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ABSTRAK

Telah dilabukan rekmk penpukoran jarak memakar gefombang ulizasomk 40
kHe wang dimantaathan pada saat kendzraan dimundurkan atau diparker Dalam
penelitian i sensor pembangkit {trevismitior) dan penerima (Feceiver) pelombang
ultrasontk 40 kHz diletakkan di bumper belakang mobil

Diengan melihat pada data yang diperlihatkan oleh layar monitor {LCD} yang
diletakkan di efasfhocred dalam mohil, pengemudi dapat dengan mucah mealrhat berapa
jarak mobilnva  dengan  penghalang  vang berada  dibelakang mobal,  sehingga
kemungkman teradinya tabrakan dengan penghalang dibetakang mobid dapar dicegzah
saat kendarzan mundur atau parkir

H'd*’:i-” pengukuran dilapangan menghasitkan bahwa akat i sangar efisien aniuk
pengukuran jarak 0 — 3 meter (kesalahan relatif = 002 %) jarak 3 — & meter alat mi
masth mampu menghasilkan data vang cukup akurat (kesalahan refatnf = 0,050,135 %4).

Untuk jarak diatas 6 meter alat im tidak akurat {kesalahan relatif = 3%,
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BAlRT
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Kendaraan vang ada di Indoncesia masih didominast olch kendaraan dengan
memakat sistem manual (belum termegrast pleh kompaensas) sehingea kendaraan-
kendaraan i sama sekali belum ada sistem pengaman saat kendaraan mundur atau
parkir

(Meh sebab e tabrakan dengan suatn penghalang saat kendaraan mundur atau

narkir seringkalr terad akibar dan berbagai taktor.

1.2, Masalall Penelitian
Beberapa masalab vang terjadi dilapangan saat kendaraan mundur atau parkir
adalah

| Kebanvakan sopir bebum mabir dalam mengendara Kendaraan saai mundur

2. Ruang penslibatan sopir kebelakang mobil sangat terbatas
3 Penphalang vang berada dibawah faomper belakang moll sama sekab ndak

tertihat.

1.3, Pentingnyva Penclitinn

Proforipe alat vang penuhs boat am sangal berpuna ok mengendara
kendaraan schingea sopir dapat dengan aman memuondurkan ataupun memarkerkan
kendaraannva  tanpe ada rasa kekhawatiran akan  terjadinva  tabrakan  dengan

penchatang vang ada dibelakang mobiinya

1.4, Hasil vang Diharapkan
Hasil vang diharapkan adalab adanya sualu prededime alal yang dapat manguko
jarak dekat wvang akurat, sehingga dapat diaplikasikan untuk sistem  pengaman

kendaraan saal mundur atau parkir,



1.5, Tujuan Penelitian
Tujuan penehitian i adalab memboat suaty prosorpe alat bantu untuk

Lendarann saat mundur atau parkir,

1.6, Manlaat Penclitian
Dralam penelitian ini maka maniaat vang dapat diperoleh adalah
1, Membantu sepir dalam memparkic atae memundurkan kendaraannya

* Menambah kevakiman pada sopir

3. Jarak mobil dengan penghatang dibagian belakang mobil dapat diketabw secars

cepat.



BAB 11
TINJAUAN PUSTAKA

2.1, Gelombang Ultrasonik

Cielombang ultrasonik adalah gelombang vang timbul akibat getaran mekanik
dengan frekuenst digtas batas ambang pendengaran manusia 20 kHz. Gelombang ini
merambat dalam dus bentuk bergantung pada medium vang dilewatinya. Lintok
medium fluida {cair) dan gas bersifat gelombang longitudinal dimana aran perambatan
selombang scarah dengan arah getarmya  Sedangkan untuk medium padat arah

Lkl

perambatay gelombang tegak Jurus dengan arah getamya '

1.2, Pengukuran Jarak

Saat gelombang ultrasonik dipancarkan maka jika menemui suate penghalang,
sehagian besar pelombang ini dipantulkan dan sebagian kecil dibiaskan bergantung
pada jenis penghalang, Untuk medium padal pelombang yang dibiaskan relatif dapat
dighaikan karena kerapatan dan molekul-molekul zat padat jauh lebih  rapat
dihandingkan panjang gelombang ultrasonik.

Dari sifat gelombang imi maka kita dapat mengukur jarak sensor terhadap objek
penghalang dengan cara menghitung 2 kali wakto tempueh gelombang sesuai dengan

pambar 2. | dibawah ini |

OBJER
PENGHALANG

Gambar 2.1 Prinsip perhitungan jarak

Sepsor transmitter (T) gelombaog ulirasorik 40 kHz dipancarkan dengan
panjang gelombang yang sebanding dengan kecepatan bunyi dalam medium persatuan
frekuenst. Gelombang ini akan dipantulkan jika menemui objek penghalang dan sinyal

pantulnva akan ditangkap oleh sensor receiver (R



Jargk (L) dapar ditentukan dao kecepatan perambatan gelombang dalam
medium (v} dikali dengan 2 kali waktu perambatan (t) sehingga

[ = 2EBE (1)
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Jika jarak d jauh lebih kecil dan L maka cos 6 = | sehanpga

£2)

(R =



HAR 1H
METODE PENELITIAN

3.1 Metode Pengukuran Jarak
Untuk mengukur jarek dalam penehbian im digunakan cara teknik colieseinder

teelombang pantul ) dengan peralatan sepert diperlihatkan dalam gambar 3.1 ¢

A |
ik 3
LAYAR 8 | R o~ :
: OBIEK
3 o | I
MONITOR |4— | ) i::ji:l. PENGHALANG
(emy | - e o |le—
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Ciambar 3.1 Skema metode penvukuran jarak

Mikrokontroler ATMEL ATSYCSD memberikan perintah uniuk melakukan
pengambilan data jarak 1O SRF-U8 akan memproses penntah tersebul kemudian
meneruskan sinyal ke scnsor transmitter (T1L Sensor transmiter (T) kemudian
memancarkan pelombang ultrasonik 40 kHe, Setelah gelombang i dipantulkan oleh
ohiek penghalang, maka gelombang pantul 1ersebul diterima oleh sensor receiver {1
kemudian diproses kembah oleh IC SRF-US yang sudah dalam bentuk jarak dengan
satuan vang juga diprogram dan mikrokontroler dipthh dan diprogram dalam satuan
meter. Informas jacak i tetap tersimpan datam 1 SRF-08 sampar adanya perintah
pengiriman data dan mikrokontroler. Selamednya intormass i ditamgikan dilavar

monitor | LED ).

J.2. Aldat dan Spesilikasi
Alat dan spesifikast vang digunakan dalam menentokan jarak amara mobil

dengan penghalang vane berada dibelakang mobil im adalah



{ fC SRE-08

Merupakan alat vang berisi rangkaian terpade (10, ukuran dimensi |70 % 0,70
imchi termasuk didalamnya sensor crassmiver (T dan eecener (RY masing-masing
herdiameler 064 nchi Jarak antara Sensor feansanfier (1) dan sensor receiver (R}
adafab 0.2 inchi, Mampo memancarkan gelombang dengan sudoe 0 — 307 1C ind sudah
diprogram untuk diproses mendapatkan informasi data jarak dan dapat dipilih dafam
satuan cm dan mchi. Berfungs: untuk memancarkan pelombanye ultrasontk 4 kHz
dengan konsumsi arus pada kondisi pengubkuran 12 mA dan kondiss séandhy 3 mA

Menggunakan bus [2C umuk jalur komumkasi dengan perangkart |uar,

2. Mikrokentrofer ATAGL 4TRSS

Merupakan mikrokontroler keluaran Atmel CMOS 8 bit, dengan 8 K-byte Flash
PEROM (rowranmmeble amd Eraseble Read Ondy Memory) dan 256 byte memon
RAM Memaka tekmk romveodatale memery dimana st memor Eapat dust dan dibapus
berulang kali. Reprogrammahile Flash Memory sebesar & K-byte dan 32 jalur 10
3. Laver mereior (O Lageedd Crestad Bisplean)

Produksi Hantromic tipe HDM20216h-3. Memiliki karakter lavar vakm 20

karakter » 20 kolom

3.3 Feknik Penguburan Jarak

Untuk mengups bngkal kehandalan  alat maka pengukuran pertama kab
dilakukan adafab didalam ruangan. UkKuran jarak vange dilakukan adalah O ='d 2 meter
dengan mterval jarak setiap 0.5 meter.

setelah didapatkan hasil vang sesuar dengan vang diharapkan, kemudian
penguekuran dilakukan dilapangan terbuka dimana sensor dipasang di bumper bawah
nelakang mobil dan tavar monior diletakkan di dasfroard dalam motn]. Sampel objek
penghalang adalah papan friplek ukoran 243 meter. Dipilihnva churan tersebut adalsh
sesual dengan lebar dan trpggr Kendaraan Jarak vang dickur mulal dan jarak moll
dengan penghatang O meter kemudian dicatat hasil tampitan layvar mondoer maulan dari D
s'd & meter dengan interval sctiap | meter. Remudian cara pengukuran dinbah, doreala

dari jarak 8 meter s'd O meter juea sehap mterval | meter



3.4 Prosedur Pengambilan Dhata
Prosedur pengambilan data adalah sebagan berku

| Mengeeser objek penghatang dar 0 s/d 2 meter setiap interval 0.5 meter untuk
pengambilan dalam ruangan kemudian dicasat hasil vang diperoleh dani lavar
monitor. Sedangkan untuk pengambilan dae ditapangan dilakukan dengan
memakal kecepatan konstan 10 kmdjam. Dipilihnva kecepatan im karena pada
kondist mi mudah untuk melihat perubshan dala jika jarak vang divkur terus
berubah

2 Mengulang percobaan pengaminian daa sehanvak 3 kali kemudian basilnya

deata-ratakan sera dibandingkan dengan jarak ool vang sebenarnya

|



BAR IV
HASIL PENGUKURAN DAN ANALISIS DATA

4.1. Hasil Pengukuran Data

Hasil pengukuran data memperlihatkan bahwa pengukuran data untuk jarak

nendelk (0-3 meter) memperlibatkan hasil yang lebih baik dibandinghan jarak 3-8

meter. Sedangkan untuk pengukuran diatas & meter hasil yvang diperoleh jauh

MENYITIPAnS,

Pengukuran data didalam ruangan jauh lebih baik dan lebih stabil dibandingkan

penagidkuran diluar ruangan (dilapangan tersbukal.

Kesplahan relatif didalam ruangan rata-rata adalah 0,017% dan diluar ruangan

herkisar antarg 0,01 s/d 0,153% untuk data pengukuran dengan jarak ) — & meter.

Sedangkan kesalahan relatif untuk pengukuran data diatas 6 meter adalzh mulal dan

nilzi 3,01% dan cendrung naik jika jarak pengukuran ditambah.

4.2, Analisis Data

td

Dan hasil pengukuran diatas maka dapat kita analisis data sebagai berikut :
Data jarak 0-3 meter lebih baik dibandingkan data jarak 3-6 meter. Hal i
dischabkan karena data vanp diolah oleh mikroprosessor adalah data hasil
pantulan gelombang ultrasonik. sehingga semakin dekat jarak pengukuran
maka semakin bagus data vang dihasilkan walaupun hubungannya tidak bisa
dikatakan linier schab pengaruh lingkungan disekitar pelombang  vang
dipancarkan dominan.

Data jarak diatas & meter jauh menvimpang dan kondisi riil. Hal mi discbabkan
pertama karena keterbatasan alar, Walaupun dalam spesifikasi. alal ine mampu
untuk menjangkau sampai 11 meter, tetapi dan pabrik pembuatnya menyatakan
bahwa data jarak vang dijamin bagus adalah dan 0-6 meter, Sedangkan untuk
jarak diatas & meter tidak ada pamman bahwa alat i dapat bekergn dengan
baik, Alasan vang kedus adalsh bahwa sudah menjadi sifat gelombang
ultrasonik tidak mampu menjangkau jarak jauh karena pengaruh lingkungan
semakin besar pengaruhnya, karena gelombang ulirasomi adafah gelombang

mekanik vang merambat bergantung pada medium vang dia lewats



Lot

Pengamatan didalam ruangan cendrung lebih stabil dibandingkan  daluar
ruangan. Hal ini dischabkan karena pengaruh lingkungan didalam ruangan jauh
lebih kecil dibandingkan diluar ruangan, sehingga medium wdara tempat
selombang altrasonik ini merambat memiliki hambatan yang lebih keeil jika
dibandingkan diluar ruangan,

Kesalahan pengukuran data juga dapat dipengaruhi olch kesalahan pengamatan
membaca data. Hal ini disebabkan karena data yang tampil dilayar monitor
sangat cepat berubah terutama bilangan vang brada dibelakang koma, sehinggza

» adakalanva penulis safah dalam melihat data



BAB Y
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1. Kesimpulan

Telah dilakukan pengukuran data jarak denpgan memakai gelombang ultrasonik

40 kHz. Dan konsep teon dasar, hasil pengukuran dan analisis data maka dapac

drambnil kesimpulan scbagai berikut -

I

| IFE]

Data pengukuran jarak 0-3 meter jauh lebih bark dan data pengukuran jarak 3-6
meter.
Data pengukuoran jarak deatas & meter jauh menyimpang.
Data pengukuran  didalam  ruangan  jash  lehih baik dan lchih  stabil
dibandingkan data pengukuran diluar ruangan {dilapangan terbuka)
Eesalahan data pengukuran pada umumnya discbabkan oleh beberapa faktor
a  kKoadist  lingkungan  medium tempat merambainyas  gelombang
ultrasonik seperit suhe, angin kencang, Msing, ditengah keramasan dan
hugan,
b Kesalaban dolam pombacaan data,
Profil data pergukuran data jarsk dengan memakar selombang ubltrosontk 40
kHz im belum bisa ditanik kesimpulan secara wum karenz data vang

dihasiikan belum memadai. Untuk ria perlu penelitian vang levik lanjud.

5.2, Baran-saran

aatelah dilakukan pengukiian jarak dengan memakal gelombang allrasenik 40

kHz i, maka penulis memberikan saran-saran sebagan berikut

Ik

Oibpek permantul harus dibuat dalam berbagai ukuran dan bentuk untuk melihat
faktor seherapa besar ukuran dimensi yang masih dapar ditangkap oleh sensor
receiver (k) sena melihat berapa persen gelombang vang dipantulkan dan
dibizskan,

Lintuk taktor Hogkuogan pecle didakokan penelivan lebih lanjud ssheraps besar
pengareh suhu dan kelssingan dapar mempengaruhi perambatan pelombang

ultrasontk.
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