmesh. ControlAI berfungsi untuk memberi perintah pada MobilBot untuk membuat objek
acuan sebagai tujuan dan perintah agar MobilBot dapat berjalan. Program Navmesh
merupakan komponen pada Unity yang berfungsi untuk membuat navigasi yang dapat
dilewati oleh MobilBot seperti pada Gambar 7. MobilBot tidak dapat berjalan diluar dari
navigasi yang telah dibuat.

///\
.:::---.;-;

Gambar 7. Tampilan Navigasi yang Dibuat oleh Komponen Navmesh
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Proses pembuatan navigasi dapat dilakukan dengan memindahkan objek jalan ke layer baru
yang dinamakan “navmesh’ (nama yang digunakan bebas). Lalu objek dibuat kosong (empty
object) dan diletakkan pada layer navmesh seperti pada Gambar 8. Komponen Navmesh
Surface digunakan pada /inspector untuk empty object lalu layer navmesh dan tipe agent
“car” dipilih, serta tombol “bake” ditekan seperti pada Gambar 9.

Gambar 9. Komponen NavmeshSurface

Level 3 merupakan gabungan dari /eve/ 1 (penghalang jalan) dan /eve/ 2 (mobil lalu-lalang).
Hal yang perlu diperhatikan pada /eve/ 3 adalah tuning navmesh seperti pada Gambar 10
untuk daerah sekitar penghalang jalan agar MobilBot tidak menabrak penghalang jalan.
Seperti tahap twning pada /evel/ 2, objek penghalang jalan diberikan komponen navmesh
modifier lalu ubah area type menjadi not walkable dan agent untuk cars.

55000000000000055000000 -

Gambar 10. Tuning Navmesh terhadap Penghalang Jalan

2.3 Realisasi Pengambilan Data

Pada /eve/ 0 hingga /evel 3 akan diambil data berupa kecepatan dan percepatan. Unity telah
menyediakan /ibrary bernama “rigidbody’ yang memiliki fungsi untuk memberi hukum fisika
pada suatu objek seperti gravitasi, massa, dan lain-lain seperti pada Gambar 11. Dengan
menggunakan rigidbody, data kecepatan dan percepatan dapat diambil dan dicatat pada file
excel menggunakan program seperti pada Gambar 12. Data kecepatan dan percepatan
dapat diambil dari komponen rigidbody menggunakan line MyCar.velocity.magnitude, lalu
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data yang diambil dapat dicatat ke dalam file text menggunakan perintah
File.AppendAllText(path,content).

Extrapolate

n Discrete

Gambar 12. Contoh Program Pengambilan Data
2.4 Perancangan Analisa ANOVA

Berdasarkan tujuan dari penelitian bahwa akan dianalisa respon pengendara akibat distraksi
melalui driving simulator, maka perlu dirancang bahwa data atau populasi yang dianalisa
harus independent dan terdistribusi normal. Hal ini disebabkan karena sifat distraksi yang
tidak memungkinkan penguijian berulang untuk menghasilkan data yang terdistribusi normal
dan /ndependent sesuai syarat penggunaan analisa menggunakan Analisis Varians (ANOVA)
(Widyaiswara, 2020). Data yang terdiri dari 6 responden merupakan 6 kelompok data
yang masing-masing memiliki minimal jumlah data 120 data. Hal ini menunjukkan bahwa
syarat jumlah data sudah memenuhi (lebih dari 30 data untuk setiap kelompok). Data
merupakan hasil eksperimen sehingga memberikan heterogenitas yang menyebabkan
asumsi distribusi normal dan /independent dapat berlaku.

Uji ANOVA yang digunakan yaitu ANOVA satu arah dan ANOVA dua arah. ANOVA satu arah
digunakan untuk pengujian perbedaan beberapa kelompok rata-rata, yang hanya memiliki
satu variabel bebas atau /ndependent yang terbagi dalam beberapa kelompok dan satu
variable independent yang terbagi dalam beberapa kelompok dan satu variable dependent.
Sedangkan ANOVA dua arah digunakan untuk mengetahui adanya pengaruh dari berbagai
kriteria yang diuji terhadap hasil yang diinginkan. ANOVA dua arah dibagi menjadi dua jenis
yaitu ANOVA dua arah tanpa interaksi dan ANOVA dua arah dengan interaksi
(Widyaiswara, 2020).

3. HASIL DAN PEMBAHASAN

Proses pengambilan data dilakukan menghubungkan komputer yang sudah ter-insta// aplikasi
Game Driving Simulator yang telah dibuat dengan perangkat VR (Oculus Quest). Responden
menggunakan VR headset dan menjalankan Game Driving Simulator. Responden mengisi
input data, lalu masuk ke dalam /eve/ 0. Setelah responden menyelesaikan /eve/ 0 lalu /eve/
1, /evel 2, hingga /eve/ 3 maka data akan disimpan secara otomatis pada file excel. Analisa
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data dilakukan menggunakan too/s pada excel. Uji ANOVA yang digunakan adalah uji ANOVA
satu arah dan uji ANOVA dua arah. Tingkat signifikan yang digunakan adalah sebesar 5% (a
= 0.05).

Data kecepatan dan percepatan diambil dari hasil responden selama menjalankan Game
Driving Simulator pada /evel 0, level 1, level 2, dan /level 3. Pada sub bab berikut ditunjukkan
data kecepatan dan percepatan yang telah diperoleh untuk setiap levelnya.

3.1 Data Kecepatan dan Percepatan Leve/0

Data yang diambil pada /eve/ 0 merupakan kecepatan dan percepatan responden berkendara
dengan durasi 5 menit. Pada /eve/ 0 tidak terdapat jenis penghalang apapun sehingga
responden dapat berkendara secara bebas dengan tujuan sebagai latihan. Data kecepatan
dan percepatan yang tersimpan pada /eve/ 0 adalah 300 data, namun data minimum yang
digunakan adalah 50 data sebelum /eve/ 0 berakhir (1 data = 1 detik). Jumlah data minimum
yang dipilih pada percobaan ini berjumlah 50 data terakhir karena jumlah data untuk analisa
ANOVA adalah minimal 30 data.

r w i Fomopatan (KMH )
Eecepatan piMs) 50 Data Kecepatan Terakhir (level Q)

l = r\ [ .I.“\ X i - P
Z- . A P S AR ST
A AL AR RSAY

J '\ |II| .
\ |

Wi miciu (8]

(a) (b)
Gambar 13. (a) Data Kecepatan (b) Data Percepatan 50 Data Terakhir Leve/0

Pada Gambar 13 dapat dilihat data kecepatan dan percepatan 50 data terakhir pada /eve/ 0.
Pengambilan 50 data terakhir bertujuan untuk melihat kemampuan seluruh responden
diakhir /evel 0, sehingga dapat diketahui kemampuan seluruh responden berdasarkan
kecepatan dan percepatan yang menunjukkan responden sudah terbiasa dalam berkendara
dengan kecepatan masing-masing setelah menjalani latihan.

Data kecepatan yang diolah merupakan data keseluruhan (300 data) dan 50 data/detik
terakhir untuk tiap responden. Analisa data menggunakan uji ANOVA ditunjukkan pada Tabel
1 dan Tabel 2. Pada data kecepatan /eve/ 0, diperoleh nilai F lebih besar dari F crit bagi
kedua jenis sampel data, yang berarti terjadi tolak HO yang menandakan adanya variansi
dari data tersebut. Variansi dari data kecepatan yang dimaksud adalah tiap responden
berkendara dengan kecepatan yang berbeda. Perbedaan kecepatan tersebut juga
ditunjukkan pada 50 data terakhir, yang ditandai oleh perbedaan nilai F yang lebih besar dari
F crit.

Tabel 1. Uji ANOVA Kecepatan 300 Data Tabel 2. Uji ANOVA Kecepatan 50 Data
ANOVA ANOVA
Source of Variatio F F crit Source of Variatio F Fcrit
Between Group 11,11007 3,000766 Between Group 13,38735 3,056366
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Pada /eve/ 0 juga dilakukan juga analisa untuk data percepatan. Data percepatan yang
dianalisa merupakan data keseluruhan (300 data) dan 50 data terakhir untuk setiap
responden seperti yang ditunjukkan pada data kecepatan pada Tabel 3 dan Tabel 4. Pada
data percepatan /eve/ 0, diperoleh nilai F yang lebih kecil dari F crit, yang berarti terima HO
atau tidak ada variansi pada data. Tidak adanya variansi berarti responden berkendara
dengan percepatan yang mirip meskipun kecepatan masing-masing responden berbeda.

Tabel 3. Uji ANOVA Percepatan 300 Data Tabel 4. Uji ANOVA Percepatan 50 Data
ANOVA — : ANOVA
Source of Variation F Farit Source of Variation F F crit
Between Groups 0,000848 3,000766 Between Groups 0,005316 3,056366

3.2 Data Kecepatan dan Percepatan Leve/1

Level 1 memiliki sistem tujuan akhir (goal) tidak seperti sistem timer pada /evel/ 0, sehingga
jumlah data tiap responden akan berbeda. Solusi agar analisa uji ANOVA dapat dilakukan
adalah dengan mengambil jumlah data sebanyak jumlah data paling sedikit dari seluruh
responden yaitu 123 data.

Gambar 14. Grafik Kecepatan Salah Satu Responden (ag) pada Leve/ 1

Pada Gambar 14 dapat dilihat kecepatan berkendara responden pada /eve/ 1 dari awal
sampai ke tujuan atau goal. Pada /eve/ 1 terdapat 2 jenis penghalang yang akan muncul
sebanyak 2 kali untuk masing-masing jenis penghalang di tempat yang acak. Gambar 13
menunjukkan grafik data /eve/ 1 dengan label penghalang tipe 1 dan penghalang tipe 2 yang
diperoleh dari program detector. Label penghalang berfungsi sebagai penanda saat
responden melewati penghalang agar dapat dilakukan analisa saat responden melewati
penghalang. Analisa ANOVA yang dilakukan adalah analisa untuk seluruh data kecepatan dan
percepatan (masing-masing 123 data) dan analisa kecepatan dan percepatan -/+ 5 detik
saat melewati penghalang.

Tabel 5. Anova Kecepatan Leve/1 123 Data Tabel 6. Anova Percepatan Leve/1 123 Data

ANOVA
— - ANOVA
Source of Variation F Ferit Source of Variation F F crit
Between Groups 21,17568 2,109179 Between Groups = 0,034211 2,109179
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Tabel 5 dan Tabel 6 merupakan hasil analisa ANOVA kecepatan dan percepatan /eve/ 1, yang
menunjukkan bahwa nilai F lebih besar dari F crit untuk analisa kecepatan. Sedangkan untuk
analisa percepatan, nilai F yang lebih kecil dari F crit. Seperti /eve/ 0, pada /eve/ 1 responden
berkendara juga memiliki kecepatan yang berbeda, namun memiliki percepatan yang mirip.

Tabel 7. Analisa ANOVA Kecepatan Saat Melewati Penghalang Tipe 1
dan Penghalang Tipe 2 (Kemunculan Pertama dan Kedua)

ANOVA

Source of Variation F F crit

Penghalang 1,843642 3,873283
Responden 11,58837 2,129473
Interaction 0,340185 2,129473

Tabel 8. Analisa ANOVA Percepatan Saat Melewati Penghalang Tipe 1
dan Penghalang Tipe 2 (Kemunculan Pertama dan Kedua)

ANOVA

Source of Variation F F crit

Penghalang 0,8934 2,642213
Responden 0,159386 2,251649
Interaction 0,113508 1,70823

Tabel 7 dan Tabel 8 adalah hasil analisa ANOVA kecepatan dan percepatan saat responden
melewati seluruh penghalang tipe 1 dan penghalang tipe 2. Untuk penghalang, nilai F lebih
kecil dari F crit, terima HO, yang berarti perbedaan jenis penghalang 1 dan jenis penghalang
2 tidak berpengaruh (tidak ada variansi). Untuk kecepatan responden, nilai F lebih besar dari
F crit, yang berarti tolak HO, maka tiap responden memiliki kecepatan yang berbeda. Namun
untuk percepatan responden nilai F lebih kecil dari F crit, terima HO, tidak ada variansi pada
percepatan. Sedangkan untuk interaksi, nilai F lebih kecil dari F crit, terima HO, tidak ada
pengaruh interaksi antara penghalang dan responden.

Tabel 9. Analisa ANOVA Kecepatan Saat Melewati Penghalang ke 1 hingga ke 4 (Jenis
penghalang dihiraukan)

ANOVA

Source of Variation F F crit

Penghalang 18,72276 2,636845
Responden 13,53878 2,131028
Interaction 0,658484 1,640807

Tabel 10. Analisa ANOVA Percepatan Saat Melewati Penghalang ke 1 hingga ke 4 (Jenis
penghalang dihiraukan)

ANOVA

Source of Variation F F crit
Penghalang 2,520191 3,878624
Responden 0,166114 2,249846
Interaction 0,035704 2,249846

Tabel 9 dan Tabel 10 adalah hasil analisa ANOVA kecepatan dan percepatan saat responden
melewati penghalang dengan menghiraukan jenis penghalangnya. Untuk penghalang, nilai F
lebih besar dari F crit, tolak HO, terdapat perbedaan kecepatan tiap kali responden melewati
penghalang. Untuk responden, nilai F lebih besar dari F crit, yang berarti tolak HO, tiap
responden memiliki kecepatan yang berbeda. Untuk percepatan nilai F lebih kecil dari F crit,
terima HO, tidak ada variansi pada percepatan. Sedangkan untuk interaksi, nilai F lebih kecil
dari F crit, terima HO, tidak ada pengaruh interaksi antara penghalang dan responden.
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3.3 Data Kecepatan dan Percepatan Leve/ 2 dan Leve/3

Level 2 menggunakan sistem timer seperti pada /eve/ 0, pada /evel 2 terdapat mobil lalu-
lalang yang berfungsi sebagai distraksi. Hasil analisa ANOVA kecepatan dan percepatan /eve/
2 ditunjukkan pada Tabel 11 dan Tabel 12.

Tabel 11. Analisa ANOVA Kecepatan Leve/2 Tabel 12. Analisa ANOVA Percepatan Leve/2

ANOVA
ANOVA Source of Variation F Fcrit

Source of Variation F F crit Between Groups  0,020149 2,222481
Between Groups 38,24625 2,222481

o,

Pada /evel 3 terdapat mobil lalu-lalang dan penghalang jalan. Hasil analisa ANOVA kecepatan
dan percepatan /eve/ 3 ditunjukkan pada Tabel 13 dan Tabel 14. Analisa kecepatan dan
percepatan untuk /eve/ 2 dan /evel/ 3 sama dengan hasil analisa pada /eve/ 0 dan /evel 1,
yaitu kecepatan responden berkendara yang berbeda dengan percepatan yang mirip.

Tabel 13. Analisa ANOVA Kecepatan Leve/3 Tabel 14. Analisa ANOVA Percepatan Leve/3

ANOVA ANOVA
Source of Variation F F crit Source of Variation F Fcrit
Between Groups 10,156 2,222529 Between Groups 0,005119 2,222529

3.4 Analisa Anova Gabungan Data Leve/1, Level 2, dan Level/3

Analisa ANOVA gabungan /evel 1, level 2, dan /evel 3 dilakukan untuk mengetahui adanya
pengaruh /evel dengan kecepatan maupun percepatan responden berkendara. Hasil analisa
ANOVA kecepatan gabungan /eve/ 1, /evel 2, dan /level 3 ditunjukkan pada Tabel 15.

Tabel 15. Analisa ANOVA Kecepatan Leve/1, Level 2, dan Level 3

ANOVA

Source of Variation F Fcrit
Level 3,871793 3,000941
Responden 4,994932 2,377086
Interaction 26,6081 1,943762

Untuk Level, nilai F lebih besar dari F crit, tolak HO, kecepatan berkendara responden
berubah tiap pergantian /evel/ Untuk responden, nilai F lebih besar dari F crit, tolak HO,
kecepatan antar responden berbeda. Untuk interaksi, nilai F lebih besar dari F crit, tolak HO,
terdapat interaksi antara /evel/ dan responden, baik pada /eve/ yang sama maupun /eve/ yang
berbeda, kecepatan responden bervariansi.

Tabel 16. Analisa ANOVA Percepatan Level/1, Level 2, dan Level 3

ANOVA

Source of Variation F Fcrit
Level 0,013996 3,000642
Responden 0,028532 2,37679

Interaction 0,025745 1,943455

Tabel 16 merupakan hasil analisa ANOVA percepatan gabungan /eve/ 1, /evel 2, dan /evel 3.
Untuk /evel, nilai F lebih kecil dari F crit, terima HO, /eve/ tidak berpengaruh terhadap
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percepatan. Untuk responden, nilai F lebih kecil dari F crit, terima HO, tidak ada variansi
percepatan antar responden. Untuk interaksi, nilai F lebih kecil dari F crit, terima HO, tidak
ada interaksi antara /eve/ dan responden.

4. KESIMPULAN

1. Penggunaan analisa menggunakan ANOVA untuk data hasil eksperimen game driving
simulator untuk mengetahui pengaruh distraksi bagi pengendara/responden tidak
memungkinkan penguijian berulang, namun hasil ekperimen memberikan heterogenitas
yang menyebabkan asumsi normal dan /ndependent dapat berlaku. Selain itu jumlah
data juga sudah memenuhi syarat yaitu lebih dari 30 data untuk tiap kelompok.

2. Respon pengendara akibat distraksi dapat diperoleh melalui perancangan Game Driving
Simulator Berbasis VR (/evel 1, 2 dan 3). Berdasarkan hasil pengamatan data kecepatan
dan percepatan analisa Anova dari Game Driving Simulator menunjukkan:

e Tahap persiapan (Level/ 0) : hasil analisa ANOVA menunjukkan responden pada
tingkat ini berhasil dipersiapkan untuk terbiasa menggunakan game yang
dirancang.

e Tahap muncul penghalang secara acak (Leve/ 1) dan mobil lalu lalang dan
halangan (Leve/ 2 dan Level/ 3): hasil analisa ANOVA menunjukkan bahwa
responden tidak terpengaruh akibat Leve/ distraksi berupa penghalang (di belokan
dan di jalan lurus secara random) atau adanya mobil yang lalu Lalang.

e Analisa penggabungan seluruh tingkat (Level/ 1, Level 2, dan Level 3): Tahap
adanya: hasil analisa ANOVA menunjukkan adanya pengaruh terhadap responden
yang berbeda.
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