V.1

V.2

BAB V
PENUTUP

KESIMPULAN

Berdasarkan uraian dari proses perancangan, pembuatan serta

pengujian tentang PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI SISTEM PARKIR PADA
KENDARAAN BERMOTOR BERBASIS MIKROKONTROLER dapat disimpulkan :

1.

Perancangan dan implementasi sistem parkir pada kendaraan bermotor
berbasis mikrokontroler bekerja sesuai rancangan yang dibuat dan
menjadi sebuah alat yang dapat diaplikasikan pada kendaraan pick-up
L300.

Kinerja sistem parkir pada kendaraan bermotor berbasis mikrokontroler
dapat diperoleh dari pendeteksi objek dari sensor ultrasonik US-026,
kemudian buzzer akan mengeluarkan bunyi, LED akan menyala sesuai
dengan perintah. Apabila sensor belakang kanan mendeteksi objek
mendekat dan sensor belakang kiri masih jauh, maka LCD akan
menampilkan “Jarak Kanan...cm dan KIRI AMAN SAJA”, buzzer akan
mengeluarkan bunyi sebagai peringatan dini, dan LED akan menyala
warna merah sebagai peringatan bahaya, warna kuning peringatan hati
— hati dan warna hijau peringatan aman.

Kepekaan dari sensor ultrasonik US-026 yang digunakan sangat

berpengaruh  terhadap pembacaan halangan yang dihadapi.

SARAN

a.

Pemanfaatan Produk

1. Pada penelitian selanjutnya diharapkan bisa diterapkan dengan baik

pada kendaraan pick-up L300, sehingga dapat memberikan peringatan

dini kepada pengemudi untuk berhati — hati.

2. Penelitian ini dapat dimanfaatkan untuk mengganti alat sensor parkir

yang ada di pasaran dan dapat menekan biaya alat sensor parkir yang

mahal.
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b.

Pengembangan Produk Lebih Lanjut

1.

Untuk penelitian selanjutnya, Arduino Nano dapat diganti dengan
mikrokontroler yang kapasitas port lebih banyak, sehingga dapat
menambahkan sensor ultrasonik yang lebih komplit.

Untuk penelitian selanjutnya, diharapkan juga dikembangkan pada
input/output yang lebih memudahkan pengemudi dalam memakirkan
mobil, seperti pengembangan pada bagian output LCD menjadi modul
kamera.

Untuk penelitian selanjutnya peneliti harus benar — benar menyiapkan
alat dan bahan secara rinci agar meminimalisir terjadinya kekurangan

pada saat penelitian dilaksanakan.
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Lampiran 1 Lembar Validasi

Lembar Validasi Alat

A. Pengantar

i [

2.

Angket ini diberikan kepada saudara/I untuk mendapatkan informasi
sehubungan dengan penelitian

Terima kasih atas partisipasi saudara/I dalam menjawab butir-butir
pertanyaan dalam instrument ini. Semoga instrument ini dapat digunakan

sebagaimana mestinya dalam pengumpulan data penelitian skripsi.

B. Identitas Responden

Nama : Helmi Wibowo, S.Pd., M.T
Jabatan : Dosen Asisten Ahli/ Analisis Mutu Pendidikan
C. Petunjuk Umum

1. Sebelum melakukan pengisian ini, pastikan Anda telah mencoba Prototype
Pembuatan Sistem Parkir pada Kendaraan Bermotor Berbasis Mikrokontroler

2. Tulislah terlebih dahulu identitas Anda pada tempat yang telah disediakan.

3. Bacalah dengan teliti setiap pertanyaan dalam angket ini sebelum Anda
menmilih jawaban.

4. Jika terdapat pertanyaan yang tidak dapat dimengerti, bertanyalah kepada
peneliti.

5. Petunjuk pengisian

Berilah tanda centang (V) pada kolom pilihan yang sesuai dengan pendapat
anda selaku responden.

Keterangan skala penelitian :

SS  : Sangat Setuju (5)

) : Setuju (4)

RG :Ragu-ragu (3)

TS  : Tidak Setuju (2)

STS : Sangat Tidak Setuju (1)
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D. Lembar Pengujian

PENILAIAN
NO PERNYATAAN
4 3 2 1
Kemudahan pemakaian
i v
aplikasi
2. | Ketepatan pembacaan sensor v
. Peringatan LED dan tampilan v
" | dari LCD terlihat jelas
i Suara peringatan terdengar
" | jelas
Alat ini dapat digunakan
5. | sebagai tambahan fitur

keselamatan pada kendaraan

Total

Tegal, 7 Agustus 2021
Validator

Helmi Wibowo, S.Pd., M.T
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Lampiran 2 Hasil Pemrograman

#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal_I2C.h>

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,16,2); // set the LCD address to 0x20 for a 16

chars and 2 line display

const int Buzzer = 13;

const int LEDmerah = 4;

const int LEDKuning = 3;

const int LEDHijau = 2;

#define trigPin1 12 //Ultrasonic Sensor 1 Trigger Pin
#define echoPinl 11 //Ultrasonic Sensor 1 Echo Pin
#define trigPin2 10 //Ultrasonic Sensor 2 Trigger Pin
#define echoPin2 9 //Ultrasonic Sensor 2 Echo Pin
#define trigPin3 8 //Ultrasonic Sensor 3 Trigger Pin
#define echoPin3 7 //Ultrasonic Sensor 3 Echo Pin
#define trigPin4 6 //Ultrasonic Sensor 4 Trigger Pin
#define echoPin4 5 //Ultrasonic Sensor 4 Echo Pin

const int maximumRange = 600; //kebutuhan jarak Maksimal
const int MediumRange = 50; //kebutuhan jarak Tanggung/Menengah
const int minimumRange = 20; //kebutuhan jarak Minimal

const int lastRange = 5; //kebutuhan jarak Minimal

float Waktul, Jarakl, Waktu2, Jarak2, Waktu3, Jarak3, Waktu4, Jarak4;

//waktu untuk kalkulasi jarak
void playTone(long Waktu, int freq)
{
Waktu *= 1000;
int period = (1.0 / freq) * 1000000;
long elapsed_time = 0;
while (elapsed_time < Waktu)

{
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Lanjutan
digitalWrite(Buzzer, HIGH);
delayMicroseconds(period / 2);
digitalWrite(Buzzer, LOW);
delayMicroseconds(period / 2);

elapsed_time += (period);

void setup()

{
Icd.init(); // initialize the Icd
Icd.init();
Icd.backlight();
Serial.begin (9600);
pinMode(trigPin1, OUTPUT);
pinMode(echoPin1, INPUT);
pinMode(trigPin2, OUTPUT);
pinMode(echoPin2, INPUT);
pinMode(trigPin3, OUTPUT);
pinMode(echoPin3, INPUT);
pinMode(trigPin4, OUTPUT);
pinMode(echoPin4, INPUT);
pinMode(LEDmerah, OUTPUT);
pinMode(LEDKuning, OUTPUT);
pinMode(LEDHijau, OUTPUT);
pinMode(Buzzer, OUTPUT);

kalibrasi();

by

void kalibrasi(){
lcd.clear();
lcd.setCursor (2,0);



Lanjutan
lcd.print("SENSOR PARKIR");
lcd.setCursor (1,1);
lcd.print("SAMPLE PROJECT");
delay (1000);

by
void loop()

{
digitalWrite(trigPin1, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin1, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin1, LOW);
Waktul = pulseln(echoPin1, HIGH);
int Jarakl = (Waktul/2) * 0.03448;
if ((Jarakl >= MediumRange) & (Jarakl <= maximumRange))
{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("KIRI AMAN");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK KIRI: ");
lcd.print(Jarakl);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone (0O, 0);
}
if ((Jarakl >= minimumRange) & (Jarakl < MediumRange))
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Lanjutan
lcd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("PELAN PELAN");
lcd.setCursor (3,1);
lcd.print("JARAK KIRI: ");
lcd.print(Jarakl);
lcd.print(" cm");
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(1000, 470);

by

if ((Jarakl >= lastRange) & (Jarakl <= minimumRange))

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("HATI HATI");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK KIRI: ");
lcd.print(Jarakl);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(200, 470);

by

if (Jarakl < lastRange)

{
lcd.clear ();
Icd.setCursor (3,0);
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Lanjutan
lcd.print("S T O P");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("BERHENTI");
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone(200, 470);
by
digitalWrite(trigPin2, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin2, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin2, LOW);
Waktu2 = pulseln(echoPin2, HIGH);
int Jarak2 = (Waktu2/2) * 0.03448;
if ((Jarak2 >= MediumRange) & (Jarak2 <= maximumRange))
{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("KANAN AMAN");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK KANAN: ");
lcd.print(Jarak2);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone (0, 0);
by
if ((Jarak2 >= minimumRange) & (Jarak2 < MediumRange))
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Lanjutan
{

lcd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("PELAN PELAN");
lcd.setCursor (1,1);
lcd.print("JARAK KANAN: ");
lcd.print(Jarak2);
lcd.print(" cm");
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(1000, 470);

by
if ((Jarak2 >= lastRange) & (Jarak2 <= minimumRange))

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("HATI HATI");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK KANAN: ");
lcd.print(Jarak2);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(200, 470);

by

if (Jarak2 < lastRange)

{

Icd.clear ();
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Lanjutan
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("S T O P");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("BERHENTI");
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone(200, 470);
by
digitalWrite(trigPin3, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin3, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin3, LOW);
Waktu3 = pulseln(echoPin3, HIGH);
int Jarak3 = (Waktu3/2) * 0.03448;
if ((Jarak3 >= MediumRange) & (Jarak3 <= maximumRange))
{
lcd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("DEPAN AMAN");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK DEPAN: ");
lcd.print(Jarak3);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone (0, 0);
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Lanjutan

if ((Jarak3 >= minimumRange) & (Jarak3 < MediumRange))

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("PELAN PELAN");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK DEPAN: ");
lcd.print(Jarak3);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(1000, 470);

by
if ((Jarak3 >= lastRange) & (Jarak3 <= minimumRange))

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("HATI HATI");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JARAK DEPAN: ");
lcd.print(Jarak3);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(200, 470);

by

if (Jarak3 < lastRange)
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Lanjutan
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("S T O P");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("BERHENTI");
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone(200, 470);
by
digitalWrite(trigPin4, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin4, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin4, LOW);
Waktu4 = pulseln(echoPin4, HIGH);
int Jarak4 = (Waktu4/2) * 0.03448;
if ((Jarak4 >= MediumRange) & (Jarak4 <= maximumRange))
{
lcd.clear ();
lcd.setCursor (1 ,0);
lcd.print("BELAKANG AMAN");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("JRK BLK ");
lcd.print(Jarak4);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone (0, 0);
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Lanjutan

by
if ((Jarak4 >= minimumRange) & (Jarak4 < MediumRange))

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("PELAN PELAN");
lcd.setCursor (1,1);
lcd.print("JRK BLK ");
lcd.print(Jarak4);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, LOW);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(1000, 470);

if ((Jarak4 >= lastRange) & (Jarak4 <= minimumRange))
{
lcd.clear ();
lcd.setCursor (4,0);
lcd.print("HATI HATI");
lcd.setCursor (1,1);
lcd.print("JRK BLK ");
lcd.print(Jarak4);
led.print(" cm™);
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, LOW);
digitalWrite(LEDHijau, LOW);
playTone(200, 470
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if (Jarak4 < lastRange)

{
Icd.clear ();
lcd.setCursor (3,0);
lcd.print("S T O P");
lcd.setCursor (2,1);
lcd.print("BERHENTI");
digitalWrite(LEDmerah, HIGH);
digitalWrite(LEDKuning, HIGH);
digitalWrite(LEDHijau, HIGH);
playTone(200, 470);

Icd.clear ();
Icd.setCursor (0,0);
led.print("KI:");
Icd.print(Jarakl);
Icd.setCursor (9,0);
lcd.print("KN:");
Icd.print(Jarak2);
lcd.setCursor (0,1);
Icd.print("DPN:");
Icd.print(Jarak3);
lcd.setCursor (9,1);
lcd.print("BLK:");
Icd.print(Jarak3);
delay(250);
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