ABSTRAK

Sistem sensor ultrasonik yang ada di pasaran (ksnweal) biasanya terdiri dari
sepasang sensor ultrasonik yang memiliki fungsmataebagai pengukur jarak. Namun
sistem tersebut tidak memiliki sudut pandang yaf@t, sehingga tidak dapat mengetahui
sudut atau posisi dari objek pemantulnya. Selaingénggunaan sistem sensor ultrasonik
konvensional yang banyak mengakibatkan tidak adaigeekonomis dan efisien.

Untuk mengatasi masalah tersebut, maka pada tudmaisiai dibuat suatu sistem
sensor ultrasonik berbasis mikrokontroler yang taligunakan sebagai pengukur jarak
dan radar. Prinsip kerja sistem ini menggunakanodeetime of flight, yaitu saat
mikrokontroler memberikan pulsa 40 KHz yang dipakaa oleh sensor UBansmitter
mikrokontroler mulai melakukan perhitungan waktandperhitungan waktu dihentikan
saat mikrokontroler tersebut mendapatkan pulsaufsmiyang diterima oleh U&ceiver
Setelah itu, dilakukan suatu kalibrasi antara milaktu yang didapat terhadap jarak yang
sebenarnya, sehingga didapatkan nilai jarak yasgasedengan jarak yang sebenarnya.
Dengan pengukuran jarak yang dilakukan dan penempabsisi 4 pasang sensor
ultrasonik yang membentuk lingkaran, serta bantmor servo yang dapat memutar
posisi keempat pasang sensor ultrasonik sekaligaga sistem ini dapat dimanfaatkan
sebagai radar yang dapat menentukan sudut dan gk pemantulnya.

Hasil perancangan alat ini adalah sistem ini dapatgukur jarak dari 6 cm hingga
225 cm dengan persentase kesalahan rata-rata kdwseiuadalah 1.74 %, serta dapat
difungsikan sebagai radar yang dapat menentukaut siath posisi objek pemantulnya dari
0° hingga 366, baik dengan menggunakan metodeanning maupun dengan

menggunakan metodeacking.
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