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PROTOTIPE ALAT BANTU PARKIR MOBIL 

BERBASIS SENSOR ULTRASONIK PING 

DAN MIKROKONTROLER ARDUINO UNO 

 

Alfian Lantoni Herananda 

11620004 

 

ABSTRAK 

 

Penelitian pembuatan prototipe alat bantu parkir mobil berbasis sensor ultrasonik 

ping dan mikrokontroler arduino uno telah dilakukan. Pengemudi kendaraan roda 

empat seringkali mengalami kesulitan dalam pemarkiran mobilnya karena 

keterbatasan pandangan, selain itu kondisi gelap adalah salah satu penyebab 

terjadinya benturan di bemper belakang. Tujuan penelitian ini adalah 

mengkarakterisasi sensor ultrasonik ping, serta membuat dan menguji prototipe 

alat bantu parkir mobil berbasis sensor ultrasonik ping dan mikrokontroler arduino 

uno. Metode penelitian ini dilakukan dalam tiga tahapan : karakterisasi sensor, 

pembuatan prototipe alat bantu parkir mobil dan pengujian prototipe alat bantu 

parkir mobil. Hasil penelitian menunjukkan bahwa fungsi transfer sensor 

ultrasonik ping adalah t = 409835771,9 + 58,3 S dengan faktor korelasi sebesar    

r = 0,99; sensitivitas sebesar 58,3 µs/cm; ripitabilitas sebesar 99,7 %. Sementara 

itu, akurasi dan presisi prototipe alat bantu parkir mobil sebesar 99 % dan 98 %. 

 

Kata kunci: Arduino uno, Parkir Mobil, Ultrasonik ping 
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PROTOTYPE OF CAR PARKING AID TOOLS  

BASED ON ULTRASONIC PING SENSORS  

AND ARDUINO UNO MICROCONTROLLER 

  

Alfian Lantoni Herananda 

11620004 

 

ABSTRACT 

 

The research on prototype of car parking aid tools based on ultrasonic ping sensor 

and arduino uno microcontroller has finished. Car drivers often have difficulty 

parking the car because of the view limitations, and the dark conditions. The 

purpose of this research are characterized the ultrasonic ping sensor, as well as 

created and tested the prototype car parking aid tools based on ultrasonic ping 

sensor and arduino uno microcontroller. This methods there was three stages: 

sensor characterization, manufactured the prototype of car parking aid tools and 

testing of the prototype car parking aid tools. The results showed that transfer 

function of ultrasonic ping sensor t = 409835771,9 + 58,3 S with correlation factor 

r = 0,99; sensitivity 58,3 μs/cm; repeatability 99,7 %. Meanwhile, accuracy and 

precision of  testing the prototype car parking aid tools were 99 % and 98 %. 

 

Key Words : Arduino uno, Car parking, Ultrasonic ping 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang Masalah 

Perparkiran adalah salah satu masalah yang sering sekali dijumpai dalam hal 

transportasi, terutama dalam penyebab kemacetan di berbagai kota besar seperti 

Indonesia. Bagi mereka yang memiliki kendaraan pasti pernah menggunakan sarana 

parkir. Parkir telah menjadi salah satu hal yang krusial dalam lalu lintas jalan, 

terutama daerah perkotaan, oleh sebab itu masalah parkir diatur dalam undang-

undang Nomor 14 tahun 1992 tentang Lalu Lintas dan Angkutan Jalan. Keberadaan 

tempat parkir sangat membantu masyarakat khususnya bagi mereka yang memiliki 

kendaraan. 

Kondisi bahu jalan saat ini yang beralih sebagai tempat parkir dapat 

menyebabkan kemacetan. Pada umumnya kendaraan yang parkir dibahu jalan berada 

di sekitar tempat atau pusat kegiatan seperti : sekolah, kantor, pasar swalayan, pasar 

tradisional, rumah makan, dan lain-lain. Pengemudi kendaraan roda empat seringkali 

mengalami kesulitan dalam pemarkiran mobilnya di lokasi yang sempit, disebabkan 

semakin berkurangnya lahan parkir. Tidak sedikit pengemudi yang menabrak tembok 

ketika memundurkan mobilnya, hal ini disebabkan karena pengemudi tidak 

mengetahui kondisi di belakang kendaraan yang ditumpanginya karena keterbatasan 

pandangan. 
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Selain keterbatasan pandangan, kondisi gelap termasuk salah satu penyebab 

terjadinya benturan di bemper belakang. Beberapa orang menyiasatinya dengan 

memasang rear ban tambahan pada bemper belakang atau dengan bemper besi 

tambahan untuk mengurangi kerusakan akibat benturan. Oleh karena itu, sebagai 

sesama muslim dianjurkan untuk saling tolong menolong. 

Sikap tolong menolong adalah ciri khas umat muslim sejak masa 

Rasulullah Ṣalla Allah ‘Alayhi wa Sallam. Pada masa itu tak ada seorang muslim pun 

membiarkan muslim yang lainnya kesusahan, hal ini tergambar jelas ketika terjadinya 

hijrah umat muslim Mekkah ke Madinah, kita tahu bahwa kaum ansor atau Muslim 

Madinah menerima dengan baik kedatangan mereka yang seiman dengan sambutan 

yang meriah, kemudian mempersilahkan segalanya bagi para muhajirin. Hal ini sesuai 

dengan firman Allah, Surah Al-Maidah ayat 2 yang berbunyi sebagai berikut : 

وَانِ وَات َّق وا اللَّهَ  إِنَّ اللَّهَ شَدِيد    ثإمِ وَالإع دإ وَىٰ وَلَ  تَ عَاوَن وا عَلَى الْإِ وَتَ عَاوَن وا عَلَى الإبِرِّ وَالت َّقإ

 لإعِقَابِ 

Yang artinya :  

Dan tolong-menolonglah kamu dalam (mengerjakan) kebaikan dan takwa, dan 

jangan tolong-menolong dalam berbuat dosa dan pelanggaran. Dan bertakwalah 

kamu kepada Allah, sesungguhnya Allah amat berat siksa-Nya. (QS. Al-Maidah :2) 
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Dari penjelasan ayat diatas, dapat dikaitkan mengenai permasalahan-

permasalahan dalam parkir mobil, salah satunya adalah sistem pengaman parkir 

mobil. Sebenarnya saat ini  telah  ada  sistem  pengamanan  parkir yang terdapat pada 

mobil dengan seri dan tipe-tipe tertentu  dengan  menggunakan  sensor  ultrasonik 

untuk membantu dalam proses pemarkiran kendaarannya. Umumnya, sensor 

ultrasonik ini telah ada pada mobil  keluaran  terbaru.  Sensor  tersebut digabungkan  

dengan  indikator  suara,  dimana sistem  ini  akan  memberikan  peringatan  berupa 

suara  saat  mobil  akan  membentur  sesuatu  pada saat  parkir. Harga  mobil  yang  

telah  dilengkapi sistem  pengaman  parkir  dengan  sensor  ini  cukup mahal,  karena  

tidak  terdapat  di  semua kendaraan.  Selain  itu  kurang  ada  informasi mengenai  

jarak  antara  mobil  dan  penghalang. Padahal  informasi  terkait  jarak  sangat  penting 

untuk  memastikan  posisi  mobil  tidak  menabrak atau mengenai sesuatu.  

Peneliti – peneliti telah melakukan penelitian mengenai cara dan solusi untuk 

membantu pengemudi kendaraan roda empat atau mobil dalam memarkirkan 

kendaraannya. Alat yang sudah ada yaitu sistem pengaman parkir dengan Visualisasi 

jarak menggunakan sensor ultrasonik ping, dan LCD, serta menggunakan 

mikrokontroler ATmega8 yang merupakan mikrokontroler keluaran lama. Penelitian 

lain adalah Detektor jarak dengan sensor ultrasonik ping berbasis mikrokontroler 

AT89S52, Visualisasi  monitoring sensor parkir mobil yang menggunakan Arduino 

Mega 2560, dan Alat bantu parkir mobil menggunakan sensor jarak HC-SR04 

berbasis Arduino Uno. Penelitian prototipe alat bantu parkir berbasis sensor 

ultrasonik ping dan mikrokontroler Arduino uno ini menyempurnakan dari penelitian 
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sebelumnya, karena sensor ultrasonik ping adalah sensor pengukur jarak dengan 

tingkat keakuratan yang baik, sedangkan mikrokontroler Arduino Uno adalah salah 

satu mikrokontroler terbaru, dan penyempurnaan dari mikrokontroler Arduino seri 

sebelumnya. 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan uraian latar belakang, maka rumusan masalah dalam penelitian ini 

adalah  

1. Bagaimana karakteristik sensor ultrasonik ping yang digunakan dalam 

penelitian? 

2. Bagaimana membuat prototipe alat bantu parkir berbasis sensor ultrasonik 

ping dan mikrokontroler arduino uno? 

3. Bagaimana tingkat keberhasilan dari prototipe alat bantu parkir berbasis 

sensor ultrasonik ping dan mikrokontroler arduino uno? 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah  

1. Mengkarakterisasi sensor ultrasonik ping yang digunakan dalam penelitian. 

2. Membuat prototipe alat bantu parkir berbasis sensor ultrasonik ping dan 

mikrokontroler arduino uno. 

3. Menguji prototipe alat bantu parkir berbasis sensor ultrasonik ping dan 

mikrokontroler arduino uno. 

1.4 Batasan Penelitian 

Penelitian ini dibatasi dengan beberapa hal sebagai berikut : 
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1. Informasi jarak parkir mobil akan ditampilkan melalui LCD berupa nilai jarak 

dalam satuan cm (centimeter) dan buzzer sebagai peringatan. 

2. Karakterisasi sensor meliputi fungsi transfer, koefisien korelasi, sensitivitas 

dan ripitabilitas. 

3. Pengujian alat dilakukan pada sebuah mobil mainan.  

1.5  Manfaat Penelitian 

Manfaat dari Prototipe alat bantu parkir mobil adalah : 

1. Membantu dan mempermudah dalam proses pemarkiran mobil. 

2. Mengurangi risiko kecelakaan akibat dari proses pemarkiran mobil.  
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 BAB V  

PENUTUP 

5.1. Kesimpulan 

Berdasarkan dari hasil penelitian dan pembahasan pada bab sebelumnya, 

maka dapat diambil kesimpulan sebagai berikut. 

1. Karakteristik sensor ultrasonik ping pada penelitian ini yakni: fungsi 

transfer t = 409835771,9 + 58,3 S dengan koefisien korelasi r = 0,99; 

sensitivitas sensor sebesar 58,3 µs/cm; ripitabilitas 99,7%.  

2. Prototipe alat bantu parkir berbasis sensor ultrasonik ping dan 

mikrokontroler arduino uno telah berhasil dibuat. 

3. Hasil pengujian prototipe alat bantu parkir mobil didapatkan nilai akurasi 

sebesar 99 % dan nilai presisi sebesar 98 %. 

5.2. Saran 

Diharapkan pada penelitian selanjutnya prototipe alat bantu parkir mobil 

ini dapat dikembangkan dengan menggunakan sensor lain seperti srf 05, 

infra merah, sedangkan mikrokontroler dapat menggunakan arduino due, 

mega, maupun yang mini dan micro yang ukurannya lebih kecil.  
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t =  409835771,9 + 58,3 S

r = 0,99
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Lampiran 1 

1. Karakterisasi Sensor 

Tabel perhitungan antara jarak sebenarnya dan jarak karakterisasi sensor 

Jarak  

(cm) 

Pulsa echo  

(µs) 

Rata-rata 

(µs) 

t 

(s) 

v 

(cm/s) 

Jarak pada 

sensor 

(cm) 

∆ 

max – min 

(µs) 

50 2905 2894 2910 2903,00 0,002903 34300 0,498 16 

60 3490 3480 3474 3481,33 0,003481 34300 0,597 16 

70 4078 4062 4071 4070,33 0,004070 34300 0,698 16 

80 4661 4654 4658 4657,67 0,004657 34300 0,799 7 

90 5241 5235 5217 5231,00 0,005231 34300 0,897 24 

100 5827 5821 5814 5820,67 0,005820 34300 0,998 13 

110 6410 6402 6394 6402,00 0,006402 34300 1,098 16 

120 6993 6986 6982 6987,00 0,006987 34300 1,198 11 

130 7576 7567 7559 7567,33 0,007567 34300 1,298 17 

140 8161 8153 8140 8151,33 0,008151 34300 1,398 21 

150 8742 8738 8731 8737,00 0,008737 34300 1,498 11 

  

  

 

 

 

 

     

 

 

 

Grafik 1.1 Hubungan antara Jarak (cm) dengan Pulsa Echo (µs) 
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Lampiran 2 

Tabel Perhitungan Mencari Fungsi Transfer dan Koefisien Korelasi 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

a. Fungsi Transfer  

 

Yi = a + bXi 

 

 

 

µs/cm 58,3
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110012100011
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XXn
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No 
Xi 

(cm) 

Yi 

(µs) 

Xi2 

(cm) 

Yi2 

(µs) 
XiYi 

1.  50 2903 2500 842740 145150 

2.  60 3481,3 3600 121196,7 208880 

3.  70 4070,3 4900 165676,4 284923,3 

4.  80 4657,6 6400 216938,7 372613,3 

5.  90 5231 8100 273636 470790 

6.  100 5820,6 10000 338801,4 582066,7 

7.  110 6402 12100 409856 704220 

8.  120 6987 14400 488181 838440 

9.  130 7567,3 16900 572645,7 983753,3 

10.  140 8151,3 19600 664442,1 1141186,7 

11.  150 8737 22500 763351 1310550 

∑ 1100 64008,6 121000 409899795,3 7042573,3 
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Lampiran 3 

 

 

µs 9409835771,

121000

6888,74982638916

110012100011

7042573,311001210003409899795,
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Jadi, fungsi transfer :  

S 58,3 + 9409835771, =t 

ii bXaY 
 

Dimana 

t : Pulsa echo sensor ping 

S : Jarak sebenarnya 

 

b. Koefisien Korelasi 
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Lampiran 4 

c. Sensitivitas  

 
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121000

7058773,3

110012100011

64008,61100704257311
2

22















 

 

b

b

b

XXn

YXYXn
b

ii

iiii

 

Jadi, besar nilai sensitivitas adalah 58,3 µs/cm 

d. Ripitabilitas 

Ripitabilitas = 100% - δ     

%100



FS

  

%100
8742

24
  

𝛿 = 0,27 % 

𝑅𝑖𝑝𝑖𝑡𝑎𝑏𝑖𝑙𝑖𝑡𝑎𝑠 = 100% − 0,27% 

𝑅𝑖𝑝𝑖𝑡𝑎𝑏𝑖𝑙𝑖𝑡𝑎𝑠 = 99,7% 

Jadi, besar nilai ripitabilitas adalah 100% - 0,27% = 99,7% 
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Lampiran 5 

Listing Program Prototipe Alat Bantu Parkir Mobil 

 

#include <LiquidCrystal.h> 

LiquidCrystal lcd(12,11,5,4,3,2); 

const int pingPin=7; 

const int buzzer = 13; 

void setup() { 

Serial.begin(9600); 

lcd.begin(16,2); 

lcd.setCursor(1,0); 

lcd.print("Sensor Parkir"); 

pinMode(buzzer, OUTPUT); 

 

} 

 

void loop() { 

float duration, masukan; 

 

pinMode(pingPin, OUTPUT); 

digitalWrite(pingPin, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(pingPin, HIGH); 

delayMicroseconds(5); 

digitalWrite(pingPin, LOW); 

 

pinMode(pingPin, INPUT); 
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duration=pulseIn(pingPin, HIGH); 

 

masukan=microsecondsToCentimeters(duration); 

float cm=masukan*1; 

Serial.print(cm); 

Serial.print("cm"); 

Serial.println(); 

lcd.setCursor(4,1); 

lcd.print(cm); 

lcd.setCursor(9,1); 

lcd.print(" "); 

lcd.setCursor(10,1); 

lcd.print("cm"); 

 

delay(100); 

if (cm<=50) 

{digitalWrite(buzzer, HIGH); 

delay(50); 

digitalWrite(buzzer, LOW); 

delay(50); 

} 

else if (cm>=150) 

{digitalWrite(buzzer, LOW); 

delay (1); 

 

} 

else {digitalWrite (buzzer,HIGH); 

delay(150); 

digitalWrite (buzzer, LOW); 
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delay (150); 

} 

} 

 

 

long microsecondsToCentimeters(long microseconds){ 

  return microseconds /29/2; 

} 
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Lampiran 6 

2. Pembuatan Prototipe alat bantu parkir mobil 

a. Layout PCB 

 

 

 

 

 

 

b. Proses penyetrikaan layout ke papan PCB 

 

 

 

 

 

 

c. Papan PCB setelah dilarutkan ke larutan FeO3 
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d. Proses Pengeboran papan PCB 

 

 

 

 

 

 

 

e. Proses Penyolderan Kompone ke papan PCB 

 

 

 

 

 

 

f. Tampilan depan Prototipe alat bantu parkir mobil 
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g. Tampilan Belakang PCB dan Arduino Uno 
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Lampiran 7 

3. Tabel Hasil Pengujian Prototipe Alat Bantu Parkir Mobil

No 

Jarak 

Sebenarnya 

(cm) 

Jarak pada LCD Jarak 

Rata-

rata 

(cm) 

Jarak 

Max 

(cm) 

Jarak 

Min 

(cm) 

Max 

– 

min 

(cm) 

Jarak 

1 

(cm) 

Jarak 

2 

(cm) 

Jarak 

3 

(cm) 

Jarak 

4 

(cm) 

Jarak 

5 

(cm) 

Jarak 

6 

(cm) 

Jarak 

7 

(cm) 

Jarak 

8 

(cm) 

Jarak 

9 

(cm) 

Jarak 

10 

(cm) 

1.  50 49 50 49 48 50 50 48 49 50 50 49 50 48 2 

2.  60 60 60 61 59 60 59 60 60 61 59 60 61 59 2 

3.  70 70 71 70 69 70 70 69 70 71 70 70 71 69 2 

4.  80 79 80 79 79 80 79 80 79 80 79 79 80 79 1 

5.  90 88 89 88 88 89 88 89 88 89 89 89 89 88 1 

6.  100 98 98 97 98 97 99 98 97 99 98 98 99 97 2 

7.  110 107 108 107 107 106 107 106 108 109 108 108 109 106 3 

8.  120 117 117 118 117 118 117 118 118 117 119 118 119 117 2 

9.  130 127 128 127 126 128 128 128 127 127 128 128 128 127 1 

10.  140 136 137 137 136 138 137 138 136 136 138 137 138 136 2 

11.  150 147 147 148 150 148 147 150 149 147 147 147 149 146 3 

 

6
3
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Lampiran 8 

Tabel Hasil Pengambilan Data 

Jarak Sebenarnya 

(cm) 

Jarak yang tertampil pada LCD 

(cm) 
Buzzer 

50 

49 

50 

49 

48 

50 

50 

48 

49 

50 

50 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

Berbunyi cepat 

60 

60 

60 

61 

59 

60 

59 

60 

60 

61 

59 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 
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70 

70 

71 

70 

69 

70 

70 

69 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

 

70 

71 

70 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

80 

79 

80 

79 

79 

80 

79 

80 

79 

80 

79 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

90 

88 

89 

88 

88 

89 

88 

89 

88 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

 89 Berbunyi pelan 

 89 Berbunyi pelan 
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100 

98 

98 

99 

98 

100 

99 

100 

99 

99 

98 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

110 

107 

108 

107 

107 

109 

107 

110 

108 

109 

108 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

120 

117 

117 

118 

117 

118 

117 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

118 Berbunyi pelan 

119 Berbunyi pelan 

117 Berbunyi pelan 

119 Berbunyi pelan 
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130 

127 

128 

127 

127 

128 

128 

128 

127 

127 

128 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

140 

140 

137 

137 

138 

140 

137 

138 

139 

139 

138 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

150 

147 

147 

148 

150 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Berbunyi pelan 

Tidak Berbunyi 

 148 Berbunyi pelan 

 147 Berbunyi pelan 

 150 Tidak Berbunyi 

 149 Berbunyi pelan 

 147 Berbunyi pelan 

 147 Berbunyi pelan 
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Lampiran 9 

Tabel Perhitungan mencari Fungsi Transfer dan Koefisien Korelasi 

Xi 

(cm) 

Yi 

(cm) 

Xi2 

(cm) 

Yi2 

(cm) 

XiYi 

(cm) 

49,3 50 2430,49 2500 2465 

60 60 3600,00 3600 3600 

70 70 4900,00 4900 4900 

79,4 80 6304,36 6400 6352 

88,5 90 7832,25 8100 7965 

97,9 100 9584,41 10000 9790 

107,6 110 11577,76 12100 11836 

117,6 120 13829,76 14400 14112 

127,5 130 16256,25 16900 16575 

136,9 140 18741,61 19600 19166 

147,2 150 21667,84 22500 22080 

1081,9 1100 116724,73 121000 118841 

 

a. Akurasi 
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Lampiran 10 

Akurasi = 0,99 x 100% 

Akurasi = 99 % 

Jadi, besar nilai akurasi adalah 99% 

b. Presisi 

Ripitabilitas = 100% - δ     

%100



FS

  

%100
150

3
  

𝛿 = 2% 

Ripitabilitas = 100% - 2% 

Ripitabilitas = 98 % 

Jadi, besar nilai ripitabilitas adalah 100% - 2% = 98% 
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