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ABSTRAK 

Smart Rotary Parking merupakan sistem parkir otomatis yang inovatif, 

menggunakan Sensor Infrared, Arduino Uno, Keypad, Dinamo DC, dan Motor DC driver 

untuk mengatasi masalah ini. Sistem ini dirancang untuk meningkatkan efisiensi ruang 

parkir hingga 60-70% dibandingkan dengan lahan parkir konvensional, mengurangi 

kebutuhan lahan yang luas dan mengurangi kemacetan. Pengujian komponen menunjukkan 

bahwa adaptor memenuhi kebutuhan daya sistem. Kecepatan RPM motor yang stabil saat 

proses parkir adalah 12 RPM dalam 12 detik tanpa beban. Sensor infrared yang digunakan 

memiliki jarak deteksi 2-3 cm, sudut deteksi 90°, dan kecepatan respon 50 m/s. Keypad 3x4 

digunakan untuk interaksi pengguna dengan sistem. LCD 16x2 dengan I2C diatur pada 

kecerahan 50%. Sistem yang dirancang mampu mencapai efisiensi ruang parkir sebesar 60-

70%, mempercepat proses parkir sekitar 2-5 menit, dan mengurangi tingkat kesalahan parkir 

menjadi kurang dari 1%. Hasil penelitian ini dapat menjadi referensi bagi pengelola parkir 

dalam mengoptimalkan penggunaan ruang parkir yang efisien, cepat, dan akurat 

menggunakan teknologi otomatisasi. Dengan mengadopsi teknologi ini, Indonesia akan 

semakin maju dalam mengatasi tantangan kepadatan penduduk dan meningkatkan kualitas 

hidup masyarakatnya. 

 

Kata Kunci: Kepadatan Penduduk, Lahan Parkir, Smart Rotary Parking, Teknologi 

Otomatisasi, Arduino Uno, Sensor Infrared. 

  



xii 
 

ABSTRACT 

Smart Rotary Parking is an innovative automated parking system that uses 

Infrared Sensor, Arduino Uno, Keypad, DC Dynamo, and DC Motor driver to solve this 

problem. The system is designed to increase the efficiency of parking spaces up to 60-70% 

compared to conventional parking lots, reducing the need for large spaces and reducing 

congestion. Component testing shows that the adapter meets the power requirements of the 

system. The stable motor RPM speed during the parking process is 12 RPM in 12 seconds 

without load. The infrared sensor used has a detection distance of 2-3 cm, a detection angle 

of 90°, and a response speed of 50 m/s. A 3x4 keypad is used for user interaction with the 

system. The 16x2 LCD with I2C is set at 50% brightness. The designed system is able to 

achieve parking space efficiency of 60-70%, speed up the parking process by about 2-5 

minutes, and reduce the parking error rate to less than 1%. The results of this research can 

be a reference for parking managers in optimizing the use of parking spaces that are 

efficient, fast, and accurate using automation technology. By adopting this technology, 

Indonesia will be more advanced in overcoming the challenges of population density and 

improving the quality of life of its people. 

 

Keywords: Population Density, Parking Space, Smart Rotary Parking, Automation 

Technology, Arduino Uno, Infrared Sensor.


