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ABSTRAK

Akhir-akhir ini, telah dikembangkan teknologi berupa kendaraan yang dapat
mengendalikan dirinya secara otomatis yang lebih dikenal dengan Unmanned Aerial
Vehicle (UAV). Salah satu kelebihan dari UAV diantaranya adalah kemampuan
kendaraan untuk bergerak secara otomatis. Contohnya kendaraan dapat mengatur posisi
parkir secara otomatis.

Dalam Tugas Akhir ini, dibuat sebuah robot mobil yang dapat mencari lahan
parkir kosong dan melakukan parkir secara otomatis. Lahan parkir kosong yang dicari
adalah lahan parkir paralel di sebelah kiri robot mobil disertai dinding pembatas dan
memiliki ukuran lahan parkir kosong (space) 2 kali ukuran panjang robot mobil. Lahan
parkir kosong dideteksi dengan menggunakan sensor ultrasonik. Sedangkan space diukur
menggunakan sensor rotary encoder. Sensor-sensor ini dikendalikan oleh sebuah modul
Mikrokontroler Arduino Uno. Selain mendapat masukan dari sensor, modul
Mikrokontroler Arduino Uno menghasilkan keluaran ke motor DC melaui IC L298
sebagal motor driver. Motor DC pada robot mobil ini tediri dari dua bagian, yaitu bagian
depan dan belakang. Motor DC bagian depan berfungs sebagai kemudi robot mobil.
Sedangkan motor DC bagian belakang berfungsi sebagai penggerak roda belakang robot
mobil.

Robot mobil dapat mencari lahan parkir kosong (di mulai pada kondisi diam) pada
space 2 kali ukuran panjang robot mobil dengan jarak start awal maksimal 50 cm
sebelum lahan parkir kosong. Selain itu, robot mobil ini juga memiliki keberhasilan dalam
mel akukan parkir sebesar 21 kali dari 30 kali percobaan untuk space yang berbeda.
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ABSTRACT

Recently, technology of a vehicle that can control itself automatically better
known as Unmanned Aerial Vehicle (UAV) has been developed. One of the advantages
of UAV is the ability of a vehicle to move automatically. For example a vehicle can
adjust the parking position automatically .

In this final project, was made a robot car that can finsd an empty parking area
and parking automatically. An empty parking area that robot car searched is a parallel
parking area on the left side of the robot car with the wall barrier and has length empty
parking area (space) 2 times of the robot car’s length. An empty parking area detected
using ultrasonic sensors. Whereas the space is measured using a rotary encoder sensor.
All these sensor controlled by an Arduino Uno microcontroller module. In addition to
getting input from sensors, Arduino Uno's microcontroller modules generate output to a
DC motor through IC L298 as a motor driver. DC motor in this robot car consists of
two parts, that is the front and rear. The front DC motors serves as the steering of the
robot car. Whereas the rear DC motor serves asrear-wheel drive car robot.

Robot car can find an empty parking area (begin at stop condition) on space 2
times the length of the robot car’s length with maximum start distance of 50 cm before
the empty parking area. Additionally, robot car also successin parking by 21 times out
of 30 attempts for a different space.
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