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ABSTRAK 

 

Dengan meningkatnya volume kendaraan tidak sebanding dengan tingkat 

kesadaran masyarakat akan keselamatan saat menggunakan kendaraan terutama 

parkir sembarangan dan angka tingginya kecelakaan. Parkir merupakan salah satu 

aspek yang tidak dapat dipisahkan dalam kebutuhan transportasi karena 

berkembangnya transportasi dari waktu ke waktu. Parkir sembarangan dapat 

menimbulkan potensi kecelakaan karena tidak semua permukaan jalan rata. 

Memarkir kendaraan dijalan menurun atau menanjak memiliki kemungkinan 

potensi meluncur turun dari kemiringan jalan yang mengakibatkan kecelakaan. 

KNKT menjelaskan bahwa berdasarkan UN Regulation, besar gaya yang dihasilkan 

oleh rem parkir kendaraan bus sekurang kurangnya dapat menahan beban sesuai 

daya angkutnya pada jalan dengan kemiringan paling besar 18%. 

Penelitian ini merupakan jenis penelitian dan pengembangan atau Research 

and Development (R&D). Penelitian Research and Development (R&D) merupakan 

metode untuk menghasilkan dan menyempurnakan produk yang pernah diteliti 

sebelumnya dengan dilakukan suatu uji coba. Penelitian ini bertujuan untuk 

melakukan penelitian dan pengembangan rancang bangun alat pendeteksi 

kemiringan kendaraan untuk keamanan parkir berbasis Arduino menggunakan 

sensor kemiringan. 

Perancangan alat pendeteksi kemiringan kendaraan berbasis arduino untuk 

keamanan parkir, yang dapat mendeteksi 2 axis yaitu pitch (depan belakang) dan 

roll (kanan kiri). Alat ini akan memberikan peringatan saat sensor kemiringan 

mendeteksi sudut lebih dari 10°. Dalam penilaian sensor kemiringan memiliki 

tingkat akurasi rata-rata sebesar 97,89% dan waktu respon alat dengan rata- rata 

0,73 detik. 

 

 

Kata Kunci: Peringatan Kemiringan, Batas Kemiringan Parkir, Sensor Kemiringan, 

MPU 6050.
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ABSTRACT 

 

The increasing volume of vehicles is not commensurate with the level of 

public awareness of safety when using vehicles, especially careless parking and 

the high number of accidents. Parking is an aspect that cannot be separated from 

transportation needs because of the development of transportation from time to 

time. Illegal parking can lead to potential accidents because not all road surfaces 

are flat. Parking a vehicle on a downhill or uphill road has the potential to slide 

down the slope of the road, resulting in an accident. KNKT explained that based 

on UN Regulations, the amount of force generated by the parking brakes of bus 

vehicles can at least withstand the load according to their carrying capacity on 

roads with a maximum slope of 18%. 

This research is a type of research and development (R&D). Research and 

Development (R&D) is a method for producing and perfecting products that have 

been previously researched by conducting trials. This research aims to carry out 

research and development of the design of a vehicle tilt detection tool for Arduino-

based parking security using a tilt sensor. 

Design of an Arduino-based vehicle tilt detection tool for parking safety, 

which can detect 2 axes, namely pitch (front and back) and roll (right and left). 

This tool will provide a warning when the tilt sensor detects an angle of more than 

10°. In the assessment, the tilt sensor has an average accuracy level of 97.89% 

and a tool response time of 0.73 seconds on average. 

 

 

Keywords: Tilt Warning, Parking Tilt Limit, Tilt Sensor, MPU 6050. 


