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Abstrak  

Pada penelitian ini dibuat suatu alat simulator radar yang menggunakan komponen utama mikrokontroler 
arduino nano dan untuk mendeteksi serta mengukur jarak obyek yang tertangkap simulator radar 
menggunakan sensor ultrasonic. Sensor ultrasonic yang digunakan untuk menangkap obyek dikopel 
dengan motor DC servo agar dapat digerakkan kearah kanan dan kiri dengan simpangan sudut 360°. 
Permasalahan yang terjadi dengan putaran 360

O
 adalah mengatasi terlilitnya kabel sensor ultrasonic dalam 

mekanis radar tersebut. Sehingga dibuat dua buah lempengan yang akan menghunbungkan lempengan 
yang statis dan lempengan yang dinamis dengan empat jalur untuk koneksi ke terminal sensor. Visualisasi 
obyek yang tertangkap radar (sensor ultrasonic) akan ditampilkan pada layar komputer dengan visualisasi 
grafik dan memberikan tanda beep setiap menangkap obyek yang ada di depan sensor. Simulasi ini dibuat 
untuk mendeteksi benda sampai pada jarak 40 cm, dengan membuat skala 1:10 sehingga 40 cm sama 
dengan 4 meter. Perangkat lunak yang digunakan memvisualkan obyek yang tertangkap radar Arduino 
menggunakan Processing karena software ini sangat mudah komunikasi antar platform. Hasil pengujian 
alat ssudah sesuai dengan tujuan, tetapi masih memiliki rata-rata kesalahan dalam melekukan pengukuran 
jarak sebesar 0,225. 

 
   Kata Kunci – Radar, Sensor Ultrasonic, Arduino Nano, processing, 360  

 

Abstract  
In this research, a radar simulator is made using the main components of the Arduino nano 
microcontroller and to detect and measure the distance of objects caught by the radar simulator using an 
ultrasonic sensor. The ultrasonic sensor used to capture objects is coupled with a DC servo motor so that it 
can be moved to the right and left with a 360° angle deviation. The problem that occurs with 360o 
rotation is to overcome the entanglement of the ultrasonic sensor cable in the radar mechanism. So that 
two plates are made that will connect the static plate and the dynamic plate with four paths for 
connection to the sensor terminal. Visualization of objects caught by radar (ultrasonic sensor) will be 
displayed on a computer screen with graphic visualization and give a beep sign every time it catches an 
object in front of the sensor. This simulation is made to detect objects up to a distance of 40 cm, by 
making a scale of 1:10 so that 40 cm is equal to 4 meters. The software used to visualize objects caught by 
Arduino radar using Processing because this software is very easy to communicate between platforms. 
The test results of the tool are in accordance with the purpose, but still have an average error in 
measuring distances of 0.225. 
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1. Latar Belakang 
Radar merupakan singkatan dari Radio Detection and 
Ranging[10] yang berarti suatu sistem gelombang 
elektromagnetik yang berguna untuk mendeteksi, 

mengukur jarak dan membuat map benda-benda yang 
berada di sekitarnya.[1],[2] Panjang gelombang yang 
dipancarkan radar bervariasi mulai dari millimeter 
hingga meter. Gelombang elektromagnetik yang 
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dipancarkan dan dipantulkan dari suatu benda 
tertentuakan ditangkap oleh receiver.[3] Dengan 
menganalisis gelombang yang dipantulkan tersebut, 
pemantul gelombang dapat ditentukan lokasinya dan 
melalui analisis lebih lanjut dari gelombang yang 
dipantulkan dapat juga ditentukan jenisnya.[4] Meskipun 
gelombang yang diterima relative lemah/kecil, namun 
gelombang tersebut dapat dideteksi dan diperkuat oleh 
penerima. Dalam penelitian ini akan dibuat suatu alat 
simulator yang mempunyai fungsi sama dengan radar, 
tetapi dalam bentuk miniatur.[1],[5],[6] Simulator 
tersebut dirancang menggun akan komponen utama 
arduino nano sebagai pusat pengendali dan pengolahan 
data. Sedangkan untuk mendeteksi dan mengukur obyek 
yang ditangkap oleh radar menggunakan sensor 
ultrasonic.[7] Kemudian obyek yang terdeteksi akan 
divisualisasikan pada layar monitor secara grafik.[8] Hasil 
dari penelitian ini dapat digunakan sebagai media 
pembelajaran tentang penerapan mikrokontroler 
sebagai simulator radar, sehingga dapat memberikan 
gambaran pada taruna tentang prinsip kerja tentang 
radar tidak hanya dengan teoritis melainkan dengan 
pendekatan praktis juga.[9] 

 

2. Metode 
Untuk menyelesaikan masalah penelitian ini diperlukan 
beberapa tahapan, tahapan dimulai dari studi literatur, 
kemudian perancangan hardware, perancangan 
software (Arduino dan Processing), pengujian dan 
evaluasi dari perancangan sistem radar tersebut, yang 
digambarkan dalam blok diagram berikut ini. 

 
Gambar 1. Metode Pelaksanaan Penelitian 

 

Simulasi Radar ini menggunakan mikrokontroler Arduino 
Nano, yang dirancang guna menggerakkan motor servo 
dengan putaran sebesar 360 derajat. Motor servo ini 
dikopel dengan sensor ultrasonic yang akan terus 
berputar sambil mendeteksi di depan sensor ada obyek 
yang disensor atau tidak. Jika di depan sensor ada obyek 
yang terdeteksi maka mikrokontroler ini akan 
membunyikan buzzer sebagai tanda bahwa radar 
mendeteksi obyek didepannya selain itu di display 
monitor akan menampilkan tanda obyek yang terdeteksi 
oleh Radar. Berikut ini Blok diagam sistem radar 360

O
. 

Pin yang digunakan oleh mikrokontroler Arduino Nano 
adalah Pin 12 yang dihubungkan dengan control input 
motor servo, dengan memberikan sinyal PWM (Pulse 
Width Modulation) sesuai dengan sudut putaran motor 
servo. dengan memberikan sinyal PWM (Pulse Width 
Modulation) sesuai dengan sudut putaran motor servo. 
Pin 11 digunakan untuk pin TRIGGER dari sensor 
ultrasonic agar memancarkan gelombang ultrasonic 
kedepan untuk mencari obyek pemantul gelombang, 

 
Gambar 2. Blok Diagram Sistem Radar 360

O
 

 

dengan memberikan sinyal PWM (Pulse Width 
Modulation) sesuai dengan sudut putaran motor servo. 
Pin 11 digunakan untuk pin TRIGGER dari sensor 
ultrasonic agar memancarkan gelombang ultrasonic 
kedepan untuk mencari obyek pemantul gelombang, jika 
tidak ada obyek pemantul maka gelombang akan terus 
memancar kedepan sensor dan akhirnya melemah dan 
hilang, Jika ada obyek di depan sensor dan terkena 
gelombang ultrasonic, benda itu akan memantulkan 
gelombang ultrasonic tersebut kembali ke sensor dan 
diterima oleh receiver sensor dan akan mengeluarkan 
sinyal ECHO yang ditangkap oleh mikrokontroler pada 
pin 10, selanjutnya mikrokontroler akan memproses 
sinyal tersebut dan menghitungnya. Pin 3 digunakan 
untuk mengendalikan bunyi buzzer. Seperti rangkaian di 
bawah ini. 

 
Gambar 3.RangkaianSistem Radar 360

O
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Desain perangkat lunak simulator radar menggunakan 
software C++ Arduino dan processing. Diagram alir 
perangkat lunak simulator radar dapat dilihat pada 
gambar 3.3. Untuk memprogram perangkat keras, dalam 
hal ini adalah mikrokontroler arduino menggunakan C++ 
sedangkan untuk visualisasinya menggunakan software 
processing. Pertama-pertama yang harus dilakukan 
adalah     membuat     program inisialisasi pin-pin 
mikrokontroler arduino yang difungsikan sebagai input 
dan output. Kemudian melakukan proses untuk 
mendeteksi obyek pada jarak tertentu, jika obyek 
tersebut terdeteksi maka akan ditampilkan pada layar 
monitor. 

 
Gambar 4. Flowchart Sistem Radar 360

O
 

 

3. Hasil 
Dari hasil perancangan dalam penelitian ini 

dihasilkan sebuah prototipe radar menggunakan sensor 
ultrasonic berbasis Arduino Nano. Radar ini mampu 
berputar 360

O
 dengan menggunakan mekanik yang 

didesain sedemikian rupa sehingga kabel sensor tidak 
terbelit pada as putaran motor servo. 

 
Gambar 5. Prototipe Sistem Radar 360

O
 

Untuk menampilkan obyek radar digunakan software 
Processing agar dapat menampilkan dalam bentuk grafik 
dari data Arduino Nano yang diterima. 

 
Gambar 6. Display Sistem Radar 360

O
 

 

Untuk mendapatkan data jarak dari sensor ultrasonic 
mikrokontroler memerintahkan mengirimkan sinyal yang 
mempunyai frekuensi pancaran sebesar 40 KHz. Sinyal 
yang dipancar jika mengenai obyek akan dipantulkan lagi 
sampai diterima oleh penerima, sehingga jarak dapat 
dihitung dengan rumus : 

 
S = V .t/2 {1} 

 

Adapun algoritma pengukuran jarak menggunakan 
modul sensor ultrasonik HC-05 harus mengikuti diagram 
waktu yang telah ditentukan dari pabrik pembuatnya. 
Diagram waktu proses pengukuran jarak tersebut dapat 
dilihat pada gambar 7. Kemudian diagram waktu 
tersebut diimplementasikan dalam bentuk program 
fungsi yang dapat dilihat pada gambar 8. 

 

 
 

 
Gambar 6. Diagram Waktu Proses Pengukuran Jarak 
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Gambar 7. Sub program Menghitung Jarak 

 
Hasil pengukuran jarak obyek dengan sensor ultrasonik 
ditampilkan pada gambar 8. Pengujian pengukuran jarak 
dilakukan sebanyan 40 kali yang dimulai dari jarak 10 cm 
sampai dengan 400 cm dengan kenaikan 10 cm. Hasil 
pengukuran yang terjadi kesalahan mulai pengukuran 
jarak 250 cm sampai dengan 400 cm. Rata-rata 
kesalahan dari pengukuran tersebut sekitar 0,225. 

 

 
Gambar 8. Grafik Pengujian Pengukuran Jarak 

 

Jika sensor menangkap sebuah obyek maka display radar 
akan memberikan tanda pada layar berupa sebuah titik 
warna merah pada jarak tertentu pada layar yang sudah 
terskala dan pada sudut tertentu dari titik kapal 
tersebut. Mikrokontroler juga memberikan tanda sebuah 
beep jika sensor menangkap sebuah obyek. 

 
Gambar 8. Obyek Kapal Lain Tertangkap Radar 

 

Sub program untuk menggambarkan obyek dilayar 
sistem radar 360

O
 menggunakan software processing 

sebagai berikut : 

Gambar 9. Sub program Menggambarkan Obyek 
 

Permasalahan dalam membuat mekanik radar 360
O
 

adalah menghubungkan sensor ultrasonic dengan 
mikrokontroler agar saat motor servo berputar kabel 
sensor tidak terbelit pada mekanis radar karena berputar 
terus pada porosnya. 

 
Gambar 10. Pemasangan Junction Sensor 

 
Untuk menjaga kestabilan sensor ultrasonic yang 
diletakkan pada piringan yang bergerak (berputar) maka 
pada piringan yang diam dipasang junction pada jalur 
yang membentuk sudat 90

O
 agar keseimbangan piringan 

yang bergerak menjadi stabil tidak terjadi oleng. Empat 
jalur itu terdiri dari tegangan + (Vcc), tegangan–(GND), 
Trigger, dan Echo dari sensor ultrasonic. 
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Gambar 11. Piringan Junction Tetap dan Bergerak 

 

Piringan yang satu dipasang sensor ultrasonic berada 
pada posisi diatas dan bergerak, setiap jalurnya 
terhubung dengan piringan yang tetap berada di 
bawahnya yang menyalurkan tegangan dan sinyal trigger 
dan echo dari sensor ke mikrokontroler 

 
Gambar 12. Ujicoba Radar Arduino 360

O
 

 
Beberapa uji coba telah dilakukan dan gambar diatas 
merupakan hasil desain prototipe radar 360

O
 berupa 

hardware dan software di dalam layar komputer. 
 

4. Kesimpulan 
Prototipe radar Arduino ini mampu berputar 360

O
 tanpa 

terkendala kabel terlilit pada mekanik radarnya. Sensor 
ultrasonic mampu mengukur jarak sampai dengan 4 
meter dengan diskalakan pada layar monitor 1:10. 
Kurang sempurna nya mekanik junction sehingga 
mengakibatkan los kontak karena piringan atas dan 

bawah kadang tidak menempel dan hasil pengujian 
pengukuran jarak dari sensor ultrasonic ke obyek 
mempunyai rata-rata kesalahan sebesar 0.225 
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