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INTISARI 

Parkir kendaraan di area miring berisiko menyebabkan kendaraan bergerak 

sendiri apabila tidak dalam kondisi aman, sehingga dapat menimbulkan 

kecelakaan. Penelitian ini bertujuan untuk merancang sistem keselamatan parkir 

berbasis Internet of Things (IoT) yang mampu memantau kemiringan dan lokasi 

kendaraan secara real-time, serta memberikan peringatan saat kendaraan 

terdeteksi bergerak dalam kondisi kontak mati. 

Sistem dikembangkan menggunakan metode waterfall dengan sensor 

MPU6050 untuk membaca kemiringan, GPS BN-220 untuk posisi dan kecepatan, 

serta sensor tegangan untuk mendeteksi status kontak ON/OFF. Mikrokontroler 

ESP32 menjadi pusat kendali yang menampilkan data pada layar TFT dan mengirim 

notifikasi ke Telegram. Alat ini memberikan peringatan saat kemiringan melebihi 

17° atau kendaraan bergerak dalam kondisi kontak mati, disertai informasi lokasi 

yang dikirim secara otomatis ke Telegram. 

Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem bekerja sesuai dengan 

fungsinya. Sensor kemiringan dan tegangan memiliki akurasi tinggi, dan GPS dapat 

memberikan data posisi yang konsisten dengan ambang batas kecepatan >5 

km/jam. Validasi ahli menunjukkan tingkat kesesuaian sangat baik, dengan nilai 

85% untuk aspek ketepatan dan efektivitas, serta 81% untuk potensi masalah. 

Sistem ini dinilai layak dan dapat dikembangkan lebih lanjut. 

 

Kata Kunci : IoT, Sensor Kemiringan, GPS BN-220, ESP32, Keselamatan Parkir 

 

 
  



 

 

xv 

 

 

ABSTRACT 

Parking a vehicle on a sloped area poses a risk of unintentional movement if 

it is not properly secured, potentially leading to accidents. This study aims to design 

a parking safety system based on the Internet of Things (IoT) that can monitor 

the vehicle’s tilt and location in real-time, and provide warnings when the vehicle 

is detected moving while the ignition is off. 

The system was developed using the waterfall method, incorporating an 

MPU6050 sensor to measure tilt, a BN-220 GPS module to determine position and 

speed, and a voltage sensor to detect the vehicle’s ignition status (ON/OFF). An 

ESP32 microcontroller acts as the main controller, displaying data on a TFT screen 

and sending real-time notifications via Telegram. The device issues warnings when 

the tilt exceeds 17° or when movement is detected while the ignition is off, along 

with the vehicle’s location sent automatically to Telegram. 

Test results show that the system functions as intended. The tilt and voltage 

sensors demonstrated high accuracy, and the GPS provided consistent location 

data, with a movement threshold set above 5 km/h to avoid false detection. Expert 

validation indicated a high level of conformity, with scores of 85% for accuracy and 

effectiveness, and 81% for potential issues. The system is considered feasible and 

has potential for further development. 

 

Keywords : IoT, Tilt Sensor, GPS BN-220, ESP32, Parking Saf
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