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ABSTRAK
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BAR |
PENDAHULUAN

I.1. Latar Belakang

Banyaknya kendaraan vang terual sckarang iml dikarenakan kenwudahan dalam
pembelanya. Bamyak Sistem penjualan yang memudahkan pembeli Dengan Sistem
kredit yang menawarkan argsuran ringan akan sangal membantu bagi pemnbeli
dengan uang pas-pasan Dikarenakan hal yang demikian imlah sekarang ini hampir
setip han terual seribu nni sepeda motor didunia. Semakin banyak kendaraan akan
menambah jumbah arca pakir yang ada sekarang ini

Semakin banyaknya mebil ataupun kendarasn yang parkir, akan menyulitkan
petigas nrtuk memantay ataopun mengatur tempal patkir tersebut. Terlebih by jika
areéa parkir yang dibuat bertingakar, akan memerlukan banyalmya petugas umuk
sethp bntai, Hal @i kalu tidak dibuatkan séhuah otomatisasi akan mengakibatkan
membenglaknya biaya urtuk membeyar peiugas parkie Selain i sekarang ini sulit
sekali mendapatkan pekerja dengm skap vang mjar dan berorientasi kedepan untuk
peruashaan. Schingga bsa sap terjadi, perrewrian mobil apwpun kendaraan dengan
modus informasi dari patagas.

Sistem otomatis merupakan sebuah alat yang beleria secara otomatis untuk
melakukan fujan ferteptn, Sistem pementau area parkir tiga bntai adabh sustu
rancangen tempat parkir umuk gedurp bertingkat. Sistem gedunp bertingkat ini
dimaksudkan untak mengetabui informasi mobil yang parkir pada snat gedung serts
untuk mengetshui tempa parkir mana yang mash kosong. Dengan mengetahui
jumlah mobi yang masik atapun yang keluar serta mengetahui tempat parkir vang
kosong, diharspkan dypd memberikan kermudahan kepada petwsas parkir urtuk
memberikan informas kepada pemgguna mobil yang alan pakic pada gedung
tersebut,. Demgam  kemudahan  tesebut  akan  didapatkan  kenyamanan  kepada
pengunung sebuah gedung,



1.l. Perumusan NMhasalbh
Berdasarkan kiar bdakang masalah tersebut, maka perunmsan masabh tugas

akhir ini adalah

I. Bagaimana sistem otomatisasi area parkir dapd mengetaui jumlsh kendaraan
keloar dan kendaraan yang masak pada hari terse but

L1 Bopaimana sistem otomalisasi area parkir dapat mengetahui tempat parkir yang
belum terisi

13. Batasan Masalah
Mengingat hasnya ruang lingkup dan permasabhan mi maka batasan masalah
permlisan tugas akhir i schagai berikut :
1. Hapya Membahas Sistem pemartau area parkir tiga lantai vang difungsikan
vauk mengetabui mobil masuk dan kelvar pada area pedung.
2 Tidak mentbuat sisiem pimn parkir otomatis rada pintu parkir keloar dan mask

ld. Tujuan Perancangan
Tujuan tugas akhr nt adalah
1. Untuk merancang Sistem pemantsu ares parkic figa langai
2 Membanm memberikan solesi untuk mengatasi permasalahan pakir pada area
parkir berfingkat.

1.5. Metode Perancangan
Agat tuygas akhir i dapat metnberikan hasil yang bek, maka dahm
penynsunan laperan i diperlukan berbagai mecam data, keterangan serta informast
penting lainrwa yang diperoleh dari berbagni surmber hyak yang dilasarkan padp
1. Studi Pusaka
Studi kepustakean merupakan téknik pengumpulan data dengan mengadakan
studi literacur asu sudi pnstaka landasan teorifis bagi penyusun



2 Perancangan
Penyusun merancang Sistem pemantsu area parkir Hga fantai, Perancangan
meliputi  rangkaian elekiromk vang digunakan, bahen mekanik yang
digunakan serta perabtan pendukung yang digunakan untuk pembuatm
manpun pengu jian alat,

3 Perhitungan
Perhitungan dilakukan sgar dapat memperkeeil kesalghan dalem pembuatan
alat. Dergan wmemperhitunghkan nifai oatput berdesarkan komponen yarg ada
maka dapa diketalnn kelnwangan alat yang dibuat Dengan  demiikian
kesaiahan pembuatan dapat dikurangi.

4 Pengujian dan Analisa
Peryiam menguji perancangan kemudizn menganalisa permasalahss yang
ada pada Sistem pemantau arca parkir tiga lantai dan merurmiskan masakh-
masakh yang pedn dipecahkan.

L6. Sistematika Penulisan
Pembzhasan mengenai sistemn Sistem pemantay area parke figa bntai menjadi
beberapa teb yarg mexnjdaskan a: pek-aspek telans dan non-teknis, antara lain:
BAB1 PENDAHULUAN
Membhahas laar belakang don ngoan penulisan dengan menitk beratkan
rada aspek teknis mengenai Sistern pemantau area parki tiga lantai
BAR H LANDASAN TEORI
Ba ini akan mewbahas ientang konsep dan prinsip dasar yang pada alat
ukur frduensi yang biasa terdapat di pasaran dan metode pengukuran yang
Ihih cemmat D[an  unluk  merumuskan hipotesis apabila memang
diperlukan dari berbagai referensi yang dijadkan landasan pada
penyusunan Lugas akhir ini
BAB [i PERANCANGAN DAN PEMBUATAN SISTEM



BAB IV

BAB V

Bab 1ni membahas secara detail perancangan dan pembuatan Sktem
Pemantau arca parkir figa fantai

PENGUIAN SISTEM DAN ANALISA

Pada beb imi alan dibshas tentang hasil pengujian & Sister peTnantau
area parkir tiga lantai, bak kelebihan maupun kekerangannya akan dibshas
secara detall pada teb ini.

FENUTUP

Ba ini bersi kesimpulan dan catatan-catatan penting yang didapat dari
analisa pada Bab IV, serta saran dari penulis.



BAB 1T
LANDASAN TEOR}

21 Sepsw

Sersor adalh sustu olat atas komponen yang mengubah besaran fisika
menjadi besaran lisirik. Misalnya sersor suhy, tekanan, sensor cahaya dan |sin.
lain. Sersor sub berati alatkomponen yang mervhah besaran fisika berupa suhp
menjadi besaran listrik  yang selanjumya dikustkan olch rangkeian penguat,
Sensor berat/tekanan berati alat/kompanen yang merubah besaran fistka berups
izkanan kedalam besaran Ksprik

Dape dibvar dai sistem jang paling sederhana seperti semsor owioft
menggunak an limit switch, sktem anabg, sitem bus paralsl dan sistem bus serial,
hingga sistem metn kamers,

Tranduser adakh ulat @au komponen yang mengubah besaran fisike menjadi
listrik stavpun mercbah beseran listsik menjadi besaran Fisika, Misal, Semua
Sensor, speaker din lnin- laln. (Pitowarne, 2006)

ngl;l;ngﬁn: ' - - Usirk:
Jia sen3or :;Ee?;:gm liniep
~tekaran il ¥
wsuarn dil |

Clambar 21 Dlagram blok ketk Sengor
Lingkungan; Lingkungan:
-cahays -cahays
Huhu e » Trndiser — & | suhu
dekanun - histrik -tekanan
-suarg,dil -sugara.dii

Garrhar 2 Diegratn blok kerp Tranduser

2.1.1 Seunsor Pendeteksi Mobil
Untuk mendeteksi adanya mobil, meka dibutubkan suam sensor yang
dapat mengetahui adanya mobil tersebut. Schinggza diperfukan suaty sensar untuk



mengetahul mobil. Pada s sisiem pendekiesian mobil,

mememi watican
fiotodiodn sebagal penerima  da kd sebagai

Pemancar atan  sumber czha ya.
Fotodioda  diletakkan  secara berhalapan dengan kg superbright, sehinpga

fotodioda b akan menerima cahaya dari diri led din jika ada mobq yang lewat

sumber cihaya akan terpums, Secara detail dapat diut pada Gambar 23.
{Fitowarno, 2006)

Cambar 23 Fotodods urtk mengetohad mol

LED Supwright photediods

]

Gubar24 Peletaknn pe0s0r phowdieda din LED

Sersor ini beketja dengan e mehigukur besar kecilnya  intensitas
tahaya yang diterima oleh fotodioda, Ketika fotodioda menerima cahaya der] led
superbright maka resistansi fokdioda akan berkurang sehingga tegangan menjadi
kecil mengakibatkan outpot ekan berniai low (<0, Begitu sebalikeya akan
fotododa berlogika {"1”) jika fistodiods §dak mendapet calmya dari pancaran kd
karenn resistansi fotodixda menjadi besar,




22 Schmitt Trigmer

Schnitt trigger adalaby suatu rangkaian komparmor dergren menggunakin
tifal histerisis yang menpokan sakb san karateristk op amp sehagad k omnaraior.
Histerisis pada komparator addah  kelading, oondetsdkisn wgangan referensi
menxdi icbh tingi apabia sinyal jmput berperab: dari tegangan rendah men jadi
logangan yarng lebh tinggl, stau scbaliknya dinyal fopun hergerak dari tegangan
tinggi mentiu eEangan sendeh.

221 Input Noa Inverting
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Gambar 1.5 (x) R guiabn dete o taral s gangan 1oy TR IiFEAIT
(BiKarakicriztl b (funpei)trans e
iy Qumber gelorbanp
&nﬁﬁmmmdmﬂmﬂuiandﬁcktﬂmftcgmukmhd&
dmgmhistmsh.mmnpmhdikdaﬁkmumkcmsumm
menunjukkan adanys histeresis dakm ranghalen Vin diermpkan melstul B ke
mpsukan(t), schinggm ranghaiammys tak membalik, Tegangan acuan Yar

(21}

( . =V {2.2}
Hl__r: = ,‘r{ +_;I =



1 +v
Vor=F (= —- =
i Vo o (2.3)
Tegangan histeresis Vo dinyatakan oleh

Vi ==V =S Ve @4)
M
Dalam deickior penyilang nol, Vi; dittngahkan & acwm nd volt, Untuk
rangkaian detektor taraf tegatgAn input pon iverting, Vy idak ditengahkan e
Vet melsi nkan simetris disckitar harga ratarata dard Vir dan Vi, Harga ratarata
tersebut decbut tegangan tengah V,,, dan didapat dasi:

V

o

Vi + ¥, 1
:,W__jé!_:.prnf“_,_;] (25)

222 Ieput [nverting
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Gambar 26 (g Rangakain defebdor ral tepanmn  mpui inverting
(biKamkiaislk (lamgsl) bansbs
{e) Gambar gelombang
likaVy dan V., sakng ditukar, hasilnya adalah defektor taraf tegangan pembalik
dengan histcresis. Maka V7 dan V1 dapat dicarl dengan persamaan berikut :

Voo =¥ Dy g 2o 3,
1 ""{JH-I“ ] {26)
M =1
V == —_— +"“—"'—M Zr?
o F"‘f{nn‘) n-+1 @7)

Tegangan histeresia Vi dm Y,y dimyatakan deh

R e ) (2.8

"
n+1

of

=Wy r= Vu



£

r_ AT F fi
Vi = £ (m} {29

13 H-bridge

Rangkaian H-bridge merupakan rengkaian yang mengendalikan arah motor
dan  juga kecepatan metor, Dinemaksn rmangkaian Hbridee diarenakan
mempunyal benk seperi huruf H dan sistem kerjanya bertbenk jembatan
karera mengalirnya arus melalni  transistor yang berseberangan. Dengan
menggunakan rangksian H-bridge ni maka motor de akan dapat dikendalikan
denpan niikrokonircler. Bentuk rangkaian H-bridge depm dilibat pada Gambar
2.7, {Budihsrto. 2006)

il

Gambay 27 Rangkain H-bridge

Gambar 17 mempunyai 4 driver motor yang berbentuk H Kemudian terdapat
bufizer yang fimgzinga memberikan panpran bias pada 2 tramsistor sekaligns,
Besarnya tramistor bergantung pada arus atan davs vang diperlukan okh motor,
Semak n motor membutuhkan daya besar maka ramistor deiver hars besar jugs.
Transistor driver dibentuk deh (3.04,05,06 sedangkan transistor buffer
dibentuk olsh Q1,Q2. { Budiharto, 2006}
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ika cransistor Q1 diberikan logika 0 dan Q2 diberi logika | meka transistor
Ql akan sidi da mansisior Q3 dan 6 akan aktif sehingga arws mengalir ewat
B menuu motor kemudian mooup ground melewar Q5. Maka motor gkan
betpuar, Begitu juga sebaliknya, ketda transistor Qf diberikan Jogtka 1 dan e
diberi logika 0 maka transistor Q2 akan aktf memyebabkan tansistor Q4 dan Q6
akan alif sehingga ans mengalir kwat Q6 memjn mobr kemudian menup
groum melewati Q4. maka mwotor akan berpuar kearsh sebaliknyn, { Budiharto,
2006y

Unok logka Q1 dan (2 adakb 0 maka transistor bufer ddak aktf sehingga
ovtput 0 dan motor diam Tetapi untuk bgika QI dan (2 adilah 1 maka transitor
bufizr kan aldf semua sehinpgs senwia fravsisior akif. Dan akhirnya tansistor
menjadi panas Karena saling meimbebani. { Budihato, 2006)

23 Motor DO

Motor DC (direct currcnfy adalah petalelan elckbromekanik  dasar yarg
berfongsi untuk micngubah tenaga liswik menjpdi tpage meksnk yang desain
awalpya diperkenalken oech Michacl Faraday. Rangkalan ekivalen dari sebuah

motor DC magnet permanen dapal ditunjukkan pada gambar 28, { Ocata, 1984)
L

®
L ™, Va: Tegangan amatur

la B Arne= motor
‘ [\\ ) Wb Tegangan Induksl balk
b s b | 4% bz R’ - Resktansi amatur
L L ¢ Induktansi litan ammabuy

L

Gamber 2% Rangksian Ekivalen Mntor DC
Persamaan regangan armany dapar ditwlis schapai berikost:
Vu:L-:;i+RI‘,+Kbm (2.10)
Dengan Kb adalah konstants yarg dubkur dari tegangan yang dihasilkan oleh

motor ketika berputar sethp salusm kecepatan (Vohdet/rad). Magnimd dan
polritas kb adalah fungsi dari kecepatan anguler, @ dan arah putaran porod



1

motor, Persamasn 2,10 dikenal sebagal persamsan DC mosor Sccara g

Dalain domain waktu dapat dituliskan; ( Ogata, 1534
_ g )
Fa{fi="L -?—HH () +¥, (), dengan¥, =K, 8() (2.61)
Sesuai dengan hokum kichotf, F=LR atav I9,R, dan dengan mengunakan
trandisrmasi leplace persamaan ans motr dapat dittis : { Ozamm, 1984)

_ P (5)=3K,8(s)

fa R+ sl (2.12)

Dengan mensubtitusikan peramaan distas kedalam PETSAMEan amum  tors)
ouput  Yang  dihasilkan, 7y =K_L.(), dengan K. adalabh  konstanta
proporsional torsi motor, dilam transformasi lapluce didapat( Opata, 1984)

7(s)= K7 (s} = Xj[ﬂr!ﬂ:‘.’ﬁef@] {2.13)

23 Mikrokontroler AT 89547

Mikrokontroler adaleh suatu keping KC dmana terdapat mikeoprosesor dan
metnorl program  (ROM} sea memeri serbagund (RAM). batkan oda beberape
Jenis mikrokontroler yarg memifiki fesilitns 45¢. PLL EEPROM dalem saw
Keroasan,  Pengginaan mikrukontroler dalam bidang konfrol sangat luas dan
populer. Comob mikrokontroler darl varan MCSS? adalah  ATSOCS1/S3/48,
ATBYS51/52/55 dan AT 89C2051. Perbedaon amara seri © dm S adalah unluk
seii C pemrogramannya secary parare Sedangkan seri 8 pemrogramannya secara
serlal dan mendukung ISP @ Systenr Programing) maksudnya mikrokentroler
dapat diprogram langsung tanpa fwferface tambshan, meka vnvk memprogram
tidak pertu melepas I yang sidah terpasany pada sistem,

ATB9552 merupakan salh sdu mikrokontroler B bit keluarga MCSS5L
yang memitiki 8 KByte memor program (flashperom), 256 Dyte RAM, 2 jakr
Y0, 3 rimer / counter, 6 vektor interupd dm ISP, Dengan mengpunakan kristal i2
MHz satu siklus membutuhkan waktn | gc Adapun Hok diagram dari AT89S52
adalah seperti pada gambar 2.9,



Untulc memproyram mikrokontroler dapat mengeunakan behasa assambler
atau bahasa tingkat fingg yain boham C Bahasa yang digunakan memliki

keunggulan  tersendied. Dergan  menggunakan  bghasa assembler  dapa

meminimalisasi penggunaan memorj program, sedangkan bahasa C menawarkan
kecepatan ddam pembuatan program. Untuk bahasa assembler dapat menulfisnya
dengan menpgunakan ext sditor setelat i depat dikompilasi dengan soof tenienm
misalnys asm5] wntdk MCS3. Untuk penggonaan bahasa C, kompitasi dapast
mengeunakan SDCC bagt MCS31 ( Afigianio, 2002
i il
> ’”"."E'_,'L 1T
|"TJ~_? " E:Eﬂ i —
|
l \

|
4

r

Garmbar 29 Diagram Biok Mikrokonroler A T89552
2.51 Kom pllasi dengan Bahasa C

Urwtan penulisan software datam membuat sstem mikrokontroder adakih
sebagai betikut: { Afgianto, 2002)
Program dindlis dengon bahosa asembly, bahaw C, utn baham yang lgin
Aplikasi unwk menfis yrogram ini dapat menggunakan editor feks, seperfi



NOTEPAD. SYN TEXT EDITOR unuk meppermudah pemvogram dafam
hal tampilap syntaks dan integrasi dengan demen sofiware Lain.
Selunjurrna program: dikompile dengan Compiler. Compiter berfungsi vk
metubsh behasa C aau bahasa lain ke daam bahass mesin dotam firmar
heksadesimal. Untwk bahasa assembly digunakan compler ASM-51
sedangkan untuk bahusa C digunakan SDCC,
Setelah program di-compde, program Sup didownload Software wntuk
mendownload ini dapat mengpunakan AEC-ISP,
Unstuk kompilasi dalam bahasa Asembly digunakan tool sederhana, yai:

}, YN TEXT EDITOR sebagai editor babhaxsa C
2 SDCC schagai compiler
1 AEC.ISP sehagai downioader.
1 Koflgurasi SYN TEXT EDITOR

Untuk pertama kali mengintal, jalankon semp progvam univk SYN TEXT
EDITOR dan SDCC, PBillh "YES' jka ditanyskan apaksh sken ditembabkan
SHCC peda PATH. Hal i bergura sgar SDCC depai dlakses dari foider
Manapun.

lalankan SXCC dan tekan icon conligure.

et
L S S

= T Lo T, T S

Gambar 210 Tampllan pada SDCC

Pfh ADD dan iskan konfigurasi SDCC schagai berilant:



I L e

LLITTY S

lFom Pl CFromam Fi T Aadocien
Tokid ' LaachProzes

Brogksin MG e - 1s]
Mo, el ===,
itk ity <A vl oo o] == 1]

4% - i ¥ 3 = betingun
I TE || Coeeal

Gardbar 2.1) Penginetalan 8XCC pada tampian A0,

Fitih ADD dan isikan konfjgurasi AECISP sehapai berikut:

T

Cgmingaarm T B 't : l“l-y

TS

e L“ﬁll-ﬁﬂmn I
towbid Lk P .
Prigp LTSN AT P e W
P fﬁtmm" Sl HeEhHE i g = a[i

T:. A8 .”...__.;’.Ew = a 1
1, Cagmam Comealy | sckis e - ru

Gambar 2.12 Penginstalan Aec bp puda bompian ATD

Setelh konfigurasi selesai, dapat menwailai memprogram dengan bahasa C dan
mendownload degan lebih mudah,

2. Memprogram dan Mendownload

Setelah konfigurasi selesai, moks langlab-langkeh memprogram ke
mtikrokontreler adalah sebagai berikut { Afigianto, 2002)
L Cunakan SYW TEXT EDITOR, dansimpan (SAYE) namalilec
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Tulis program sehagal berdl:
#inclode <al80x52h>
vod main(}
{
while(1)
t
PIxAA:
i

}
1. Click icon MS_DOS PROMPT

I S
Ir hl-l-lnl.

@

Gambar 213 Tampn uiuk mengstehui kesalahan

3 Xka ada kesalahan, perbaiki program.
4 Jike tidak ada kesalahan, kik con AEC ISP,

5. Tekan sembarang tormbol, kemudian timpay download Wngga 024, tekan 1
untuk reset,

6 Proses memprogram selesai

2.52 Sirokitor Memori

Memori pada ATR9S52 scbesar 256Byte dimana pembagiannya 128 Byte baweh
schagai keperfoan unum sedangkan 128 byte das sebagai memori fungsi khusus
yarg sering disebut Special Fumction Register. Pada Spedal Function Register
digunakan untuk kepeduan — keperhan khusus, missinya alamat O port, timer,
acumuiator, pointer, regisier pengaturan fimer, PSW {Program Siatus Word),
register interupsi, seridd buffer, sericl conmrgl,
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Sedangkan pada memori keperluan vmum terdapat 7 Banks register vang hamya
dapat dakses secra | Byte (RO-R7), memori teralamati bit (20H — 2FH) dan
memori serhagana (30H - 7FH). ( Afglanto, 2002)

ATSI552 mempunyai strelcur memori yang terdis] atas:

L RAM Internal, memori sehesar 256.byte yang hiasanya digunakan untuk
menyi mpan variabel sty data vang bersifit scmentara.

% Special Function Register (register [ungy khosus), memori yang bersisi
register-register yang mempumyai fungsi-fungsi kinsus yang disediakan oleh
mikrokoniroler tersebut, seperti fimer, serial dan Jain-lain,

3. Hash PEROM, memori yang digunakan untuk menvimpan nstrulest.-nstruksi
MUOCS-51.

ATIFNS2 mempunyal strukiur memori yang terpisah antara RAM Inmternal dan

Flash PEROM-nya, Seperti tampak pada gambar, RAM Tnternal dialamasi oleh

RAN Address Register (regiter almat RAM) sedargican Foash PEROM yang

menyimpan pefintah-perintah MOS-51 dialaineti oleh Program Address Reuister

(register afamat program). Dengan adamya strokiwr memori yang terpisah torsebat,

walanpun RAM Internal dan Flash PEROM, Wemponyaj alamat awal vang sama,

yatu 00, namun secara fisiknya memori terschut tidek safing berbubungan.

Gambar 26 dibawah i menwnjukkan strukitur memorr dari AT39552 sang terdri

dari SFR, RAM intermal dan Flash PEROM. Gambar 26 Alamat RAM Internal

dan Flash PEROM. ( Afgianto, 2002}

il
m"‘}ﬂk
FUR TN
a0 REHETER I—| P_::jm
L FLAEH ME= NETUSTER
Fliaa ? FEEDN ==
AQDGEES ;! M
L RECUSTER | INTENAL
!
L e

Crambar2. 14 Alamat RAM Inlemal dan Flash PEROM
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231D

Liquid Orystal Digplay (LCD) merupakan sabh san medi tampilan yange
serinig kia jJumpai sehari-hari. Banyak <ekaf Kegunaan LODY dalam perancangan
S sisiem yang menggunakan milokontroler. LCD berfungsi menampiikan
suaty nilai hasi sensor, menampilkan teks, ata menampilkan meny pada aplikasi
mikrokonteo ler

LCD yang digunakan adalah jenis LOD M1632. MI632 merupakan modul
LD dengan tapilan 16 ketom dan 2 bark dimulai dari baris | paking atas dan
kolom O paling kiri dengan konsumsi daya rendah, Modul tersebut dilengkapi
dengan mikrokontroler yang didesain  khusus vmwk  mengendalikan €D,
M krokontroler HD44780 buatan Hitachi yang berfinosi sebagai pengendal LCD
memiliks CGROM ( Character Generator Random Onk Memory ) CGRAM (
Character Generation Randan Access Memory). Berku; bagianvbayian dai LOD
M1632.{ www delta-clectronic.com, 2Ki3)

* L9E 1 18 CHARASTER

[-.
L
o
[r=]

h LT ERSPLAY
R

o]

B e

| YB E RMW RS GND VEE VCC YR2
Clanbar 215 Display ECD

271 DDRAM (Display Do Random Access Memtony)

DDRAM merppakan memori tempat kerakter yang ditampilkan berada,
Contoh, umtuk karakter 1’ atmy 4CH yang ditulis pada alamat 06, karakter
terse but akan tampil pada baris pertama din kolom pertama dai LCD. Apabila
karakter tersehut ditnlis pads alamat 40, maka karakter tersebut akan ampl pda
bark kedua kolom pertams dan LCD.
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172 CGRAM {Character Generater Randsm Accesy Mamory)

CGRAM merupakan memori ummik renggambarkan pola sdnmh karalkier

dmana bestuk dari karakter dapat divbah-ubah sesya keinginan, Namun, memori

akan hilang sag power supply tidak aktif sehinggn pola karakder akan hilaryg,
173 CGROM (Character Generator Ramdwm Oy Memory)

CGROM merupakan memori umik menggambarkan poh sebush karakter
dmena pda tersebut sudah ditentukan secara permanen dari HD44780 sehingga
pengguna tilak dapat mengubshmya lagi Wamus, oleh karena ROM bersifat
permanen, pola karakier tersebut fidak akan hilang walupun power supdly tidak
aktif'

Paca saz HD44780 akan menampilkan daia 4CH yanp tersimpan pala
DURAM, maka HIM4TEE skan menpembil data d alamat ACH(0100 1100} vang
ada pada CGROM, yain pda karakter L.

Tabel2iK onti guresi Bo Ou LCD

No: | Nama PG, S0 o0 Geliletkeipeis 5 S .0 ) -
1 | MCC 5V

2 |@D w

3 | VEE Tegancan kontras LCD j i
4 |BS Repister seelci,{FTegister permtah, 1=register

data
5 | W 1=rcad, J—wrike
6 |E Enable Clock LCD, logika 1 sefiap kal
pengirmmn atan permbacaan daa

7 | DD Deta Bus 0
3 | D Deta Bus }

9 | Datd Bus2

10 | I3 Diata Bus 3

11 | M Data Bus 4

12 | D6 Data Bus 3

53 [ Deé Data Bus 6

4 | D7 Data Bus 7

15 | Anoda (kabd coklat untuk | Tegangan postif backlight

lad Hitachi)
16 | Katoda {kabel nersh vk | Tegangan negative badk light
LCD Hikachi)




termastjk m i.k Tokontref, U ik mge
*ebagai beriku tginno, 2002)
A, Stroktur penulisan program
#include < [libeary1h}> 4 Opsional
#include < [brary2.h]> # Opsional
#define [nama 1] [nilaip// Opsiona
#define [nema?] [nilai] 5/ Opsiona
[global variables] # Opsional
[furctions] # Opsional
void mainivoid) # Program Utama
{
[Dekiarasi beal variable/consiant
[Isi Program Utamal
1
b Tipe daa

e char:| bye (128 sdl 127y

s ungigned char: 1 bvte {0 8/d255)

» int:2byte (-32768 st 32767)

« unsigned int:2 byte (0 s 65335)

« long;:4 byte (-2147483648 2/d 2147483647

v insigned long . 4 byte(0 ail 42249672935

« float : bilangan desimal

» way : kumpulan date-dats yang sama tipenys.

« Vaid ()
¢. Deklarasi variabel & konstanta
» Variabel adalah memori penyimpanan daa yang nilainya dapar diubah-ubah.

Penulisan: [tipe data] [nama] = [nilai];

» Konstanta adabh memosi peny impanan dua yang nilainya tidak dapat divbah.

Penulisan : cotst [nama] = {nilai];



o ‘Tambahan:
Global variabel'konstanta yang dapat dizkses 4 seluuh hagian program.
t.oca variabelkonstanty yane hanya depar diskses okl fingsi empat
dideklarasikannya.
d Statement
Statement adakah sctiap eperasi dalam pemragraman, haws diakhiri dengan[;:]
atau[}]. Statement tidak akan dicksekusi bila diawali dengan tanda [// ] unpk
safy bari, Lebih dari | baris gunakan pasengan [ /*] dan [*/]. Statement yang
tidak dick sekusi disebut jupa comments / komeniar,

Contoh:

suhu=adc/255+100; //contah rumus pechicungan auhy
¢ Function

Function adalah Bagian program yang dspat dipangyd olch program utama,
Fenulisan:

{tipe data hasil] [nama function) ((tipe data input
1],[tipa data-input 2})

{

[statement] g

!

f. Conditional statement don Iooping

i ebe ; digunakan wntvk penycicksian hondisi

If | [persyaratan} § {

[atatementl]:

{statemeant?];

}

glse |

[statemant3];

[statementd);

|

for : digimakan untuic looping dengan jumtah vang sudah diketahwi



for { [nilai &wal] ; [persyaratan} ; [operasi nilai] |
[

[atatementl];

[statement?];

}

while : digunakan untuk loopisy bersyarat

while ( [persyaratan] ) |

[atatamentl]:

[statementl);

'

do while
@ |

A
case [njl:

&3
UNISSULA
| \\ Aeellul|Zonllolusinela
g Operssi logks dan bine %

s Logika
AND &
NOT:!
OR: |

Hner
AND: &
OR:|
XOR:»




Shift right=>>
Shift left: <

Komplemen: ~

h Operasi relasional (perbandingan)

*

Sams dengan: ==

Tidak sama dengan:!=

Lebih besar:>

Lehih besar sama denpan »=
Lebih kecil:=

Lebih keeil sarma dengan: <=

1 Opaasi aritmatiky

=Penegasan

+,-,.f:tambeh, kurang, kali, ba g

===, /=nilai d sebelh kiti operaor d tambai/kurang/kali/bugt
dengan nilai di sebelah kanan operator

Yo :sisa bagi

++,—:tam bah situ (increment), kurang sam {decretment)
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PERANCAINGAN SISTEM

31 Ferancangan Hardware

Padr perancangan hardware ini skan dijelasken tiap bagian dar sistem
diantaranya sstem mekanik, mikrokontroler yang digunakan, sistem penggerak
palang pembuka din penutup, sensor pendeteksi mobil, tombol men, lod dan caw
dayanya. Adapun diagram blok dari sklem adakh sehapai berikut:

S pndriet TR Tertine e |
_ — L _

DUl
-

Gambar 31 Thagram bk Sistem Pemantay Ara Parkis ga Hantai

Mari diagram blok Cambar 3. dapat dikesahoi sistem kerja dari sistem
pemantau area parkir tipa laotal Disetizp termpat parkir mobil terdapat semsor
yang dibuat untk mendetekst mobil yarg parkin Sensor techuat dan fed sebagd
pemancar den uouk pmerima  menpgunakan  photodleda  yang  dipasang
berhadapan, Dinana sitem kerjpnya adakh jika sersor terhalang oleh mobil yang
parkir, meke akan dideteksi okeh semscr balwa ada mobil yang parkir. Sehingga
dapar diketahui bahwa tempat tersebut adan ada yang parkir Begiu jupa untuk
lempat parkir yang kin

Selain sereor unnk mendeteksi mobil yang sedang perki, jUga terdapat
scnsor vang mendeteksi keloar masuknya mobil sang parkir. Sehingga dapat
dketabmi  jumlah mebi vang parkir. Untuk memantaw area parkir digunakan lcd
iox2 karakter. Demgan adsnya lcd tersebut maka aksn memudahkan petugas
parkir untuk memberikan infiyrmasi tempat parky vang kosorng. Tombol manual
sistem dipunakan wotuk mengaktifkan motor pembuka palang dan jga menutup
palang seara gtomats.

23
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Sisterm  parkir ini  terdiri  3tas dia  mikrokomroter, sam sebugai

> .. P
mikrokontroler  slave dan  YaRg (aiEGHR schagal mikrokomroler  maEter

Mikrokosroles stave digmakan umiuk memproses Semia SEmsOT YANS ada parda
area parkir. Setdah daa dproses mikrokontroler slave, maka sclanjumya dikinm
& maser mikioiomoker sebagai data untuk mansmpilkan infisrmast  kondisi
wih pat gl Digunakas mirokontroler  tambaban  dikarenakan sensor }ang
digunakan baryak dan idak cukup jka dproses pada mikrokontroler yang juga
menggerakkan motor dan palang pmhe

Data dari slave dterima master mikrokontroler kemudian dan diproses dan
djjadkandaamfﬂmmimngglmkankdlﬁﬂkamkm.ﬁeﬁnggaakan
diketahui tempat parkir yang rerisi mobil dan yang mash kosong. Sdain tu juga
master mikrokontoler memerintzhkan palang pinte masik dan palang pinu kehsar
untuk membiks atasgpint meng).

J.1.1 Perancangan Meksaik

Sistem mekank dari alst erbuat dari riplek yang dibentuk menyenpai
tempat parkir bettirgkat Dergan ukuran 60 cm % 60 em, vkuran varg dipakai
idak menggunakin skals perbandingan pada sumi gedung bertinplat, akan tetapi
hanya menyesuaikan dengan ninfatr mobil vagg akan dpakai untuk simulasi
Dengan membuat midator ares parkir bertinpkal, maka akan diketahui sistern
kerja dari sstem yang diuat. Selingga naniigya dapet diaplikasikan pada sistern
parkir beriingkat pada leadsan yapg sesunppubmyn. Uatok Jebih jelasnya desain
simulasi Sistem pomantan area parkit tia Jani dapat dilihat pada Gambar 1.2,




Gambar 33 Mesain area prkir pada gedung bertnakat tampak ates

312 Perancangan Semsur Pendeteksi Mokl

Sensar  yang digemakan pada  Rancang bempun otomatisag  sistem
pemantau ared parki berlantsi tign adalah photodioda. Peletakun photodioda
menghadap dengan kd yang mempunyai cahaya vang terang atam disebur kd
supetbright, sehingga ketika terdapal mohil yang parkir maks pancaran ld



superbright akan terthalang. Cahaya vang diterima clch photodioda akan dapat
terubah resistansi dari photodinda. Gambar penempatan sensor pendeteksi mbil
dapat dilihat pada Gambar 3.4

LED Superbagnt photodioda

1

CGanmbar 34 Peletaloan sensor phorodinds dengan LED

Led yang digunakan adilah led superbright warm merah. Hal I
dikarenakzn  wama merah mempunyal itk intenstas cahaya yang  sernpit
schingga dapat menguranpi efek gangguan cahaya hmr yang dapat mengganggu

Urmbar 15 Rangkakn photodioda dam LED

Gambar 3.5 metupakan gambar tangkaian sensor yang dipasang pada alat
Setelah rangkdan sempor terpasang, maka sensor ini harus divhah menjadi siyal
digital yang dapat diterima oleh mikrokontroler. Rangkaian pengubah output
semsor menjadi simyal dighal dapet diihat pads Gambar 3.6



Crmbar 35 Ranekubon schmill trgser pala dal

Crambay 35 mstupakon gambar pengubol oulpat senser photodioda
menpdi sinval dightal sang dituat denpan rangkajan schamitt fipger. Dengan
menggunakan raugkakn schmitt tigger cuipt alan lebth stabil dibandmgkan
menggunakan rangkaian kemparator sap. Prinsip kerja daf ranpkaian s chmit
trgpet  adakh ketka mput berada pada kondisi dibawah mlar  relerensi
{photodioda berada pada kondisi terkena cahaya dai paniulan [fintasan) maka
output berlogika | sehinppa kd menyala, sedangkan ketlka input berads pada
kondist diatas nilai refcrensi (photodioda berada pada kondisi fidak terkena
cehaya dari pantuln lintasan) maka ovtput berlogika 0 sehingga kbd tuak
menyata. Derpan calalan ik nput pada posist e tting,

Besarnya nilai refiorensi bisa dirubah menggunakan variabel resistor yang
dirangkal sehagal pembari tepanpan dan kelvaran dihubungksn pada titk nan
inverting,

Berdasarkan rumus 21 sampai 25 merupakan perhitungan semith trigger.
Beribat perhitongan tepanpan ambang atas (Vpr) dan tegangin ambang  bawah
(V1) untuk beberapn perancangan tegangan referensi yvang berbeda:



Diketahui: R fixdback(Rf) — 220 k

Rinput{iR) -1k
Var =3volt
Sehingga n adalah sebagal beriout:
n=nR/R
=Rf/Ri
=220kS 1k
=220

Detzktor tarsf egangan dengan histerisis input inverting maka tegangan
ambang atas, tegangan ambang bawah, tegangan tengah dan tegangan histerisis
dengan ndar’ referensi berbeda dapat dicari sebagai berijut:

L Referensi & set pada tegangan 1 valt

a  Tegangan ambang aas

Vo= Y
S | 4+l
For = % 272 u + 1
220 5
“an T
V., =0.99+0,02
V. =L01¥

b Tegangan ambang bewah

Vu— “{1}+ |

{P’

220
=T Yo
V., =Eg+i

20 212
Vo =099-0,02

Ve =097F



a. Tepangan tengah

L s S

y, L0

V=099V
b Tegangan histerisis
Vi =Wy =¥,

¥, =1,01-0,97
Vy =0,04 ¥

220
Vo = (2) 4 2

220+4] 22041

Wy =D, o3
Mmoo

Vyr =1,99-0,02
Vor=L97¢



5 Togngen tengsh
i £5 =2,ﬂ{-l,q‘]'
; 2

v, =197V

b Tegangan biskeriis
¥, =2,00-197

v, =0,04F

. Referensi di set pada eganpgan 3 volt

¢. Tegangan tengah
v. _301-297

2
¥, =29V
d Tegangan histerisiy
Vi =3,01-297
¥, =004 v

30



k||

L. Referensi di set pada tegangan 4 volt
a Teganpgan ambang dag

= =
i+ |

n
F =¥ s
AT e (n:,-.ll

2x +5
Plp=———(4}4—
v 220+1” 220+ 1

V.".r E_in_-h_j_
' 221 .2

Py =3.98+0,02

VLIJ" =4,MF

b Tegangan ambang bawah

220 -5
Y= 50+ T
p'u =E+—_5
221
¥,y =3,98-0,02
V,,=3.96

¢ Tegangan tengzh
v _4,00-396

2
V,=3,93F
d Teganoan histerisis
Y, =4,00-39%
Vg =004 ¥

Dengan menpacu pada perhiungan tegangan ambang atas dn tegangan
ambang  bawnh reka dapat digamberkan karateristik {fingsf) transfer. Gambar
Karateristik fimgsi tramsfizr diambil comich uriuk tepangan refizrensi 3 volt. Berijast
karateristik rangkain schmilt trigger vang akan dbuat :
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313  Perancamgan MikroKentroler

113}
Cambar 37(a} Karakiersuk (ibngs:) transfor schmitt rgper pada Rancang hasaun sistam
Pemantan pakir
() Gambar gefombang rangkalan schuill wiper pada Rarncang haneryn sistem

Peminlay parkar

Pada wstem i, weiuk penmosesein deie digumikan  mikrokontrolor

ATB9552 buaian Atmel ine, Mikrokontroler A1S9832 morupakan mikrokontroler
8 bit dan momiliki ninksi set MCSSL Rangkaian dag mikiekontrolr dapat
dilfhat sehagai beridcnt

" "'é 1i;
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Cambar 16 Rmghkaian Milookonirolkr
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Pada mikrokontroler seri “S* ini, proses pemrograman sudah mendukung
ISP [ & Sisfermn Programing ) dimana proses pemeogriyman dapat difalcukan tanpa
harus membutwhkan dewlopment board seperti sei “C™ Pemrograman cukup
dengan menghubungkan pin MISO, MOSL din SCK paca PC. Tegangan kerja dari
mikrokoniroler AIROIS52 iné memerlukiin {epanean Svolt Tepangan lersebut
didapat dart K regulator 7805, Mikrokontroler ni memerlukan sumber dlock
eksternal dengan nilal 12 MHe, Sumber cfock lersehut didapat darf kristal 12 MH:
yang terkoneks pada pn XTALL dan XTAI2. Port 0 pada mikrokontroler
lersebul tidak memiliki resistor pdf! sp anlemal, untak u perly ditambahkan

resistor prdl yp dengam resistor arvag

3.14  Perancangan Driver Motor

Driver motor digpunskan onfuk mengsdr ambo da kKeeepatan moor &
yang digunakan wmtuk -menggerakkan palang. H-bridee yang digonakan terdin
dari beberapa wansistor yang sesuai dengan kebutuhan ares molor, Agar depat
diatur keccpatanya den tiak hores daya, dipunakan-metor vang menyerap daya
kecit. Untuk memperbesar torsi yam! kemampuan motor-mengeerakkan palang
digunakan pear. Untuk lebih jelaskya rangkeian h-bridpe dapat dilihar pada
Ciambar 39.

J |
e —
i
i — I
g h‘-‘ g ‘ ‘ ; SE
— i o o J T I o
=] & T rm-aﬁuum bl J— )
[k}
i i

Gamtbar 39 Rangkaan H-brdge



Dan Gambar 3.9 dapat dkewhui prinsip kerja dari rangkaian h-bridge
yarg digynakan Rancang bangun sisern parkir bertingkat. Pada rangkaian driver
digunakan tramsistor seri TIP4) dan TP42, Dipilih transistor ini dikarenakan arus
yang dibutuhkan motor kecit sehingga tidak perb diguaskan fransistor yang
besar. Transistor i mampu mengalirkan ares sampai 3 ampere sehingga cukup
mek menypplai avs motor de yang digunakan. Unnde buffer  digunakan
transistor yang lebih kecil dayasya yailu tpe 202222 Transistor ni digunakan
unpk mengaktitkan transistor driver. Digunakan tipe NPN ggar ouput dari
mikrokontsoler dapat membias transistor rersebut.

Primp kerja dari rangkaian i adakh ketika trensistor T1 diberi bhs
positif dsay lopka | dan mikrokoniroler dan T2 diberi logika ¢ maka mansstior
akan mengalirkan arus dari kolektor menuju emitor, sehingpa transistor (5 dan
Q4 akan akiif, Dengan demikizn ans mengalit dari we melewati Q5, mdewati
motor dan menuju groond meleawati Q4 Sehingga motot dapat berputar, Begitn
juga schaliknya ketika tramsistor T2 diberi bas positf amu logka 1 dad
mikrokontroler dan Tt d&beri logika & mmka transisior aken mengalirkan ane dari
kolektor mepuju emitor sehinggs tramsistor Q6 dan Q3 akan alkifl Dengan
dengkian ans mengalic dad wo mglewati O6, melewati. mobr dan menujy
ground meleawati Q3 Sehingga motor berpifar dengan arah sebaliknya.

Jika Tl dan T2 diberi Jogika O maka senma tremsitor fidak aktd schingga
motor diant. Lopika yarp tidak diperbolehkan adalah jka T1 dan T2 diberi logika
1 maka transistor akat aktif semua, sehingga transistor driver akan menjadi pans
karena franstor yang sau dengan yang lain menjadi saing membebani.

311 Perancanpan Tem bad Menn

Tombol mem dipunakan unuk memasukan pengaturan infionmasi area
parkir. Terdapat tombot up wuntvk pilhaan keatas, tombol down unbic plihan
kebawah, tombo! cancel wiuk membatalkan perintah dan tombol ok untuk
memilib mem yang disetujul. Rangkaian tombal menu dapat dilhat pads Combe
3.10.
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Cambar 3.10 Tombol menn mengyumnkan pash butlon

3.1 Perancangan LCD

LD schagai tampilan pada sistem menggunakan LCDZ x 1§ ipe MI632
yang memiliki keowoler ekivaien | dempan  HD44780. Puk  sstem  ini
menggunakan mode kentroler LCD 4 bk data, maka koneks dani 1CD ke kaki
mi krokontroler dapat dilfiat pade tehel 3.1,

Tabed 3.0 Eoneksile D

Pin | Keterungsn Konelsi
b Ves Ground
2 | Powe | Ve s vok
3 | Conmast Ground
4 |[RS Port 0.7
5 | RW Tort 06
6 |'E T Portos
11 | DR4 Pott 0.0
12 | M35 Post 0.1
13 | DB Port 02
12 | DB? Port 13
15 | back light 3 voli
16 | back light- Ground




Drari tabel 3.1 terschut pin komrol LCD terkoneksi pada port 0.5, 66 dan

0, sedangkan pin data terkoneksi pada port 0.0-0.3. Tegangan kerp pads LLD
membutuhkan catu 5 vok yang didapat dari IC regulator 7805. Pengaturan koniras
L{D dilakukan dengan cara menghubungkan pin 3 pada tegangan berkisar antara
0-3volt. Untuk it ditambahkan VR pada pin 3 dan dinda proteks pada pi 15
sesuai dengan gambar ranpkaian berikut ini ;

5 Molt

—p-————apin 15

gﬂi—--—i”ﬂﬂ

Gandbar 3.1 Comuast Control Clicui

311 Perancangan Catu Daya

Caty daya disini dirancang mmiuk mcemenuli kebotuban tegangan kerja
unuk rangkeian mikcokentroler, sensor, .h:bﬁtige, dan motor. Pada rangkaian
kontrol dan sensor memerhkan tegangan DO posiif 43 - 5 woh, Sedanpkan
driver motor memeriukan tegangan 12 volt,

_L = I' e —{ ! _r v By “
31 WS ; Fuguims OB g
e M | " [ i 100 %
1iF= Paamarel P —
Tk s s

Cambar 3.12 Plok Digram Catu Dyya

Untuk  menyearshkan arus dan tegangan diownakan scbush  dodg
Penyearsh berupa dioda Bridge. Dioda ini memiliki 2 masukan AC dan ? keluaran
DC Ang dan tegingan yang dhasilkan oleh dioda tercebut befumlah SeHnpUmg
masih terdapar riak schingga digunakan sebuzh capasitor yang bergunz uniuk
menghilangkan riak tegangan DC schingpa hasilnya lebih baik, kapasitor yang



digunakan pada rangkaian catw daya ini mempgunakan 2200 pF yang dipilih
secara acak dkarenakan pada pemeakiaian wndam kapadtor yang dipunakan addah
sehesar nilai tersebit Sebenarmya dengan memakai kapaskor vang lkbih besar
lebih bak dimana proses pelepasan muatan akan lebéh bak lagi

[ - '.lﬂi- | I = 1 | = F 4.-3.".1':('
&

sl BAE g \*.u [ }i l

_‘CT -rr‘li.- }' 9 gt |
.ﬁfd :’r :_F h .‘rh— ™ e i

[ .Ji C & o 20 | o
I mYy
| —3— ] | Ghiy

kg -

Gambar 1.13 Rangkaish Power Supiy

Tegangan yang dibasifiian seiddah melaln proses io belumlah stahil,
kadang nak aau furun Uhink mengatasi keadaan fersebut maka dber] tanbahan
komponen beripa sebmab I regulator LI 7855 yang berfongs wntuk meregulasi
tepangan vang masuk sehivpya akan memphasikan sehuak teganpgan kelearan
sebesar 5 Valt DC sehinpga aman bagi rangkaian yang dipynakan dabm sistem.

k. PFerancangsn Software

Perancangan soffware @i berupa pembudan alpopiima atw flowehan
jolanye aldt vang akan dbuat Flowdhart yang dbuat isi digunakan untuk
membual program &lad. Progrns & dboal s=tama feanr dan berumtan sesuai
dengan urutan jalannys alst  Untk propram lerpkapaya dapa dilihat pada
Gambar 3.14 dan Gambar 3.15 beriket ini:



Craarber 314 Flowchart miks vhorroler sebegai slave yam memproses sensor
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Gambar 3, Wz} Flowchart mirokontroler schagai mater yag memproses sam ua data

Alat yeng dibvat menggunakan dun mikrokontroler ATB9S52 vang
masing-masing mikrokontroler mempunvai fungsl yang berbeda-beda  Sam
mikrokontroler digunakan sebagai slave dan mikrokamtroler yang lain sehagai
master,



Untuk flowchart mikrokontroler sehaga slave dapet dilibat pada Gambar
314, mikrokontroler i diupgsikan ootk memproses data sensor pendeicks
mobil yong jurolabnya scharyak 4 buah sereor. Karema menggumkan satu
mikrokontroler kenturye tidak cukup. Umek i mikrokontroler sizve i herfungsi
McMproses S8MUA sendor yang ada 4 dgam. Seiclah semua sensoe i dproses
oleh mikrokontroler obeh slave, kemudian dala akan dikirim secara srinl )2
master mi knokontroler

Kemmydian urtuk mikrokontroler yang masier digunakan mtuk memprosss
daa dari mikrokontrober slave. Scidah data direrima maka ekan ditampitkan lewat
ld 16x2 karakter. Sclain iw jga digunaken umuk menggerakkan palarg pintu
masuk don keluar. Dar irformasi di lkd akan diketahoi wempat parkir mana yang
kosorg dan terisi, sehingga akam merwdshkan pewgas unuk mengarahkan
teznpat parkir.

Rerikut program inishlisasi serial:

TMOD=hR0: e 1 Fode 2 (st sload)
PCON=0x); I SMOD =0

ShO=1

SMi=1. P 1

REN={, i dbckEkan

THi=baud: 1 g mpetitsy 5600 bpe $¥iai renad)
TL i=bausd; Hirikeii wwal Simer

TRY=4: If times dijalankan
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led yang dipunakan menggunakan 4 bt data. Berila listing program
ini_sialisasi led:

..................

delay  ma{ai0);

PI=0nd3 /00100011

senl;

delay (25},

aend;

delay_us(200);

send;

deiay_ns(7);

PO=lx02:

send,

_usid0),

write_i RS2, HB0I01000 display e and dot
write_Ing(0x08); /0000 1000 Display off
wrie_ns{0x0); ACTD Clear
write_ina(Qa06); lentry mooe
whe_ins(00F: Hdisplay cursor biink on®
}

EE e ]

3.4 Algoritmae Membaca sensor pendeteksi mokil

Semsor  mrppakan mate  darl ale, vowk i setslah sensor  dapat
membedakan aniare edanya mobl din tidak, maka langkah selanjutnya adalah
memberi poridah dengan dats yanp dihasilean sensof Algorima  pembacasn
sensor dapat dilihar pada Gambar 3.15 untuk lantai bascmant, Gamber 3.16 untuk
Bnatai 1 dan Gambar 3.17 untuk Jantai Z
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Gamnbar 3.8 Flowcharl memtascs sensor mobil maguk dan keber peda mikcokontoler haster

Dari flowchart diatas dapat diketabui rancangan dari pembacaaan sersor
pendeteks mobil. Setiap sensor pada sbtem parkit yang dibual akan diubah
menjad varieble degan konstanta tertentu sehingga dapat dbedakan antara
sensor satu dengan sasor yang hin, Sebagai contch sai sensor It | merupakan
sensor untuk mendeteksi arca parki mobi padh arca bnimi satw nomer parki sat,
Pan begiu seterusnya. Dan setelah diubah menijadi konstarta tertentu, daia in



dan dikinmkan secara serial ke master mikrokontzoler. Untuk lantai dus din tiga
mempunyai sistem kerfa yang sama.
Selain mendeteksi area pakir juga terdapat sensor yang mendeteksi mobil

masuk dan keluar. Karern smsor ini terdapat pada maste mikrokontroler, maka
maka dapat langsung digumakan uniuk menentukan reaks) dari sistem.

Unwk potongan progrem area parkir pada mikrokontroler master dapat
dilthat pada listing berik
clear_LCOH;
goto LCOMOx00);
print_LOD{"E= L
goto_t CO(0x40):
pn_LCDE L2 M
whila(1)

{
H {saraar_masukes o1 Hpintumasuk_cukal))
W {sarmor_leliarss Ipintukabiar_buks!)}
Linitiitada mobLrary
bacaserial{l
il (P3mwt){aing)
If (PR a4}
if {PRe=d)ade}
if (P 3=edj{ad=1)
it{P 3ma5) 6521}
if (P3==8)taf=1;}
HPI=7}a7=1;}
if{F3==H){al=1}

(P 3==O)b1=1]

f{P3==10 {b2=1]}
IF{P3==11){b3=1:)
(P 3= 12){p4=1
I (P 3==13){bS=1}
If(F3==14]{bﬁ=1 |
IF(PA==15){b7 =1}
if(P3==15){bB=1:}



{Pa==17¥cl=1}

If{P 3==18){c2=1}

if{P3==19}{ c3=1}

H{P3==20Hc4=1]}

H{P3==21).c5=1}

if (PA==22){28=1")

iH{P3=—=234c7 =1}

if{P3==24 }od=1}
ARk ada mobUHil
ifP3= =10{at=0}

F (P2==102){a2=0}

if (Pa==103)[33=03}

if (F3==104}{ 34=0:}

if (F3==105){85=0;}

1 (Pa==t0B}a6=0}

if (P3==107Ha7=0}
if{P3==1081{a8=0}

if (P3==109)n1=0:}
if (P3==110}b2=0,}
H(P3==111)b3=0})
it (P3==H2K =0}
if(P3==113){b5=81
if{P3==1141b6=0}
H{P3==118}{b7=0}
f {PA==116){b8=0}

i f[{P3==11Tc1=0;}
if{P3==1iB){c2=0;)
if{P3==118){c3=0;}
if {F3==t20){e4=0;}
if{P3==121){ c5=0:}
1(Pa==122){c6~0)
H (P 3==123{s7=0)
if{P3==124ch=0;}



ittt ampalk andifirint
goto_ LCD{A2)
pirt_char(a 1+48),
printehar{ a2+ 48);

print _chara3+48),
pririt_charjad+43);
print_char{as+48);
prirt_char(ab+48),
print_char(a+448),
print_char{af+48);

gote_LCE{Ox0d),
print_chanb 1+48);
print_char(be+48);
print_chanlk3+48);
goto_LCO{0x40):
print_char{ba+aa);
print_chanba+4s);
print_chapb8+48);
print_char(b 7+48)
print_charb8+48);

goto_L CD{0x48);
print _char{ct+48);
print_char{c?-+48);
print_zharfca-+48},
print_chan(icd+48);
print_chan(c5+48);
print_char(cg+48);
print_char(c7+4%);
print_chiar{oé+48);

delay ms{103y
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Program membuks dan measup palang pintu masuk pada mikrokontroler

master dapat dilihat ada ksting berflest:

wodd pinty mizesuk_bukal)
i

palangmasui_naik!
detay ms(S0):

stopy

delay_ms{4000);
pakangmacuk_ ki,
delay_me{30);

stop
whilaflimit_masuk— T{patangmamk_Smm:}
Stog

}

Program membuka dan memimup palang pintl keluar pada mekrokontraler

master dapat dilihat ada istivg berikut:

ok pintukelsar buks)
{

palangkeluar_naik;
delay ms{30);

stop;

delay_ms(4000);
palanghkeluar_herum;
delzy _ms(25)

atop;
whila(limit_keluar==1}{paiangkeluar hren;)
shop:



Uik potongan pfogram membaca sensor parkic pads mikeokontroler slave dapat
dilihat pada listing berikut :

whila{1)
{
iog ik a O AN

PO _{m=0yP3=1delay _ms{1)}
PO_1==04P3=2:delay_ms{1);}
iffP0_2==0HP3=3delay_ms{ 1}
iffPD I==0)P3=&delay ma1)]}
IPO_4==0}P2=tdelay _malt)}
if{P0_S==0){P3=gdetay_ma({1)}
PO _E==0WP3=7 delay _msa1)}
PO 7==0P3=B.dalay _mail)}
ilP1_0==0){F3=0.delay _ms(1)]}
if{P1_1==0yF3="10 deiay _m=1})
i P1_2==0){F 3=1i:delay_ms{13}
ifP4_3==0HPa=12:8%lay _ms{1);}
if{P1_4==0WP3=13:delay _ms{1};}
if{F1_5==0WF3= 1d;del=ay_ ms{1)}
HP1_B==0F3=15:delay _ms(1):}
iP1_ T=01P3=t6delay _ms{1)}
if[P2_0=0yPa=i7:delay_me(i};}
ifiF2_1==0){F3= 18delay _ms{1);}
if{P2_2=0KP3= 19 delay _ ms{13}
H[P2_3==0}{P3=20;delay _maii);}
H{P2_4==D}P3=2%delay _msa():}
HWP2_S5=0){P3=ZXdelay_m=(1)}
HiP2_8=—0{{Pa=23.delay _ms(1;}
WP2_7==0yP3=24-delay_ms{l);}
fIHRE A gk 1 MR

(PG _0==1}P3=101,detay _ms{1}}
if{PD_1=="1){P3=10Z:delay _ma{1}}
iPO_2==1}{P3=103delay_ms{i)}
iH(PO_3==1){P3=104;delay_ms{1)]}
if{PO_4=="1){P3=105,delay _ms(1);}
if{P0_E==1){P3=106 delay _ms{l};}



HP0_6== T{F3=107 delay_ms{ 1)}
HFD_7= THPI=108 detay_msil}; }
{{P1,_0==1}{P 3= 109.delay_ms({1);}
IP1_t==1){F 3=110; deiay_ms{1); }
ifiF1_2==1P3=111,delay_ms{1)}
H(P1_3=1{P3=11Z; catay _ma{1))
iP1_4==1{P3=11d.delay rma{l)}
#P1_S==1P3=154delay _mal )
it (P1_ B==1}{P3=115;delay _ma{1})
P 1_T==1{P3=116; deday_ms{ 1}
iMP2_0==1{P3=117 .deiny_ms 1)
iF2_1=a1}{P3=1i8 detay_rra 15}
HWP2_Z==1}{P o119 delay_ma{1 )}
HiP2_3xu t){P3=120,delay_mae1} |
if(P2_4==1{P37121delay_ ma{1);}
IffP2_Sa=iyP3a1d2.delay mail)
If(PZz_ga=iyPi=i2ddalay_ms{1))
#{P2_Ta=1{P3m124.delsy _ms{ 1)}

kirm sarsiP3y

}

3.1 Algoritma Fengendalian Driver Motor

Pengendalian  driver motor  dilakukan oleh  mikrokontroler master.
Schingga untuk flowdhart pengendatian dsiver motor digunekan uptuk pembuatan
program pada mikmokomtroler stbagai masice Untuk flowchart pengendalin
motor driver dapat dilihat pada gamber 3.19.
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Gatibrar 3.20 Flowchart Pangendulinn Driver Motor Palang kefuar

Driver pembuks penwup palag masuk dan palarg keluar motib
dihubungkan pada pont30, portd.d, port32 damn porfd3 untuk perancangan
programnya, Cerakan palang pintu parkir akan scsuai dengan data yang diberkan
uptk driver motor. Data gerskan palang pinty wasuk dan pintu ketuer area parkir
dapat dilihat pada tabd 32 dan tabef 3.3,




Tabel 32 Data Pengendalian Drver Motor Palang Mesuk

(T3] Data Driver Motor Akt
1 Port3 0=0, Port31=0 Stop
Fartin=1. Port2.1=0 Palang masuk membuka
[ 3 Portal=0, Pori3.1=1 Palang mastk menutd p
4 Port20=1, Port3.1=1 Tidek difiirkan

Tabel 33 Data Pengendalian Driver Motor Pabing Keluae

na Dala Driver Motor Aksi

1 Port32=1, Porfd.2=( Stop

z Portdz=1, Portd3=i Falang kejuar mambuka
= Fortd2=0, Porfd.3=1 Palang keliar mendup

4 ~ Portd 2=1, Port33=1 Tid=k dijinkan

Pregram otk penpendalian drivet tmtor adakh schagai berikut
Falang rnasuk{y
P3_0=0; P3_1=0; ifsemu@ pdang dam
Defay _ms{2000);
P3_0=1; P3_1=0/f Psang masyk memblka
Dmiay _ma{2000);
P3_0= PA_i=1; /t Palang maguk menulup
}
Falang keluan(){
FI_7=0, PA_F0  lhemus palang dism
Delay_ms(2000);
P3_2=tP3_3=0; # Palang Kelar membuka
Detay_ms(2000),
P3_2=0,P3_3J=1; IfPalang kelux mertup
Deday_ sl 20003



BABIV
PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT

41 Fengujian llardware

Penpnjant hardware merapakan pengujian perangkar-perangkat elektronik
yang dibutuhkan dalam Sistem Pemantav area parkir tiga lanlai Hardware yang
digunalcan antara lan, Sensor pendeieksi mobi, mikrokontroler, h-bridge, cau
caya dan Juga motor unwk menggerakan palang pnty masuk dan palang pinmw
keluar secary otomatis ataupun secars manual dengan tombel menu yang tekh
terdapat pada bagian lamai sam. Berkut pengujan hardware pada Sistem
Pemantau area parkir tiga lantei.

411 Pengujian Seasor Pendeteksi Mobil

Pengujian semsor dilakukan uniuk mengetshi kepekaan sensor Lechadap
perubaban G ngkungen,  Hal ini  Berpengarub pads hasil/lampilan mada 1,00
nantinys. Dengan pengujian i pua aXan diketahui besamye perubahan rtegangan
sersor terhadap perubahan ade atau tidaknya mobil yang sedang parkir ataupun
mobil yang ekan keliar etaupun mobi yang akan maguk acén parkis, Sensor yang
digunakan adwah setsor phorodioda. Yaltu sebush sensor ying alan benbah
kondisi jike terkena cahaya. Berdcut dea hasid penguj an sensor pendeteksi mobil

terhadep perubahan kondisi ada don tidakays mobil yarg parkir dengan tegangan
Voo adakh 501 valt
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¥
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=
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CGambar 4.1 litk pengugan Rangkajan sensor



Gambar 42 Pepgugan sercor pendeseks) mobd area paskit bertagkat

Demgunt mesempatkan ed bethadapan denpan fotodisdas maka pancaran
cahaya dari kbd akan meneniukan bosmmea amis wing distirkan nieh folndioda.
Besarnva arus yeng e ngalir akan ditentukan oleh adx-tidaknys mobil yang
parkir. Beriart daa hasil pengujan sersor grak area parkir bertingkar,

Tabcld.l Penpujan sersor denman pendetden mohi

No Kondisi senser | Vout Fotodiota (Valf) '|
1 Lidah werdapat mobi [ 0.16
2 | lerdzpat mobi | 410

Sewlah pepecpan dilakukan, dapar dikeralmi bahwva jika tidak terdapar
mobil yang parkir, maka foipdoda akas banyak monerima cahaya dari sumber
cahaya. Semakin banyak cahaya vang ditenma fistodda, maka fotodieda akan
dapat  menpalickan  arus  Sconpea  kchiaran  din fotodioda  semakin keeil
mendekati [ volt. Begite sebaliknya. jika verdapat mobil vang sedang parkir. maka

legangan oulpul mendekat we.




4.1.2 Pcopujian Rangkaian Schmith Triger

Rungkaian schmit tmger yang akan mengubah teganpan analog dari sensor
menjadi legingan digital, Hal ini dikarepakan nikrokentroler hamya mengetahol
perubahan kondist dintal. Berikut hasil pengujian rangkamn schmit triger pada
Sistem Penantau Area Parkir Twga [anta,

Tlik ResniUir S (v L)

4
(R i‘;

=

Jl'e

Ttk pargufizn 2 (v ref)
Gambar 44 Penpuian ranghamn schmitl ngger

Setelah sensor sudsh ditentukan dan sudah diketahu karaterisiiknya, vaitu
mampu mengubah purbedaan ambe ¢ cahaya menjadi perbedann ey ingan hsink.
Maka perle dubzth perbedasn tegangan sensor menjadi logika digital Jadi hanya
ah dua kondisi yaitu ada () aan ddek adh tegangan {0). Rangkalan yang
digunakan adalah schmite wigger karepa dapat mengubah perbedaan tcgangan.
Dan kelebitzin laimya adalah tidak mempunsal mlm mengambang. Berikut data

hasil pengujan rangkaian shmill trigger dengan tepangan voe adalah 3 volt.



Tubu 142 Pengupan ramghka bn schmit teger dengan hput berubah-ubah

' Word
Vinput {volf) fvolt) V out {volg) | kondisi led
0 3 483 Nela
1 3 4,83 Nyala
2 3 183 ~ Nyah
3 3 483 Nyala
4 3 0 Mal
5 3 [ Mati

Dari data hasi percobaan rangkaian schmitt trigger, depat diketabui bakwa
pka input dai rangkabn schmiit trigger kurang dori tegangan referensi nmka
tegangan outpw mendekati wo, Sehinggs lampu indkator menyaia. Sedangkan
ketika input schmitt trigger melebibi fiik refizrensi maka tepanpan owput 0 volt,
schingga lampu indikator tidak dapst menyala, Hal hi dkarmakan masukan
ditetaksn mada input inveriing op-amp, dan tegangan reizensi pada npui non
LOvertng op arip,

Pada saat tegangan input samm dengan topangan refisrensi noka kondis
akhir adalah mengikuli kondisi sebelumnya. Jika kondisi sebelumnya adalsh
output mendekati vee, maka kondisi nput sama deagen referensi kgangan
keluarannyn * adalah mendekati vce Begim juga scboliknya, jika owput
sebelumnya adalah O vol. maka kondisi ketka input sanm dengan refisrensi
tegangn kehiaranya adalah 0 wolt.

Dengan denrkian jka scmor menemtkan samber cahaya vane terang, maka
kondisi ketuaran akan high (1) dan lampu indikarer alan menyala. Jka sensor

menemukan sumber cahaya jang gelap waka kondisi kelwaran akon low () dan
lampu indikator aken maf,

4.1.1 Pengujlan Driver Motor

Driver ootor digunakan ok menguatkan arus vang digunakan unnk
menggerakkan motor, Yang terdapat peda palang pintu masuk dm kelfuar, Dengun
menambahkan rangkaian driver motor, maka sinyal digital dari mikrokontroler
yang mempunyal ans kecil dapar ditkwitican oleh rangksian driver.
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Cambar 45 Penguiian H-bndge
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Cambar 44 Pengypian Kangkaan H-bridoe

Rangkaian h-bridge adulsh rangkaian yang mengendalikan amb motor.
Karcma kecepatan alw berganiung dan ranpkaian h-bndee, maka pemilihan
rangkaian harus yang dapat mengalirkan aus menuju momr sccara maksimal.
Sehinggs ketika motor diujicoba dengan h-bridge. dapat menyamai hasil pingran
motor ketika dicoba mw ngpumakan tegangan sumber h-bridge. Berikut data hasil
porcotisan rangkaian h-bridge dengan memberikan lopika pada input.



Talnl 4.3Kchenaran kontrol motw

Al

Arah Abd

Paang Pintu masuk diam

Al
0
f

Palang Pirtu masuk wrbuka

0
|
U

Palang Pintu masuk tertump

Tidak diperbotehkan

Pabng Pint Keluar diam

Palang Pintu Kebar terbuka

-1 Sl m| | | B

Al
1]
0
Q
0
0
0
l
1

~ o - o = o o = B

Palang Fitu Kehuar tertutup

f=] =] B == I

Fengujian selanjuinya adelah mengukur nild wgangan dan amus dad

o] ) )

Tidgk diper bolehkan

motor. Hasilnya & depat tabd scbagas berikut:

Tibe! 44 Tobel Perigukuren Tegmgan dJan arus Motor

Percobaan | V tervkur (V) | 1 terukur {ma) | F hitung (Watt)
W 5,00 | 489 48
2 490 11 2,45
RS 500 2,50
3 490 50 346
B 4.87 270 1,39
6 4,91 517 246
7 5.0 487 244
1 497 BEE 747
9 490 06 2.48
10 493 ' 493 243

Dari d#a diatas dapat dihitung deye ralatata yang dibutuhkan motor

adalah:




e,

Fop =2.45+2.45 +£2,504+2, 46423942, 46+2.444 2,474+ 2484243 = 24,53 Wan

] — Pj’i’.d.p'
R fumilahPengufaran
24,530 ati
Pﬁur:ﬁ'r.lm = I {}
P, =2, 453, 212

414 Pengujian Catu Daya

Pengujian vang dilak ukan adakh pengujian pada K 7805 yang menyupla:

semua kebutuhan sistem, Cara pengujiaannya yaitu dengan memberikan tegangan

variabel mulai O V sampai 10 volt danm divkur nilau wegangan kehiarannya, Adapun

hasl pe ngulurannya adalah sebagal berikut
Inpt | _ Onripue

et ,
IBLE egAnmAn 13 I FE05 ¥
wil S EArY,
—‘7 _]‘_1 nonF
|

Ciambar 4.7 Tergujun Hagnlator
Tabels.5ilaxl Pengujion 1 Cale Baya

-

£ wih

LA o

| Tegangan Tnput | Tegangan Ouiput |
0 Vot {00 YVoll
L Vil [0 Vol
T Vol ' 000 Yolt
3 volt 134 vou |
4 Volt 222 Volt
3 Vol 411 Vol
6 Volt 424 Volt
B TVal 487 Vol
R Volt 303 Volt
9 Vol 203 Voll
10 Vah 503 voke




60

Catu daya dengan IC 7805 sebagai regulaiormya damplemenlasikan unluk
sumber daya uama pada skicm. Cai daya vang slabl mi dibituhkan cleh sisiem.
karona apabila catn dava  vamp digonakan sdak  ctabil wska sitern 2kan
metfakukan kesalahan.

4.1.5 Pengujian dun Arpaliss mikrokontroler ATHYSS2

Pengujian pada mikrokonicoler dilakukan dengan menguii kondhst mus smg-
masing port. Dengan memberikan dita tertenu din mengu)i kcharannya akan
diketahuf ala telah bekerja. Hasil pengugasnnya dapat dilihat pada Tabel 4.6,

Gambar 48 PR Miksokonisier ATEISS2

Tabel 46 Ihasil Peaguian Mikrokomroler

Data PORTY PORTI FORTZ | PORTI
00H 00000000 GROOOO0T | 0000 0000 | LU0 bOLD
Ot 00000001 | 0000DBOL | 0000 00O) i DU G001
02H 0000 0010 00000010 | 0000 0010 000G 0010
04H TO00 DN 0000100 | 0000 0100 (KOO 0100)
08H 0000 1000 | 00001000 | 0000 1000 0000 1000

T OI0H | 0001 000N | CHNN 0NN | 0001 0000 | 0001 OGO
20H OMG D000 | 0010 0000 | 00100000 0010 0000

T aH | 01000000 0100 000¢ 0100000 01000000 |
&0l 10009000 10000000 1000 H000 1000 0000
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Dari pengufian terscbut dapal terlibat bahwa deta yang dikomunikasilan
olch mikrokomtroler tepat dan tidak terjadi kesalaban, Sehinggy mikrokon troler
terscbut dapal dipakal.

4.1.6  Pengujiun Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai
Untuk mengetahni hasil akhr dar silem, maka akan dwmji  sceara

LCl

keseluruhan sesusi dengan twjuan dat pembuatan sistem Lersebut. Berikut hasil

pongujian sistem Pemantau parkir.

Cambar 4% Pengupan Sistem Pomentau area parkir Ui lantaj

Dari Gambar 49 terlibat bahwissama miniatur Sistem Pemamtay  Acea
Parlar Tipa Lantai ini temidid dai delupan tempat parkir mobil disetiap lanizinya,
karena terdini dan tigs laotmi maka total ierdapat dus pulub crrpat tempat parkie
vang dapat digunakem parkir mobil



Canbar 410 fampilae menw peppbian sistem Pemanby mea parkir tigg lantai

Dari Gambar 410 Japat dilihat amprkan wew utama sistem  Pernantau
area parkir tiga lantai. Tampilsn menu uviame  pada siztem terdirng dari mumuat
patang dan nformasi - park. Masing-masing menu mempubyal fingsi sendiri-
sendirt. Unk’ manual_palans digunakan uniuk membuka d&n menutup palang
secata manual menggunakan tembuol, Sehingpa keiika sensor ddak berfungsi yang
mengekibatkan olomatsasi sitem fidak berfunpsi masin dapat  menjalankan
sistern sceura manual, Sedangkan untwk mem informessi park digunakan unwk
menginfirmasikan tempat patkic padd paduag hartinglkat

Lnwk mengetahul sistiem  yang dibuat telib bekerja atau belum naka
theoba berulang kah dengan keluar masuk mobil thn - juga tempat parkir mobil
vang berbeda. Bagnimiina respun progmam dan juga papan it rmasi berupa ked 16
x 2 karaker apakah masih bekerfa siaw ndak. dafa hasil percobaan  Sislem
Penmantau Arca Parkir Tiga Lantal dups dilihal pada Tabel 4.7 dan Tabe! 4.8,

Labi 147 Hasil uy scosor massk dan keluar Sistem Pemantau Arca Parkit Tiea Lanta

Percubaan Ke Kondisi mobil Knndisi sistem

1 Sensor masuk mendeteksi mobil | Patang masuk membuka

2 | Semsor keluar mendeteksi mobil | Pakng keluar membuka |
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Gambar 411 Tampilan LOD Pengujan Selem Pemugiay Avea Parkir Tiga Lama

Tabe|4.81{as1] Pepymipan Sisten Fanamsy Area Padkir T Lamiay

| Percohaan Ke | K onidisi mobil Tampilan LCD
IR T
2 Tempu_t parkin 1.1 tidak icrdapat mobsi . ggﬂﬂﬂiﬁg{}i}{;}g{:ﬁﬁﬂﬂnﬂ?
3 Tempat parkir, 2.1 terdapat mohil E{ﬂ}%ﬂ{;ﬂﬂﬂﬂﬂﬂ[}[ﬂ:};ﬁﬂ
| 4 Tempat parkir 2.1 ndalc terdapat mobil ﬂggﬂnﬂﬁﬂ?fgggﬁmuﬂhﬂﬂ
3 " Tempat parkir 3.1 terdapat mubil ::{;ﬂ%ﬁg&ﬂ?ﬂﬂ{k}lﬁﬁ]
& Tempat parkir 3.1 tidak terdapar mobil gﬁrﬂmﬁiﬁn%?uﬂél
—',.' Tempal parkir 3.2 te rdapat mobil Eﬁ?g ﬂ;?ESP ,]]}]],E[Eﬁ?
8 Terrpat parkir 3.2 tidak terlspat mobil E;ﬂ?ﬁngggdfﬁﬁ

Dani Tabd 48 merupakan hasil penpujian Sisten Pemantan Area Parkir
Tiga Lantai. Unwik tampian LCD merupakan informasi dan tempat parkir yang
bertmgkat. Dikarenakim ampilan LCD terbatas dergan 16 kolom dan 2 baris,

maky sistem informasi dibuat agar tetap menampilkan scluruh informasi arca



parkr seperti vang duunjukkan pada Grmbar 4,11 yang merupakan lampilan LC1
mda J'sam monjtoring,

Pada perancamymm sistem dibuat 3 buah Yaneai vasg meEmpunyal Lempat
parkir setiap lantainva adakh § empat parkit mobil. Schingpa jumlah dari 3 lantai
adalah 2 empat patkir. Pada tampikm TCT> dibuat Simbol 3" s hasement
unick  mengintormastkan  lantai 1. Kemudian terdapat delapan logika vang
menginformasikan secara herurvtan tempat parkir muks dari tempai parkir ke-1
sampai ke-8. Togika “0” untuk kondisi empat parkir tidak ada mobil, se damgkan
logika 17 umuk kondisi tempat parkir ala mobil, Degity mea untuk lantad
betikutnya,  Simbol “L1” atau lanial 1 mnak menginformasikan bt ke, Dan
Simbol ““12” atau lanlai 2 uniuk mneginfrmasikan lanmi ke-3

Dengan mempethatkan dat hasil pengujian Sistem Pernantau Area Parkic
Tiga Lantal, maka dapat diketabur bahwa alat yony dibust welah dapat digunakan
dan dimplemntavikan pada sistom parkir scbenarmya, 1laya sal wnluk motor
pembuka palang dapal diperbesar dayanya sehingga dapat wmengganular palang

vang lebih hesar,

4.2 Hasil Akhir Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai

Sisten  Pemantau Arma Parkir ‘Tign Laniai digunakan urtuk membanm
pengguna parkir dalam memberikan informasi entang kondi | tempat  parkir,
fana yang kosong dn dimam tempal yamg ierisi, Dengan melihat infirmasd
diharapkan akm memudahkan pengguna parkir dalam memvrkirkan kendar zanya.
Tanpa harus mencari dimana tempat yang masih kosong unwk parkir, dan tarpa
harus nak wrun pade godung berfingkst. Unmk lebik jelasnya hasil akhy dan
sistem yang dibuat dapat dilibat pada gambar 4.12.

Duri gambar 4.12 dapat diketahui tentang hasil akhir akt yang dibual. Pula
gambar merupakan perancangan Sistcrn Pemantan Args Parkir Tiga Lantai Cara
kerla rangkaian tersebut adalah berdasarken isyaritt-isyarat dari sensor pendeteksi
mobil terschu,



i

Crgrbar 412 Siulasi Siem Pemantan Area Perkir Tiga Lantai

Untuk mobil yang bau masuk akan dideteksi olch sensor masuk Jika sensor
masuk 10l mendeteksi-adamya. mobll, meka palane pinw skn tabuka. Sehelum
masik ara paki akan ada kd 16x2 yang santinyn akan membetikan informasi
ary yanp mash kosong dan sudah terisi Soliingga penpouna zrea parkic akan
menujt tempat parkir yang kosong. Setelah mobil sudah pakir eda tempatnya.
Maka sensor ukan mendeteksi pat packic lersebut, Kemudian pada papan
informasi berupe kd aken merubah keterangan kosong mienjadi torisi, namun
berupa kondisi “07 dan *I”. 0" berarfi kosong dan “1" berarti sydah terisi.

Suat mobil keluar akan membual kondisi seasor yang semmila torhalung
mettadi tidak terhalang. Sehingga akan membuh isyarat yang semula logika 17
menjadi logika “07°. Hal i berart tempat sudah kosong dan mengubah kondisi
mformasi dari kodwsi tedsi menjadi kosong Dan sebelum mobil keluar rerdapat
sensor yanmg akan memberikan isvaral kepada mikrokontroler jika adn mobil yang
sudalt mau keluar, Isyarat dus semsor pendeteksi mobil keluar akan digunakan
mikrokontroler wtuk memue cmtah driver motor vnfuk membuka palang pintu
keluar selama beberapa detik kemudian akan menutup kembali. Domikian sistem

ini bekerja dalym Sistem Pemantau Avea Parkir Tiga Lantai,



BAB V
PENLTUP

5.1 Kesimpulan
Dart hasil pengujian dan apalisa peda bab IV dapat disimpulkan sebagai
berik ut:
|. Pada sisten pemantau area parkir berlantai tiga, apabila ada mobil untuk
park¥, secara otomais palang pinty masuk arca parkir akan membuka, dgn
sebaliknya apabila pengguna mobil yarg akan meninggalkan mea parkir
paiang rintu keluar akan membuka secars otomaiis,
2 Tampilan pada LCD mureul B=D0000011 berarti pada lantsl basemant
terdapat dua mobil parkir yang df ampikan fdengan angka |, dwn apabila

tidak trdapat mobit yang parick akan muncyl tampilan 0, dan begiiu juga
untuk laatail dan |aatai2

52 Ssran

Berdasarken kesimpulan diatas maka saran yang disampatkan adalah -

I Siste: pemamtau arca pair berlantai tga pada simulasi yang dibuat
belom " dapat - mewakiii siter pemantay padd pedmg bertingkat pada
kenyataan yang sehenamya karma tampilan yang digmakan dalam LCD
16x2  karakier masi: sangst  belim memmgkinkan  memberikan
kenyamanan dari petugas dan bengama univk danat mehihat dengan jelas
tampilan kondisi partir yang lerisi ataupmn helim terisi

2 Sistan parki yang dibuat dapal dijadikan lebih efisien lagi dengan
menambahkan karty masuk. Yang secara otomatis akin mendata pmgguna
arca parkir tersebut,

3 Untuk sersor yang digunakan pads Keadaan yang sehenarnya akan lebih
bak dan terfokus dapar diganti dengan menggunakan pemancar berpa
Infra Merah sebagai pemancar/sumber cahaya, dengan kekbihan jarak

yang lebih javh din memungkinkae dkuran mobi ataupun  truk  dapat
terkena hasil pancarannya.
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MIKROKONTROLER AT89852

Mikrokontrokr adalah miktoprosesor yang dirapcang khisus uiuk aplikasi kentrol, dan
dilengkapi dengan ROM, RAM dan fasilitas VO pada satu ¢hip AT89552 sdalah salab
sau anggeta dari keluarga MCS-51/52 yang dilenghapi detgen itte mad 8 Kbyte Fash
PEROM (Programmadle ad Erasable Read Only Memory), vang memungkinkan
memon Program untuk dapa deprogrem kembali ATESS52 dirancang deh Atmel sesuai
dengan instruksi standar dan susinan pin 80C'S

Mikrokontroler ATE9852 momiligi -

* Sebuah CPU{ Central Processmy Unit )R Bit.

*256 bye RAM ( Random dcces Memory ) internal,

* Empa bush part VO, yang masing masing terdin day) 8 bi

* Osilator i#mal dan ranpkain pewaktu

* Dua buzh rimer/counier 16 bi

* Lima bugh jelur interupsi (2 buah interupsi eksternal dan 3 interups internal).

* Sebuah port serial dengan fulf drpiex UART (Umiversal Asynchmnous Recetver
Transmitier).

*Mampu meaksanakan proses perkalian. pambagun, dan Boclean.

« EFROM yang besarmys # KByte untuk mem ori

+ Kecepatan maksimum peaksagaan patruksi per sikins addah 05 p2 pada frekuens:

dock 24 MHz. Apabila frekuensi dock mukrokonirokt yang dipunakan adalak 12 MHz,
maka kecepatan pelaksanasn isstruky adalah 1 s

CPU( CENTRAL PROCESSING UN.T )

Bagian it berfungsi mengendalikan seuh operasi pada mikrokontroler. Unit v terbagi
atas dua bagian, yaitu Wk pengendab atzv C1U( Conral Ukit ) dan unk armmatiks dan
logika aau ALLK dritmetic bgic Unit } Fumggi utama unit penpendal adalah mengambil
instrukd dari memon (féicl kenwidian menterjemahkan susunan insTuksi terschmut
menpdi kumpuan proses kege sederhana (decode), dan mesksanakan wutan mateuks
sesuai dengan lapgkah Jangkah yenop teleh ditentmikan program (execure). Unk ariomatika
dan Jogike memupakan bagRn wyang berursan dengan operdd arkmaiika  seperh
penjumlehan, pengurangan, serta mampulasi dats secara logika sepérti operas AND, OR,
dan perbandingan

BAGIAN MASUKAN/KES UARAN (VO)

Bagian ini berfungs sebagaj eht k omunikasi gerph tunggal dengan pisanti di hoar sistem,
Sesual devgan namanyn, panngkal 170 Jups menerma meopun memmberi daa dan /ke
serpih nmggal.

Ade dua macam piranti [0 yang digunakan, ystu piranti untuk kbungan seral UART
{Liriversal Asynchropous Receiver Transmitter) den pirenti umuk hbungan parard
yang disehut dengan PIO (Parave! Mgan Outgar). Kedua jenis O tersebut teah tersedia
di dalam serpih wingga! ATRISSZ,
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PERANGKAT LUNAK

Slcmih nmggal keluarga MCS-5| memiliki bahesa pemrograman klusus yang tidak
@ﬂwﬁﬂbhjmmmhtmggﬂmhmmmgrmmmj&mﬂm
nama bahesa assembler veng memiliki 296 perangks instruksi Namwn sast in

pemrograman mikrokontroler dapat dilakukan déngan menggunakan bahasa €. Dergs 1
bahaga C, pemrograman mukrokontroler menjpd lebth mudah, hal i karena dengan
fornmt bahasa C akan secara otomatis diubah menjpdi bahasa assembler dengan fiorme
file hexa

Perangkat lunak pada mikrokonmtroler dapat dibagl menjudi lima kelompok sehopai
berlk :

1 Istruksi Transfir Dara

Instruksi ini berfimpsi memindahkan data yaitu antar regster, deri memor ke memort,
dani register k= memon dan lain bin,

2, Instruksi Aritmutika

Iiwtruksi i melaksanakan operas aritmatika yang meliputi penjurnl ahan, pengurangan,
penanbahan satu (increment), pengurangan sa {decremeni), perkalian dan pembagian,

3. Instruksi Logika dan Manipulasi Bie

Berfingsi meleksanskan operad logka AND, OR, XOR, perbandingan, penggeseran dan
kompkmen dma.

4, Pesrrukdd Percabangan

Berfungs uwntuk mengubah urwap mormal pelaksangan suatu program. Dengan insiroksi
10l program vane sedang diaksanakan akan meloneat ke suatu glamat ertenn.

5. Fastrokst Stuck, [ dan Eonirol

Instruksi ini mengatr pengpunsar stack, memba cafmenwlis pat 10, serla pengontrolan,
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KONFIGURASI PN

Mikrokottroler ATRIS52 mempowai 4 pla dengan cuw daye nungpa) 5 Volt. Ked0 pin
terieha digambarken sebagai berikut:

T Plﬂ!'| i & e T
(=B Sl AN W ls papiare.
it = A LA R a— -
r1 . ST PO ADS LS EWR G e
Fi1#i]® e el T . B i S
ARy A e T s A L g
G b LR ALK ot
L | I T RIS R i '
ini ) S L AL ™ i1
M DiPs o a0 A ERVPE iy
-Tl't' B i SRR B L . r,l"‘-:‘_
@ wanl ] 12 = o FERbe »;,'1. e
U B TR T 4% i ey AR a1 50! e
[T B ] 14 - AL LR T Fin f';i'= l- ;'
T EA 1 J= | el =1 T
A, B m T | s MY Py AN ' EEE (R KRR
ORI e Al | > I'T;I i I‘;’ ISR T
TRy | 4a :""‘_-M.‘.-""‘" ¥ .--‘ A - o TR
AL | Pk ol A "i iz 1
EATLIR 0 T LN e

Fangyl dnri mating-maring pin ATE9S52 adaish ;

L Pio | sampai B (Port 1) merupakan-port pararel 8 bit dua amh (hidirectivnal ) yarg
dapat digunakan untuk berbagai keperlian ( general purpase).

1. Pin 9 merupakan pin resel, reset skl jkn mendapal cauen tingyi.

A P 10 ssmpal 7 (Fort 3) sdabh pori pararcl 8 bl da amh yang memiliki fungsi
penggent sebagei berikut :

«P3.0G(10); RXD (port sertad penerima daia)
+P3.1{11): TXD (port scrial pengirim dats)

+P3.2(12): INTC (oput iicrups cksternal O akf Jow)
* P33(§3): INT! {inpul iterupsi ekstrernal 1 uktif ow)
*P3.4(14): TO(ekstemal itput Bmer / cexinger 0)

»P3.5(15): T1 {eksternal input timer / counter 1}



Aqwam Rosadi K /MCS-51

P36 (16): WR (Write, ahif Jow) Sinyal kontrol penuisan deda dari poit 0 ke memon
data dan wput -outpu

- P!.T(IT]:RD(Raad. aktf low) Sinyal kootrol pembacagn memorn data irput -putput
eksternd ¥e port O,

4 Pin 18 sebagni XT AL 2, lelusran osilator yang teriubung pada kristal

S Pin 19 schagai XTAL 1, masikan ke osilator berpenguatan tinggi, teshwbung pada
knismml.

6. Pin 20 sehwgay Vis, tertubumg ke @ atau ground pada rangkaian,

7. Pin 21 sampai 28 (Port 2) adalah port perard 8 bit dua prah. Porl mi mengirim byle
slamat bida pengaksesan dilakukan pada menori eksternal

8 Pin 29 schagai PSEN (Prugram Siare Enable) addlih sinyal yang digunakan umtuk
membaca, memindahkan program memori eksemal (ROM / EPROM) ke mikrokontroler
{akti Jow),

9 Pin 30 sebagai ALE {dddress {déch Enabl) utuk menahan alamat bawah sdama
mengakses memoni ckstemal. P ini juga berfumgy & ebagai PROG (aktif /o) yarg
dinkfifkan saat memprogram. intemal flash memon pada mikrokontroler {on chip).

10. Pin 31 sebagai EA (Externgl focesss) ik memilih soemori yang akan dipunakan,
memori pregram ivemal (EA = Voe) ateu aemon poggrarm, eksternat(EA = Vss), juga

berfungsi sehagai Vpp {programmine spply voliage) pade sast memprogram (rtemal
Slash memon pada mikrokeniroler.

11. Pin 32 sampai 3 (Pot ) merupakan port parard 8 bit doa amb, Berfungsi sebagei

alamat bawah yarg dimltipleks den gen daa aniuk mengakses program dan daa memori
eksternal.

12. Pin 40 sebagai Voo, tedhabung ke 45 WV sebaga caluan untuk miksokontroler.
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ORGANISASI MEMORI

Sermua serph tonggd dalam kelarga MOCS-51 memilili pembagian ruang alamat uniuk
pogram dan data Pemisahan memot program den memori datz memperholehkan
memori daa wiuk diakses oleh alamat 8 bi. Sekalipun demildsn, slamat data memad 16
it dapat dibasilkan melalui register DPTR (Dase Point Regicter), Memoti program
hamya bea dibaca tilak bisa ditulis karena dismpan dalsam EPROM. Dalam hal ini
EPROM yang tersedn di dalam serph tugggal ATBIS52 sebesar 8 Khyie |

Elervirtwd Formapie oy Llerman {5a

VLY
a. Memori Program
Pada EPROM 8 Kiwte, yka FA {Ewermal Access) berlai tngri, maka program akan

menernpai slamat 0000 H sampai OFFF H secara iniernal  kka EA bemnilat rendah maka
program akan menempati alamat W00 Hsampai FFEF-H ke pr gram ksternal

b Memori Data

Memori daa miemal dpetakan seperti pada gamber di bawab Ini Ruang memorinya
dbagi menjpdi tign Hok yeitm bagian 128 bawah, 128 atss, dan mang SR ( Specal
Funcion Regiver)



Aqwam Rosadd K/MCS-51

Bagan RAM 128 byte bawah dipetakan menjadi 32 byte bawah dikelompokkan menpdi
4 bank dan 8 register (RD sampai R7). Pada bagian 16 byts berikutnya, di at as bank-hank
register, membentuk suay blok rmang mEmOrH yanp bisa teralamati per bi ( Bir
addre.:sabfe}.hlama:—alamatbituﬂaddahﬂﬁH]‘llngga?FH.Smmabyteyn:gbmdadi
dalm 128 bawah depat diakses baik secara langseng maupon tidak langsung, Bagian 128
#2s harba dapat diskses dengan pengalamatan tdak Jangsung Bagan 128 atas dari
RAM hanya ada di dllam piranti yange memilki RAM 256 byie.
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ABSTRAK

Sistemr pemarsavan arer parkir tige frial adafah swen rancangant tempa pokir ik
gecng bersnghat Sygem gedung bertinghat hi dinaksudban unik mengetahul jumiah mobil
yang parkir pada suata gedung serta wniuk mugachud Sempar parkir mang yong mash kosong,
Deigan mengetohud jumich mobil yang mamk atmupun yang keluar serta masge todmi tompedt
parkir yang koswng dher apkan dope memberikan demudahan kpada petugas parkir umivk
memberkan informasi kepada penggina  mobd Yang aton parkic pada geding tershin Dengon
kerudokan ise but akan dikopatkan kemyamonee kipady pengunfung sehunk gading.

System yang dilum memggrnaken foodioda Sebagai sevsorcahaya yong dipancarkan
ofeh 1ED dan ranghaion schmitt tigge untuk mengubak keluaran foiodioda meyad bgika pasti
yaire logha "1" dun 0" dkarenchan pada rangtatin shmit trigger fidak terdapar ik ambang
seperii komparator. diberikan LCD urtul menampitkan Kondisi area parkir. Apakah sudah eris
i befum. .

fuda sisters pemartou grey parkiv tiga butgi, keta mobil aka masuk areg parkir meka
sasoy pendeteksi pada pirt masuk ohan bekeria unuk memberian perhiak palang wmuk
membuks, don secara otomaris palang phey masut akon membuta, begitn sebaliborya kerika mohi!
akem meninggelian area parkir poda pafmg phtu Keluar seara ommans aken mevhuka ke
araya smsor Yang békerja dickkar Pty kelsar Dan tampien LOD fetha adaryd mobi yomg
penkic akeo: menjodi 1dan betika mobil selah kehurhosng akan muncd tampian poda LCD 0

Keywords . pamant auan area parkr, fondiceda, Led Super brightr.ampilan LC D 6z 2



BAB I
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Banyaknya kendaraan yang terjual sekarang inl dikarenakan kemudahan dalam
pembelianya. Banyak Sistern penjualan yang menmudahkan pembeli. Dengan Sistem
kredt yang menawarkan angsuran ringan akan sangat membantu bagi pembeli
dengan uang paspasan. Dikarenakan hal yarg demikian itulah sekarang ini hampir
setiap hari terjual seribu uni sepeda rootor didunia Semakin hanyak kendaraan akan
menarbah jumlah area parkir yang ada sekarang ini.

Semakin banyaknya mobil ataupun kendaraan yang paridr, akan menyulitkan
petugas untnk memantau atevpun mengatur tempal parlar tersebut. Terlebih g jka
area parkr yang dibuat bertingakst, akan memerlukan banyaknya  petugas unuk
setiap lantai Hal ini kakwu tdak dibuathan sebuah otomatisasi akan mengakibatkan
membengkaknya biaya unuk membayar pepgas parkir. Selain iu sekarang ini sulit
sekaii mendapatkan pekerja derpan sikap yare mjur dan berorientasi kedepan unuk
perusahaan Schingga bisa sap terjadi pencurian mobil atawpun kendaraan dengan
madus infiormas dan pefugas.

Sistem otomats menpakan scbuah abt vang bekerpp secara otomatis untnk
melakukan tupan tertenns. Sistem pemantav ama parkir tiga bhotal adabh suam
rancangan lempal parkir umuk gedung bertingkat Sistern pedung bertingkat ni
dmaksudkan untuk mengetah informasi mobil yang parkir pada siatu gedunp serta
urtuk mengetahui terpat parkir mana yang mash kosong. Dengan menpetahui
jumlah mobil yang masuk atagpun yang kelusr serta mengetzhul tempat parkd yvang
psong, diharapkan dapat memberikan kemudahan kepada petugas parkir uniuk
memberikan informas kepada pengguna mobil yang akan parkir pada gedung
ersebut. Dengan kemudahan rtersebut akan didapatkan kenyamanan kepada
pengunjung sebuah gedurg.



1.2. Perumusan Masslah
Berdasarkan latar belakang masalah tersebut, maka perunmsan masalah tugas

akhir mi adalah ;

!, Bagatmana sistemn otomatisasi area parkic dapat mengetahui jumlah kendaraan
keluar dan kendaraan yang masuk pada hari tersebut.

2 Bagaimanz sistem otomatisasi area parkll dapat mengetahui tempat parkir yang
belum terisi.

1.3. Batasan Masalah
Mengingat luasnya ruang fngkup dari permaszlahan ni maka baasan masalah
penulisar: migas akhir ini schagai berikt :
. Hanya Membahas Sisiem pemantau area park¥ tipa lantai vang difungsikan
vrtuk mengetahui mobil masuk dan keluar pada area gednng,
2 Tidak membuat sistenn pinm parkir otomatis pacda piotu parkir keluar dan mawmk

1.4. Tujusn Perancangsn
Tujan ngas akhr ni adalab
. Untuk merancang Sistem pemantay area parki tiga lantai
2.Mem banfu memberikan solisi nauk mengatasi permasalahan pakir pada araa
parkir bertingkat.

L5. Metode Perancangan
Agar tugas akhir ini dapat memberikan hasil yang baik, maka dakm
penyusunan laporan ini diperlukan berbagai macam dats, keterangan serta infiormasi
penting lainnya yang diperoleh dari berbagai surrber layak yang didasarkan pada:
l. Smdi Pustaka
Sudi kpustakaan mervpakan teknik pengumpuian data dengan mengadakan
studi hteratur atan studi pustaka hndasan teoritis bagi penyusun.
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Perancangan

Penyusun merancang Sistem pemantzu area parki tiga lantai, Perancangan
meliputi rangkajan elekttonik yang digunakan, baban mekanik yang
digunakan serta peralaan pendukung yang dipnnakan urtuk pembustan
maupun pengujizn alat,

Perhirungan

Perhitungan dilakukan apar dapat memperkecil kesalhhan dalam pembuatan
alat Dengan memperhitungkan nilai output berlasarkan komponen yarg ada
maka dapa diketahui kekurangan aht yang dibuat. Dengan demikian
kesalahan pembuatan dapat dikurang;.

Penguiian dan Analisa

Peryusun memguji perancargan kemudian menganalisa permasakban yang
ada pada Sistem pemantas arca parki tiga lanai dan merumnskan masalzh-
masakh yapg perly dipecahkan.

1.6. Sistematika Pennli san
Pembahasan mengenai sisiem Sistem pemaniau area parkir figa hintai menjadi
beberapa bab yang menjelaskan aspek-aspek tekns dan non-teknts, antara lhin -

BAB I

PENDAHULUAN
Membahas latar belakang dan mjuan penylisan dengan menitik beratkan
pada aspek teknis mengenai Sistem pemantan area parkir tiga laniai

BAB [l LANDASAN TECRE

Bab i akan membahas tentang konsep dan prinsip dasar yang pada alat
ukur frekuensi yang hiasa terdapat di pasaran dan metode pengukuran yang
lebih cemmat. Dan umvk merumuskan hipotesis  apabila  memang
diperfukan dari berbagai referensi yang dijadikan landasan pada

BAB [H PERANCANGAN DAN PEMBUATAN SISTEM



BAB IV

BAB V

Bab ni membahas secara detall perancangan dan pembuatan Sistem
pemantan area parkir tiga bntai

PENGUIIAN SISTEM DaN ANALISA

Pada bab ini akan dibahas tentang hasil pengujian dari Sistemn pemantay
area Parkir tiga lJantai, baik kelebthan maupun kekurangannya akan dibshas
secara detail pada bab i

PENUTUP

Bab ni berisi kesimpulan dan catatan-catatan penting yamg didapat dari
analisa pada Bab IV, s¢rta saran dari penylis,



BAB I
LANDASAN TEORI

21 Stnmr

Sensor adabh suau alat am komponen yang mengubah besaran fisika
menjadi besaran listrik. Misalnya sensor sulu, ikanan, sensor cahaya dan |ain-
lairn. Sensor sula berati alatkompanen yang merbah besaran fisika berupa suhu
menjad bearan lstrik yang selanjutnya dikuatkan okh rangkaian penguat.
Sersor berat/tekanan berati alat/komponen yang merubah besaran fisika berupa
tekanan kedalam besaran fstrik

Depa dibuat dari sistem yang paling Sederhana sgperti  sersor  on/off
menggunakan limit switch, sistem anabg, siyiem bus paralel dan sistem bus serial,
hingga sistem mata kamera,

Tranduser adaleh ela atay komponen yang mengubsli besaran fisika menjad
istric ateupun merubeh bespran Bistrik menjadi besaran fisika. Msal Semua
Sensor, speaker das: lain-lal 0. (Pitowame, 2006)

Lingkungan: 1 Listrik -
ﬂ:ﬂ sensof ~Tegangan Imier
- slogika
“tckanan ——* 8/ °E
vsuara, dil :
Camber 24 Diagram blok kerja Sénsor
Lingkungan: : Lingkungan:
-cahaya -cahaya
-suhu ———» Tranduser —— L L1
ekanan - listrik +ekanan
-suara,dil ~suara,dll

(ambar 22 Diggram blok kerja Tranduser

211 Sensor Pendeteksi Mobll
Untuk mendsteksi adarya mobil, maka dibutubkan sual sensor yang
dapat mengetahui adanya mobi tersebut, Schingga diperlukan sustu sensor untuk



mengetahui mobil. Pada suatu sistem pendektesian mobil, memanfatkan
fotodiods sebagei penerima dan led schagai permncar atar sumber cahays.
Fotodiods diletakkan secara berhadapan dengan  led superbright, sehingga
fotododa ini akan menetimg cahays dari dari led dan jika ada mobi yang lewat
sumber cahaya akan terpurus, Secam detail dapa dilihat pada Gambar 2.3

{Pitowaro, 2006}
¢
]
;I! {r

Gumbiar 2 1 Foudlods uintuk mengetahul mobil

LELF Supesbright photodiod o

-

Gunbar2i4 FeWakan sensor photodioda dan LEDH

Sensor ini bekerja dengan cara mengukur besar kecilnya intensitas
cahays yang diterima oleh fotodioda. Ketika fotodioda menerima cahaya dari led
superbright meks resistansi fotododa akan berkurang sehingga tegangan menjadi
kel mengakibatkan output akan bermini low (“07). Begiu sebaliknya akan
fotodioda berlogika (™1") jika fotodioda fdak mendapd cahaya dari pancaran led
karena redstansi fotodioda menjad besar.



2.2Schmitt Trigger

Schmitt rigger adalah suatu ranghkaian komparator dengen mengguaakan
sifar. histerisis yang merupakan sakh satu karaeristik op amp scbagai komparstor,
Histeriss pada komperstor adalah kejadan pendeteksian tegangan rdizrensi
menjadi lebih tinggi apabila sinyal hput begerak dani wegangan rendah menijadi
tejamgan yang kebih linggi, atzu sebaliknya sinyal input bergemk dari tegangan
tinggi menuju teganpan rendsh,
2.11 Input Nea Taveriing

Wi b

Gambar 1.5 a Yib gakalin descktor aral wanga [npdt now inverting
(YK sk istl Cungsl) Tander
{} Gasbar gdombang
Gambar 25 merypakan rangkaian detcitor taraf legangan tak membalk
dengan  histeresk. Tahmumnbﬂkdnﬁhehwmkcmmhn{ﬂ
menunikkan sdanye hisieresis dalam rangkaian. Vin derepkan melats R b
masukan{+), selinggs rangkaisnnya tak membalik, Tegangan acush Ve

dieraphkan Yemasukan Op smpiys.
Tegempgan smbang siss dan IEgangan ambang bawsh bisa didapatkan dari
persamaan berikat :
n:H—E 2.1}
R

Y 22)

'l —
F:T = -,.ﬂ{- ;‘] ——T



+ ¥

|
Vi =V, (14 —) -2
i pr == (2.3)
Tegangan histeresis Vy dinyatakan glch
(+¥ )—{-F,,
R A 4

Dalam detektor penyilang nol, ¥y ditengahkan ke acuan nd volkr, Ustuk
rangkaian detektor taraf egangan input non inverting, Vi idak ditengahkan ke
Vs melainkan simetris disekitar harga ratarata dari Vi;r dan Vip. Harga rata-rata
tersebut disebut tegangan tengah V,, dan didapat dari:

Pur

+¥ 1
V =t (] 4 =
T =+ 23)

2312 Input Inverting

— e
fl ' E -
¥ e R
L e L e Pl e b o
] ey Sl -
¥ L]
P Y - - -
b - B 1

Gambarlé {5) Rangakaian detddor laraf tegangan wput invertiog
(B Karakterisik (Rongsly Cansite
k) Gambar gdombang
JikaV, dan V. saling ditukar, hastinya adalah deteltor taral teganpan pembalik

dengan histeresis. Maka Vi dan V;; dapat dicari dengan persamaan berikut:

n +¥
Vg =V (—) + — 4
d ..,;{HH]' n4l i
" -V
= L L] 2.
Vor=Fod n+l}+ — 2.7

Tegangan histerssis Vy dan Vi, dinyatakan oleh

Ve=Vg ¥y = {+Vm:;(1_ym} )



- Fl-? 't'-"'bar ;- i
Ve =—5 =Vl Hi 29
23 H-bridpe

Rangkaian H-bridge merupakan rengkdan yang mengendalikan arah motbr
dan juga kecepatan motor. Dinamakan rangkaian H-bridge dikarenakan
mempunyai bemuk seperi hurof H dan sktem kerjanya berbenmuk jembatan
karena mengalimya ane melahs ftransistor yang berseberangan. Dengan
menggunakan rargkaan H-bridge ini maka motor de akan dapat dikendalkan
dengan mikrokoniroler. Bentuk rangkeiar H-bridge dapat dlihat pada Gambar
27 {Budiharte. 0406)

GambarZ. 7Rangkaien H-bridge

Gambar 2.7 mempunyai 4 driver motor yarg berbentuk H Kemudian terdapat
bufizer yang fungsinya memberikan panjpran bias pada 2 transisior sekaligus,
Besatnya transistor bergantung pada arvs #av daya yang diperlukan oleh motor.
Semakin motor membutohkan daya besar maka trahsstor driver harus besar juga,
Transrsor driver dibentuk okh (Q3,Q4,05,Q6 sedargkan wansistor bulfer
dibentuk oleh Q1,Q2. { Budiharto, 2006)



H

Jika transistor Q1 diberikan logka 0 dan Q2 diberi logka | meka transistor
QI akan akiif’ dan transistor (8 dan (6 akan akiif sehingga arus mengafr lewat
(B memje motor kemudian menuju ground melewaii Q5 Maka motor akan
berputar. Begitu juga sebaliknya, ketika transistor Q1 diberikan logika 1 dan Q&
diberi logika 0 maka transitor Q2 akan aktf menyebabkan tansistor Q4 dan Q6
dan akif sehingga arus mengalir lewat Q6 menujr motor kemuodian menuju
ground melewali Q4. mzka motor akan berputar kearah sebalikaiya. ( Budiharto,
006y

Untuk logka Q1 dan (2 adabh 0 maka transistor bufer tidak aktif sehingga
outpt 0 dan motor diam Tetapi untuk kegika QI dan Q2 adalah 1 maka transistor
bufer kan aktf semus schinpge semua transistor aktif. Dan akhimya tansistor
menjadi panas karena saling membebani. { Budihasto, 2006)

23 Motor DC

Motor DO (direct cumrent} adakh peralaian elekiromekanik dasar yang
berfungsi uruk menpoubah tcnaga Jistrik menjadi' tenagn mekanik varg desan
awalnys diperkenalkan olch Michad Faraday. Rangkaian ckivalen dari sebuah
motor DC magnet permanen dapat ditunjukkan pada gambar 2.8, { Ogata, 1984)

oL
i . . Va:Tegangan amatur
L ia . B Ars mator
k\ ) Vb: T agangan induksi balk
Va VBl A7 R.R esigtansi amatur
= L :Indukiansi jitan armatur
O

Garbar 28 Rangisibm Ekfvalen Molor DO

Persamsan iegangan armatur dapat ditulis sebagai berkut

Va=L£+Rju+K,m {2.10)
o

Dengan Kb adabh konstarta yang diukur dari tegangan yang dihasilkan oleh
motor ketika berpuar setiap sauan kecepatan (Voltdet/rad). Magninud dan
polaritas Kb adalah fungsi dari kecepatan anguder, w dan arah putaran poros



motor, Persamaan 2.10 dikena) sebagai persatman DC mopr secara  umim,
Dalam domain wakn dapat dituliskan; { Ogaa, 1984)

Falt) = U+RI NOETAGN dengan¥, = K, (1) (2.11)

Sesua dengan hukum kirchofT, ¥=7. R atau IR, dan dengan menggumakan
transformasi laplace persamaan ans motor dapat ditulis :{ Ogaa, 1984)

Vo (5) - 3K, 8(x)
Rval (212)

Dengan mensubtitusikan persamean diatas kedalam persamasn umum tors
oviput  yang dihasilkan, r(f)= K_I (7). dengan K, adaah konstanta
praporsional rsi motor, dalam transfisrmasi laplace didapat :{ Ogaa, 1984)

la=

r{s}=!{_}'¢{s}=.‘{_[5 %Egﬂtﬂ (213)

13 Mikrokontroler AT 89557

Mikrokontreler adalth suatu keping IC dimana terdupat mikroprosesor dan
memori program (ROM) seta memori serbagune (RAMDY, bahkan ada beberapa
jenis mikrokontroler yang ‘memiliki Fsilitas’ ADC, PLL EEPROM dabm sats
kemasan. Perggunasn mikrokontroler ddam bidang kontrol sangat Las dan
populer. Contoh mikrokontroler dari varian AfCSS/ addah A T89CS51/52/55,
ATB9851/52/55 dan AT 88C2051 Perbedean artar seri € dan S adakh untuk
seri C pemrogramennya secara parare sedangkan soi 8 pemrogramannya secara
serial dan mendukung ISP {n System Programing) maksudnya mikrokontroler
dspat diprogram langsung tanpa Jmrerface tambahan, maka uptuk mempregram
tidnk perlu melepas IC yarg sudah terpasang pada sistem,

AT89552 merupakan saah setw milrokontroler 8 bit keluarga MCS3I
yang memiliki 8 KByte memori program (fashperom), 256 Byte RAM, R jahr
70 3 tmer / counter, 6 veldor interupsi dan [SP. Dengan menggunakan kristal 12
MHz sau siklus membutuhkan waktv 1 g5 Adapun biok diagram dari AT89S52

adalah sepert pada gambar 2.9,
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Untuk memprogram mikrokontroler dapat menggunakan bahasa assambler
dfay bahasa tingkat tingg yaitu bahasa €. Bahasa yang digunakan memiliki
keunggulan  tersendiri. Dengan  menggunakan  bahasa assembler  depat
memini malisasi penggunaan memori program, sedangkan bahasa C menawarkan
kecepatan dalam perrbuatan program, Untuk bahesa assembler dapat menukisnya
dengan menggunakan ext edifor setclah i dapat dikompilasi dengan todf terient

misalnya asm5l unwuk MCS3L Untuk pengpunaan bahasa C, kompilasi dapat
menggunakan SDCC begi MCSSL, ( Afgiamo, 2002)

i

G-

L:fﬂi:ﬁ =l |

Garbar 29 Diagram Blok Mikokontroler ATS9852
1.31 Kompllasi dengan Babasy C

Urotan penulisan software ddam membuat sistem mikrokontroler adakh
sebegai berikut: ( Afizanto, 2002)
Program ditulis dengan bahasa asembly, bahasa C gk bohasa veng lgin,
Aplikasi nntuk menulis program ini dapat menggunakan editor tks, sepetit
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NOTEPAD, SYN TEXT EDITOR uniuk memperrmudah pemrogram daam
ha tampilan syntaks dan integrasi dengan clemen software 1ain.
Selanjutmya program dikempile dengan Compiler. Compiler berfiungsi untuk
menbah bahass C atau bahasa lan ke dalamm bahass mesin dalam format
heksadesimal. Unmuk  bahase assembly  digunaken compiler  ASM.S]
sedangkan untuk bahasa C digunakan SDCC.
Seielgh program di-compfie, pmgram siap didownload  Scftware ustuk
mendownload i dapat merggunakan AEC-ISP,

Untuk kowmpilasi dalam bahasa Asembly digunakan tocl sederhanz, yaiu:
SYN TEXT EDITOR sebugai edtor bahasa C
SDCC sebapal compiler
AEC-ISP sehagai downioader.

1. Kofigurasi SYN TEXT EDITOR

ED

Untuk pertasna kali menginstal, jalinken setup pregram wnik SYN TEXT
[TOR dan SDCC. PR 'YES' jka ditamskan apakah akan ditambahkan

SDOC pada PATH. Hal i bergunn sgar SDCC dapat dakses dari foider
manapun.

Jatankan SDCC dan ickan ton configure.

;:1 ' MY T o
T A e A LR

e ]
;-T" L — — o 1, T S - _
Garnbee2.10 Tampilan pada SDCC

Pith ADD dan isikan kenfigurasi SDCC sshagai berikut:
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Garber 2.11 Perginstalan SDCC paca tarsilan ADD.

Pilih ADD dan isikan konfigurasi AEC-ISP sshagai berikut:

joonfhe G A e g
Lot Lounch Pogam j 0] -;
Erspiim o e A ik

Workinguirachay. - Hhemeline” shihon] =7
{ CaohneConeole - Muldes - . 3w beloe R

[oF_] coud
Gembar 2.12 Penginstalan Aec fsp pada ampian ADD,

Setelh konfigurasi selesat, dapat memunlai memprogram dengan behasa C dan
mendownload dengan lebih mudah,

1 Mem program dan Mendownload

Setelah konfigurasi selesai, maka langkah-langkah memprogram ke
mikrokentroler adalah sebagai berikot: { Afizianto, 2042}
1. Qunakan SYN TEXT EIATOR, dan simpan (SAVE) namafilec



Tulis program sebagai berikut:
#include <at89x52h~
void main()
i
while(l)
{
P2=0xAA;
}
}
1 Click con MS DOS PROMPT
2 Perhatkan adakah pesan kesalahan yang muoncul
= e e

| m it Pramgd. o
—

Garrbar 2.1} Templen uncek mengetatni kesalshan

Jka ada kesabhan, perbaiki program
4. Jka tidak ada kesalahan, kik ton AEC ISP,

Tekan sembarang tombeal, kemudian ungay download hingga 100%, tekan 1
unuk reset.

6. Proses memprogram selesa,

2.52 Struktur Memori

Memoti pada AT89S52 schesar 256Byte dimana pembagiannya 128 Byte bawah
sebagai keperhaan umum sedargkan 128 bye mas schaga memori fungsi khusus
yang sering disebut Spedal Function Register. Pada Spedal Functim Register
digunakan urtuk keperhisn - keperluan klusus, misainya damat /O port, fimer,
ecuPuiNor, pointer, register pengaturan fimer, PSW Program Staks Word),
regisier interupsi, sevial buffer, sevial control,
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Sedanpkan pada memori keperiuan umum terdapet 7 bavks regisrer yang hanya

dapat diakses secara 1 Byte (RO-R7), memori ieralamati bit {J0H - 2FH) dan

memori serbaguna {30H — 7FH). ( Afgianio, 2002)

ATE9S52 mempunyai struktr meroti yarg erdiri atas

l. RAM Internal, memori sebesar 256-byte yang biasanya digunakan urguk
menyimpan variabel atab data yang bersfiat sementara.

2 Special Function Repister (register fngsi khosus), memori yarg bersisi
register-register yarg mempunyai fungsi-fungsi khusus yarg disediakan oleh
i krokontraler terschut, sepetti timer, serfal dan lain-lain.

3. Flash PEROM, memori yang digonakan imauk menyimpan Lastroks-anstruksi
MCS-51.

AT89852 mempunyai strukir mesori yang lerpisah antars RAM Infernal dan

Flash PEROM-nya. Seperti tampak pada gambar, RAM Intenal dialamar oleh

RAM Address Register (register abmar RAM) sedargkan Hashk PEROM yang

menyi mpan perintah-peintah MCS-51 dialamati oleh Program Address Register

(register slamat program). Dengan adanya strukiur memor yang terpisah tersebut,

walsupon RAM Internal dan Hash PEROM, mempenyai alamat awd yang samd,

yitu 00 naman secara fisiknya memori tersebut tidak - safing berhnbungan.

Gambar 2.6 dibawah iri mem:njokkan strultur memori dars ATROSS? vang terdiri

dari SFR, RAM internal dan Flash PEROM. Gambar 26 Alamat RAM Iniernal

dan Rash PEROM. (Afirianto, 2002)

it [ Frotma

- e [ L
ADOREE __r:'f FLAM
BTEM —— ! INTERMAL

Gendar 2.i4 Alamat RAM hierma! dan Flash PEROM
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2.3LCD

Liguid Crystal Display (LCD) merupakan sabh sau media tampilan yang
sering kita jumpai schari-hari, Bamyak sekai; kegunean LLD dabm perancangan
Suzly sistem yang menggunaken milrokontroler. LCD berfungsi menampilkan
suatu nitai hasl sensor, menampitkan teks, atau menampilkan menu pada aplkasi
mikrokontroter,

LCD yarg digunakan adalah jenis LD MI632. MI632 menipakan modul
LT3 dengan tampilan 16 kolom dan 2 bars dimulai dari bark 1 paling atas dap
kolom O paling kri dengar konsumsi daya rendah Modul tersebut dilengkapi
dengan mikrokontroler yang didesain  klusus votuk mengendalikan LCD.
Mikrokontroler HDM4780 buatan Hitachi yanp berfungsi sehagai pengendali LCD
memiliki CGROM ( Characier Generator Random Only  Memery ), CORAM (
Character Generation Randem Access Menory) Berikit bagianbagian dari LCD
M1632.(www.delta-electronic.com, 2008)

-

U

e

Eamm— T UHE X CHARACTER
Ll LCO DiSPLAY
e

TR

03

YBtE E RW RS OGND yvEE VCC YE2

NENES

Geambar 215 Dgplay LCD

271 DDRAM (Display Data Random Access Memory)

DDRAM merupakan memoti tempat karskier vang ditampikan berada.
Comtoh, untuk karskter I’ aaw 4CH vyang ditulis pada damat 00, karakter
tersebut akan tampil pada bars pertame dan kolom petama dari [CD. Apabila
karakter tersebut ditulis pada ahmat 40, maka karakier tersebut akan tampil pada
batk kedua koom pertanm dan LCD.
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111 CGRAM (Character Genetator Random dccesy Memory)

L et e
#pat diubah-ubah sesuai keinginan, MNamain, memori

akan hilang seat power supply tidak aktif sehingga pola karakter akan hilang,

173 CGROM (Character Generator Random Only Memory)

CGROM merupakan memori untuk menggambarkan pela sebuzh karakter
dimana pdla tersebut sudah ditentukan secara permanen dari HD44780 sehingga
pengguna tidak dapdt mengubahtya lagi. Namun, oleh karena ROM bersfiat
permanen, pola karakter tersebur tidak akan hilang wataupun power sipply tidak
aktif.

Pada sam HDA478C skan menampilkan daa 4CH yang tersimpan pada
DDRAM, maka HD44780 akan menpambil daa d alamar 4CH(GI0G 1100) yarg
ada pada CGROM, yait pola karakier L

Tabel2.1Konfigurasi Pin Ou LCD

No | Nama Fin Desripsi

1 | VCC +5V

2 | QD v

3 | VEE Teganran kortras LCD

4 |RS Repister seclei0=register perintah, |=register

data
5 | RW I=read (=write
6 |E Enable Qock LED, logka | sefap Kali
pengiriman atau pembacaan daa

7 | DG Data Bus {)

gd [ Daa Bus 1

o | D2 Drata Bus 2

10 | 8 Data Bus 3

11 | D4 Data Bus 4

12 | D5 Data Bus 5

B | D6 Data Bus 6

14 | 7 Data Bus?7

15 | Anoda (kabe coldat wstuk | Tegangan positif Dadklight
led Hitachi)

16 | Kdoda (kabel merah untk | Tegangan negative back fight
L.CD Hitachi)
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4 Struktur penulisan program
#include < [library$.h]> # Opsional
Hinclude < [Hbmryz.h]:- 7 Opsional
#define {nama 1] [nilai] ; / Opsional
#define [nama2] nitai] ; # Opsional
[global variables) 7 Opsional
lfunctions] ¥ Cpsi.ond
voul main{void) # Program Utama
(
[Deklarasi local variable/oonsiant]
[1si Program Utama]
}
b. Tipe data
e char: 1 byte (-128 &6l 127y
« insigned char; 1 byte( 08/d 255}
- int:2 byte (<32768 s 32767)
« unsigned irt ;2 byie {0 2 £553%)
« long:dbyte (-2147483648 atl 2147483647)
» unsigned long: 4 byte {0 sAl 4294967295)
v float : bilangan desimal
o array : kumpulan date-data yang sama tipenya.
» Void (0)
& Deklarasi variabe] & konstanta
» Yariabel addah memori penyimpanan daa yang nilainya dapat diubah-ubah.
Penulisan : [tipe datd] [nama] = [nilai},
« Konstanta adalah memori penyi mpanan daia yang nilainya €dak dapat diubah.
Penvlisan ; comst [nama] = [nilai);



Tambahan:
Gilobal variabel/konstanta yang dapat diakses & seluruh bagian program
Locdl variabelkonstanta yang hanya dapat diakses oleh fangst lempat

dideklarasikannya.

d Statement

Statement adaleh setiap operasi dalam pemrograman, hans diakhiri dengan(;]
atau[}]. Statement tidak akan diecksekusi bila diawali dengan tanda [/¢ ) untuk
saty bark, Lebih dari | bars gunakan pasangan [/* ]den [*/]. Statement yang
tidak dicksekusi disebut juga comments / komestar.

Contoh;
schumadg/255*%100; //contoh rumes pechitungan suhu

¢ Function

Functi on: adalah bagian program yang desat dipanggil olch progeem utama.
Perulisan:

[tipe data hasil] [nama function]{{tipe data input

1],[tipa date-dnput. 2])

[statement] ;

f. Conditional stalement dan looping
If else : digunakan untuk penyeleksian kondisi

If

{ [persyaratan] J [

[atatementl);

[statement?];

}

else |

[statementd];

[statementd];

for : digunakan untuk looping dengan jumlah yang sidah diketahui



21

for [ [nilai awal] ; [persyaratan] ; [operasi nilai] |

s
[atatementl];

{statement2];

]

while : digunakan antuk leoping bersyarat
while [ [persyaratan]) 3} {
[statement]];

[statement2);

|

o while
do |

break;




+ Shift nght:>>
Shift left: <«
Kompiemen: ~
h Operad relasional (perbandingan)
+ Samm dengan:==
» Tidak same demgan; =
o Lehih besar:>
* Lebh besar sama dengan:»>=
« Lehh kecil:<
Letih kecil sama dengan: <=




BAB HI
PERANCANGAN SEISTEM

KA Perancangan Hardware

Pada perencangan hardware mi akan diplaskan fiap bapian dai sistem
diantaranya sistem mekanik, mikrokentroler yang digunakan, sistem perpperak
palang pembuka dan penutup, sensor pendeteksi mobil, tombol meny, led dan cam
dayanya. Adapur: diagram blok dari sistem adalah sebagai berikut:

‘ ' i 1. | | | r'_ q T -

| | put: . _L— _ i \ - :
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Garbar 31 Diagram blok Sisten Pemantau Arca Parkt tigs hantal

Dan &agram blok Gamber 3.1 dapat diketahui sistem kerja dari sbtem
pemanizu area parkir tiga lantai. Disetiap tempat parkic mobil terdapat sersor
yang dibuat unfuk mendeteksi mobll yang parkir Sensor terbitat dan led sebagai
pemancar  dan untuk  penerima omenggunakan  photodieda  vang  dipasang
berhadapan, Dimana sistem kerjanya adakh jka sersor terhalang oleh mobil yang
parkir, mekn akan dideteksi ofeh semsor babwa ada mobil yang parkir. Sehngga
dapat diketahui batswa temnpat tersebut sudah ada yang parkir, Begi juga untuk
tempat parkir yang iain.

Selain semsor umuk mendeteksi mobil yang sedarg parkir, juga terdaps
sersor yang mendeteksi kelwar masuknye mobil yang parkr. Sechingga dapat
diketabui jumlah mobil yang parkir. Untuk memantaw area parki digunakan lod
10x2 karakter. Dengan adanya lod tersebut maka akan memudahkan petygas
parkir untok memberikar infiyrmasi tempat parkic yang kosong. Tombol manual
sistem digunakan untuk mengaktifkan motor pembuka palang dan juga menutup
palang secara slomatis.




% dia  mikrokontroler, sau sebagai
sikrokontroler  masier

Gistem parkir im  tenddi ‘
mikeokontroler  skve  dan  yarg  igsnys schagal
Mikrokontroler slave digunakan untuk memproses Semuia Sensor yang ada pada
area parkir. Setclah data diproses mikrokontroler dlave, maka selanjumya dikirim
ke master Mikaokontroler sshagai data untuk manampilkan informasi kondisi
tempat  parkir, Digunakan mikrokontroler tambahan dkarenakan sess0T yang
digunakan bamyak dan tidak cukup jka diproses pada mikrokontroler yang jga
menggerakkan motor dan palang pintu.

Data dari slave dikerima master mikrokoniroler kemud an dan diproses dan
djadikan dga informas merggunakan lod ¥6x2 karakter Seingga akan
diketahui tempat parkir yang terisi mobil dan yang mash kosong. Selain i upa
mester mikrokontoler memerinkahkan palang pintu masuk dan palang pintu kehiar
urtuk membuka ataiptin mentup.

3.1 Pérapcampan Mekanik

Sistem mekank dari alat terbnat dar triplek yang dibentuk menyerupai
tempat parkir bertingkat Dengan ikuran 60 cm x 60 om, nkuran yarg dipakai
idak menggunakan skala perbandingan pada suatu gedung berfingkat, dan etapi
harya menyesuaikan dergan mimiatur mobi yang akan dipakai unnik simulasi
Dengan membuat minitur area parkir berfinpkat, maka akan diketshui sstem
kerja dari sitem yang dibuat. Sebingga mantima dapat dapikasikan pada sistem
parkir bertingkat peda keadsan yang sesungguhmys. Unmk letih jdasnya dessin
simulasi Sistem pemarvean ares parkir tiza, Jantai dapat dilihat pada Gambar 32,
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Gambar 3.3 Desan area parkir pada geding bertingkal tampak aras

3..2  Perancaogan Sensor Pendeteksi Mobil

Sensor yang digunakan pada Rancang bangun olomatisasi sistem
pemantan area parki berlantai figa edalah photodioda. Peletakan photadioda
menghadap dengan kd yang mempunyai cahaya yans ferang atan disebut kd
superbright, sehingpa ketika terdapat mobil yang parki maka pamcaran lkd
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superbright skan terhaleng. Cahaya yarg diterima oleh photodioda akan dapat
merubal resistansi dari photodioda. Gambar penempatan sensor pendeteksi mobil
dapat difihat pada Garrbar 3.4,

LED Superbright photodinda

TX RX
H]_-* EU
Gamber 14 Peletakan sensoe pholodioda dengan LED

Led varg digunakan adalah led superbright wama memh Hal ini
ckarcnakan wama merah mempunyai itk intensias cahave yang sempit
sehingga dapad mengurangi cfek panppuan cahsya Mar yang dapat mengganpgu
penerimaan sensor.

Ciamber 3.5 Rangkaian photodioda dan LED

Cambar 3.5 merupakan gambar rangkaian sensor yang dipasang pada slat.
Setelah rangkaian sensor terpasang, maka sensor ini harus diubah menjadi siyal

digital yang depat direrina deh mikrokontroler. Rangkaian pengubah output
sensor menjadh sinyal digital dapar difihat pada Gambar 3.6
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Cambar 3.5 Rangkaian schmilt trpeer pada alat

(ambar 35 merupakay gambar pengubah ouipal sensor pbotodioda
menjadi sinyal digial” yang dibuat dengan rangkaian schmiitt frigger. Dengan
menggunakan rangkaian schmitt trigger output alan lebih stabxl dibandmgkan
menggunakan rangkaian komparator sajp. Prinsip kerja dari rangkaisn schrmit
trigger adalah ketika input berada pade kondisi dibawah nilai  refizrensi
(photodioda berada pada keondisi terkena cahaya dam paptulan lintasan) maka
output berlogika 1 schingga ld menyala, sedangkan ketka input berada pada
kondisi diatas nilai refizrenst (photedioda berada pada kondisi tidak terkena
cahaya dari pantulan lintasan) maka output berlogika 0 sehingpa led udak
menyata. Dengan catalan titik input pada posisi mverting.

Besarnya nilai referensi bisa dirubah menggunakan variabel resistor yang
dirangkai sebagal pembagi tepangan dan kehiaran dihubunghkan pada utk non
inverting.

Berdasarkan rumus 2.1 sampal 2.5 merupakan perhitungan semith trigger.
Berikut perhitungan tegangan ambang #as (Vyy) dan tepanpan ambang bawah
(Vr1) untuk beberapa perancangan tepangan referensi yang berbeda:



Diketahui: R fixdback(Rfy = 220 k
R input(Ri) 1k

Vaat =5voit
Sehingga n adaiah sebagai berikut:
n=nRMR
=RifRi
=220k/ 1k
=220

Deteitor taral tegangan dengan histensis input inverting maka tepangan
ambang atas, tegangan ambang bawah, tegangan tengah dan tegangan histerish.s
dengan nilai referensi berbeda dapat dicari sebagal berilcut

1. Refierensi di set pada t=pangan | vdt

a. Tegangan ambang atas

" +¥
o —
a+l V)

FW - w4+l
2205 +5
7 =720 5000
220 5
v et I
For =0,99+0,02
For =L

b Tegangan ambang bewsh

Fig = #"'ﬂ,d'-j"'_lrw
n+1 n+l
= 220 a -3
= 220+ 220+
_ 220 -5
470
V., =0,93-0,02

v, =0,97%



a Tegangan tengah
v, ,,fmr;_"m
I D1-0,97

2

Ve =09%F

V.,

b. Tegangan histerisis
Vy =1,01-0,97
Vy=0,04V

L

Vor =

+
220417 22041

u _—*—__

20 22
v, =1,99-0,02
V., =197 ¥



4 Tegangan tengah
v :_2_3 01-1,97

2
Vo, =1.99¥

b Tegangan histerisis
V, =2,01-197
VH ={,04F

2 Referensi & set pada tepangan 3 volt
& Tegangan ambang atas

¢ Tegangan tengah
3,01-2,97

_ 2
V=299V

Ve =

ciFf

d Tegangan histerisis
F" :3.{]]—2,9?
v, =0,04¥
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L Referensi d set pada tegangan ¢ volt
a. Tegangan ambang atas

F:.': =

220 +5
B
- 22&#4“22%1
y, 8805

221 3N
Ver =3,9840,02

Vir =4,00F

b Tegangan ambang bawah
20 -5

V. = (A

S Y 20y
8§80 -3

IFer = =
g0 A ]|

¥,y =3,98-0,02

V, =396V

¢ Tegangan tengah

43(“]_3:95
P:._* == Iz =

v, =398 ¥

d Tegangan histerisis
v, =4,00-3,96
¥, =0 04F
Dengan mengacu pada perhitungan tegangan ambang #as dan tegangan
ambang bawah maka depat digambarkan karaeristik (fungsl) transfer. Gambar
karaterisik furgsi transfer di ambil cortoh untuk tegangan referensi 3 volt. Berikut
karateristik rangkain schmity trigger yang akar dibeat
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Gambar 37 (@) Karakerlstik (Tungsi) ransfer schinitt tripger pada Rancang bangun sistem

Persaniau parke

{B Gambar gelombang rangkaian schmitt triger pada Rancang bangun sistem
Pemantau parki

313 Perancangan Mikrokenirofer

Pada sistern ini, unfuk pemresesan datn digunakan mikrokontroler

ATE9S52 buatan Aunel,'inc. bikrokontreler AT39552 mempakan mikrokontroler

3 bit dan memiliki inmuksi sa MCS5L. Rangkaian dai mikrokontroler dapat
dilihat sebaga berikut:

Faw =
# -
[

A . éﬂ

= = = ]

=" E = é

- j? = p EEg = : ea—— {5
= S !

: P =i
"’Q“‘ i f—" ] v I =

i
4+ B

CGambar 38 Rangkain Mikmokomroler



Pada mikrokontroter serl 5" ini. proses pemropraman sudah mendukuig
[SP { /v Sistem Programing ) dimana proses pemrograman dapat dilakukan tanpa
harus membutuhkan development boarl seperti seri “C™ Pemrograman cukup
dengan menghubungkan pin MISO, MOSI dan SCK pach PC. Tegangan kerja dar
mikrokontroler AT89852 ini memerlukan tegangan Svok. Tegangan tersebut
didapat dari IC regulator 7805. Mikrokontreler ini memerlukan sumber cfock
eksternal dengan nilal 12 MHz. Sumber cfock tersebut didapat dari krstal 2 Mz
yang terkoneksi pada pin XTALI dan XTAL2 Port O pah mikrokontroler
tersebun tidak memiliki resistor puf! s intemal, untik itu petly ditambahkan

resistor pufl yp dengan resistor arrgyp.

3.1.4 Prrancangan Driver Muytor

Driver motor dipunakan untuk menpator arab thn kegepatan tmotor dc
yang diganakan unwk menggerakkan palang. H-bridpe yang digunakan terdiri
dari beberapa transistor yarg sesual dengan kebutuhan ans motor. Agar dapat
diatur kecepatanya dantidak boros daye, digunakan moter yang menyerap daya
kecil. Untuk memperbesar torsi yail kemampuan motor -menggerakkan palang
digunakan gear. Untuk lebih jelasnya rangkaian h-bridge dapat dilihat pada
Gambar 3.9.
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Gambar 39 Rahgkaian H-bridge




Dari Gambar 39 dapat diketahui prinsip keja dari rangkaian h-bridge
vang digunekan Rancang bangun sistem parkr bertingkat Pada rangkaian driver
digupakan transistor seri TIP41 dan TIP42. Dipilih transistor ini dikarenakan arus
yang dibutuhkan motor kecil sehinggz dak perl digonakan transistor yang
besar. Transistor ini mampu mengalitkan arus sampai 3 ampere sehingga cukup
vrtek menyuplai ans melor de yang digunakan. Usivk buffir  digunakan
transktor yang kbih kecil dayanya yaiu fpe 2n2222, Transistor ind di gunakan
uniuk mengaktifkan transistor driver, Digupakan tipe NPN agar ouput dari
mikrokontroler dapa membias transistor terse bur.

Pringip kerjp dari rangkaian ini adalah ketka transistor T diberi bis
positif atau logka 1 dari mikeokontroler daa T2 diberi jogika 0 makz tansstor
akan mengalirkar arus dari kolektor menoju emitor, sehingga amsistor (8 dan
Q4 alan akif. Dengan demikian arus menpalic dari we meiewati 5, melewati
motor dan memtjo ground meleawati Q4 Sehingga motor dapai berputar, Begitu
juga sehaliknya ketka wansistor T2 diberi Has positf atan Jogika 1 dard
mi_krokontroler dan T1 diberi logka 0 meka ansistor akan mengalirkan ans dari
kolektor menuju cmitor sehinggz iransisior Q6 dan (B dkan aktif. Dengan
demikian ans mengmalit dari vec nklewatl Q6, melewati. motor dan memju
grownd meleawatt (3 Sehingga motor berputar dengan arah sebali knys.

Lka Tl dan T2 diberi logika 0 maka scnma transitor fidak aktif' sehingga
motor diam. Lopgka yarg fdak diperbolehkan adalah jika Tl dan T2 dberi logika
1 maka transistor akean aktif semma, sehingga transisior driver akan menpd panas
karena transitor yang saty dengan yang Jén menjadi saling membebam.

3.1 Perancasgan Tombol Menn

Tombol menu dipunakan umuk memasukan pepgauran infiormias area
parkir. Terdapat tombol wp untek pilihaan keatas, tombol down untuk plihan
kebawah, tombol cancd uniuk membatatkan perintah dan tombol ok urtuk
memilih menu yang disetujui. Rangkajan tombol meru dapat dilihat pacs Gembar
3.10.



Cambar 310 Tombol meni menggunikan push button

| OK,

ot

311 Perancangan LOD

LCD sebagai tampilan pada sistém menggunakan LCD32 x 16 tpe M1532
yang  memiliki kontroler ekivalen  dengan  HID44780. Pada  sistem i
menggunakan mode kentroler LCD 4 bit data, make koneksi dari LD ke kaki

mi krokontroler dapat diihat pada tebd 3.1,

[:L CANCEL
L wp
L, DOWN eopms

PORTIO
FDRTI.1

PORT 2

Tabel 3.1 Koncksl LCD

P | Keterangan Konekst
| = Vag | Cround
1 2 | Power Yoo 5 vok

T [Gommst | Giound
4 | RS Port 0.7
5 | RAW T Port 0:6
5 1B Port 0.5
1 | DA4 Port 0.0
2 | DBs Port 0.1
13 | DB& Port (2
4 | DB7 Part 03
13 | back light + 5 volt

16 | back light- Ground
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Dari tabel 3.1 tersebut pin korirol LCD ferkoneksi pada port 05, 06 dan

0.7, sedangkan pin daz terkonekst pada port .0-0.3, Tegangan kerp pada LCD
membutihkan catt 5 volt yang didapat dari IC regulator 7805, Pengaturan komras
LCD difakukan dergan cara menghubungkan pin 3 pada tegangan berkisar antara
0—5volt. Untuk 2 ditambahkan VR pada pin 3 dan doda proteksi pada pn 15
sesuai dergan pambar rangkaian berdox ini:

5 Viodt

—P———Pn 15

éi___. Pin3

—_—

Gambar 3.11 Conlrast Contral Clreuit

31.1 Perancangapn Catn Daya

Calu daya disini dirancang urtnk memenuhi kebumhan tegangan kenja
untuk rangkaian o krokomycler, sensor, h:bridge, dan moior. Pads rangkaian
kontrol dan smsor memerhkan fepangan DC positif 48 - 5 vok, Sedangkan
driver motor memeriukan tegangan 12 voh,

—_— e —

L ———— — = =

m]—- }‘E i + mm;}:j "Ll";w
— Tealkoogr downy

| Pacaensh mmi'_— |

Gambar 3.12 Blok Diagram Catu Daya
Uk menyearshkan arus den tepangan  digumakan sebush doda
penyearah benpa diods Bridge. Mioda i memiliki 2 masukan AC dan 2 kelaaran
DC Anx dan tegangan yang dihasikan oleh doda tersdbut belusmiah Sepuma
masih terdapat riak sehingga digunakan sebuah capastor yang bergunz unnik
menghilangkan riak tegangar DC sehingga hasiinya lebdy baik, kapasitor yang



digunakan pada rangkalan cau daya ini menggrunakan 200 pF yang dipikh
secara acak dikarenakan pada pemakaian umum kapasior yang digunakan adalah
sebesar nifai tersebut. Sebenarnya dengan memakai kapasior yang kbih besar
lebift baik dmana proses pekpasan muatan akan Jebih baik lagi

T Sl l___\'i“r’j; lw

Gamber 3. 13 Rangkeias Power Suply

L =

Tegangan yang dihasilkan selelah  melahd proses il belumlah stabi,
kadang nak ataw wenm. Untuk meengatasi keadaan tersebut maka dberi tambahan
komponen bervpa scbuah 1C regator LM 7605 yang berfungsi untk meregulasi
legangan yang masuk sebingya akan mengbasikan sebuah tegangan keluaran
sehesar 5 Vok DC sehingga aman bagi rangkaian yang digunakan dalam sistem.

12 Perancangan Software

Perancargan sditware i berupa penbuatan alporima dan  flowchart
jplanya alat yang akan dibuai Flowdant yang dbuat i dgunakan urtuk
membuat program alal Propsin alai Gbuat secara teratur dan berungan sesud
dengan urutan jalanmya dlst. Untuk program lengkapnya dapat dilihat pada
Garmbar 3.14 dan Gambar 3.15 beriloat ini :
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Gurrbar 3. M(a} Flowchar mkrokontroler sehagai master yang memproses semia gaty

Alat yang dibuat menggunakan dua mikrokontroler ATBY9S52 yang
masing-masing mikrokentroler mempunyai fungd yang berbeda-beda. Sau
mikrokontroler digunakan sebagai slave dan mikeokontroler yang lin sebagai
master,



Untuk flowchart mikrokontroler sthagai slave dapat dilihat pada Gambar
3.14. mikrokonmoler i difungsikan uniuk memproses data sensof pendeteksi
mobi yang jumlahnya sebanyak 24 bush sensor Karena menggunakan sau
mikrekontroter tentunya tidak cukup. Untuk b mikrokontroler slave ini berfungsi
memproses semua sensor yang ada di siswem. Setdah semua sensor ini dproses
deh nmikrokontroler oleh dave, kemudian data akan dikirim secara senal ke
master mikrokontroler.

Kemudian vtuk mikrokontroler yang master digunakan untuk memproses
data dari mkrokontroler slave. Setdah data dterima maka skan di tampidkan lewst
led 182 kamkter. Sdain tu jga dpmakan umuk mengperakkan paang pinto
masuk dan kelar, Dari informasi & lcd akan diketahui empat parkir mana yang
kosong dan terisi, schigga akan memmdshkan petugas umuk mengarahian
tempat parkir

Berllat program imisinlisasi serml:

|||||||||||||||

void (nit_Senaxchar baud )
: TMOD=0T; [ 1 mode Z (auiksiosd)

PCON=0X0 ; ¥ SMOD=0
SMO=T;
SMist {1
REN=T: Hiaddhreg R0kl N
THA=au, Heacapalan 8600 bps (niked reload)
TLmbaud; riknigrartl  timear

TR{={ if tinar dijakarikan

rrrrrrrrrrrrrr



Led yang digunakan menggunakan 4 bi data. Berikut listing program
inisi akeasi led

woid ked Lnit()
{
L_ms(30).

PO=0x03: £ 0010G011

sond;

delay _ms(28),

send;

deday_us{200):

send,

delay_ms{7};

PO=0x02:

send,

delay_us(40);

write_ins{0x28). H00101000 displey kne and dol
witte_Ina{0xGE) £10000WCA Cigplay off
witis_ins{lxdn; MO Clear
write_ing(0x36); tentry mode

write na{0x0F); fidisplay,cursar biink "on®
!

SRR e B R R

311 Algoritma Memhaca sensor pendeteksi mobil

Sensor merupakan mata dan - alst, untuk f seiclh  sensor  dapat
menbedakan antard-adanys mobi dan tdak, maka langkah selanjutiya adalh
memberi perintah dengan data yang dihasikan sensor. Algoritma pembacasn
sensor dapat dilihat pada Gambar 315 umuk lantai basemant, Gambar 3.16 unuk
lanatai 1 dan Gambar 3.17 unuk laniaj 2.
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Garber 3.13 Flowchert membaca sensor mobd wiasik den kelier  pada mikrokonroler master

Dari flowchart diatas dapd diketahui rancangan dari pembacanan sensor
pendetcksi mobil. Setiap sensor pada sitem perkir vang dibuat akan diubah
menjack variable dengan konstanta tertentu sehingga dapat dibedakan antara
sensor satu dengan sensor yang lain. Scbagai conoh sajp smsor 18] | merupakan
sensor untuk mendeteks area parkir mobil pada ares lantai sa nomer parke satu,
Dan begitu seterusnya. Dan setelah diubah menjadi konstanta tertenty, dita ini



&kan diki rimkan secara serial ke maser mikrokontroletr, Untuk lantai dua dan tiga
mempunyai sistem kerjd yang sama.

Selam mendeteksi arca pakir jug terdapal semsor yang mendeteksi mobil
mesuk dan keluar. Karena sensor ini terdapat pada master mikrekontroler, maka
nuka dapat langsung digunakan untuk menentukan reaks dari sistem.

Unuk potongan program area parkit pada mikrokontroler master dapat
dilihat pada listing berikut:

clear_LCLX);
goto_LCO{0xOD);
print_LCD{"a>
gotn_LCOOx40);
print_LCD™ L2
whila{1}

{

H (sensor_rasukex THpirtumasuk_buka(l}
If (senmor_ehsar== {pintuketuer_buka{:)
ftiitada mekilisy

bacaserini()
if {P3m=1){ai=t)
H{Pava2){a2= 1}
(P 3n=3}adn1}
{PIuma}nd=1)
If (P3=a5){a5=4;)
H{P3==g){ati=1}
fiP3I==7)al=1}
if{P3xcB){abing )

IF{PImafibi=1;)

if { P3=m10){b2=1:}
K{P3==11}{b3=1;}
F{PI=a12}{b4=1;}
P 3==13)b5m1;}
ff(P3==14){b6=1;}
if (P3==15}b7a1;}
if {P3==16){b8=1:}



§(P 3==17){cl=1}
if (P3==18)[c2=13
i (P3==18){c3=1;}
(P 3==20Y cd=1}
H{P3==21{c5=1}
if{P3==22}cH=1;}
if (P3==2R{c7=1}
if{ PA==24}c8=1}
T TRNidak ada moilia |
if {(P3==101){a1=0.}
if(P3==102){a2=0:}
i [P3==103}ad=}
1 (P3==104)34=0}
T (P3==105){a5=0}
if (P3==106H a6=07}
it{PI==t07a7=0}
H(Pa==108){88=0})

if (P3==100}{b1=0:}
if {P3==110}b2=0}
if{P3==111}b3=0)
f{P3==112){b4=0}
(P 3==1131b5=03)
if{PI==114)}{b6=03}
(P 3e=115){b 7=0:}
H{P 3==116){b8=0;}

if (P3==117){21=0;)
H{P3==118){c&=0)
it{P3==110){c3=0;)
H{P3==t20){ca=0)
f{Pa==121){c5=0;)
if (PA==122 260}
H{P 3s=128){ 7=0:)
if (P3==124){c8=0



i tarmpikan T
goto_LCI{0x02)

print _char{at+48);
print_char{a2+4d),
print_ shar{ad+48};
print_chariad+ 48);
print_chanaS+48);
print_char{ab+ 4);
print_char{af+48);
prirtt_ shan28+48);

goto_LCD{0x0d);
prim_champ 1+48);
print_chanb2+48);
print_char{bd+a8);
goto_LCD{Ox40);
print_chanbd+48);
print_chanbs-+48);
print_chanb&+48)
print_chan(b7+48);
print_char{b8+48);

goto_LCO{0x48);
print_char{cl+43);
pritt_char{e2+48)
print_char(c2+48)
prind_char(c4+45);
prim_ char(ch+48);
paint_chor{cS+48);
pint_ghan(cy+45);
print_chae(c8+48);

delay_ms( 100};

--------------



Program membuka dan memtup palang pintu masuk pada mikrekontroler
master dapat dilthat ada lisfing beriku:

mremEwr

delay_ms{4000),
palasginasuk_ turun;
delay_me{30);
stop; .
whiledlimit_masule—= T{palangmasu

¥
3R UNIsSsuLA
\ Aeebbsl/l 2t
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Untuk potongan program membaca sensor parkir pada mikrokontroler slave dapat
d hihat pada listing berikut :

whife(1}

{

HiiMegika O S
if{PD_O==0yF3=1detay _ma(1);}
if{P0_1==0}{P3=2Z;delay_ms{1)}
it{P0_2==0MP3=2dalay mafl}}
if(PO_3==0ypa=4deiay _ms{i))}
if(PD_4==04P3=5delay _ms( 1)}
iff=d_S==0}F 3=6.delay _ms{1)}
iiPO_6==0)P3=7.delay_msa{ 1)
ifPO_7==0yP 3=8deiay_ms{1;}
if{P1_0==0KF3=9 delay_ms{1}}
iffP1_t==0{P 3=10,delay _ms{1}}
if{P1_2==0KP3=tt:delay_ms{1)}
if{P1_3==04F3=12;delay _ms{1),}
if(F1_ 4==0yP3=13delay_ ms(1)}
if{P1_5==0yF'3= t4;delay_ms(1);}
if(F1_8§==0}P3=th:delay_ms(}}
HiP1_7==0}P3= 1&ideiay_ms(i)L}
fiP2_O==0}Pi=17detay_ms{1};}
(P2 _1==0yPi=igdelay ms{ly}
HiP2_Z2 ==0)P3=12;delay _mse{1);}
HiP2_3==04P3=20;detay _ms{i)}
H{P2_4==0{Pa=21dtlay_ms{1)}
if{P2_5==0){P3i=22 deiay_ms{1}}
tfP2_G=e0}PI=23.delay _ms{l);}
if(P2_7==0{P3=24 detay _ms{1)}
L ogika 1 £ 0

fFP0_O==1}{P3=101 dalay_ms{1};}
RO _1==14P 3=102 delay_ma(1)3}
iffP0_2= 1{P3=103;delay _ms{1)}
HPE_3==1{P3=104;delay_ms{1}}
if{PO_4==T){F 3=105delay _ma(1)}
if{P0_5==T{P3=104:delay _ms{1}}



30

H(PD_&==1}{P3=107 delay_ms(1);}

HF0_7==1KP 3=108,deday _ms{1}}
HP1_D==1HP 3=108;detay_ma(1)}
HP1_1==1{P 3=110  ceiay_ma(1}}
If{P1_2==1)}{P3=111 detay_ms{1}}
HP1_3==1){P3=112,delay _ms(1}}
iP1_s=={)}{P3=113:delay_ms{ 1)}
i{P1_5==1}{P3=t14:delay_ms({1)}
if{P1_Beau1}P3w115;detay_ma{1)}
f(P1_T==1}{P3=116.detay_ms{1):}
i{(F2_0==1H{P3=117.deiay_ms(1)}
H(F2_tea 1P =118, detay_ms{ 1)}
f{P2_2==1{P 33118, detay_ms{1)]}
#{P2_3e={{P3~120; detay_msil}}
(P2_4==1){F3=121 delay  mafl))
if{P2_5==1){P3x122:delay_ mai1}}
iffP2_ga=1)P3a123:delay, ma({1}}
P2_7=n 1y P3=124.delay _ma(7) }
kirim serlal(P3);

}

3.1l Algoritms Pengeadalizn Driver Motor

Pengendslian  driver motor dilakvkan oleh  mikrokontroler master.
Sehingga untuk flowchart pengendalian driver motor digunakan untuk pembuatan
program pada mikrokontroler sebagai méaster Untuk: flewchart pengendalian
motor driver dapat diihat pada gamber 3.19,
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Gambar 320 Flawchan Pengendalian Driver Motor Palang keluar

Deiver pembuka penutup palang masuk dan palang keluar mobi
dihubungkan pada port30, portd.], port32? dan porild umtuk perancengan
pmgmnmﬁmkanpahngphmmnakanmuidﬂgandmwgdiheﬁkm
unmkd:irermotcu-.ﬂm.ugeﬁkanpﬂmgphtu masuk dan fintu keluar arca parkir
depar dii hat pada tabdl 32 dan tabd 3.3,




Tubel 32 Data Pengendafian Driver Motor Palang Masuk

na Data Driver Motor Aks

1 Forta0=0, Ports 1=0 Stop

2 ~ Poral=1, Portd1=0 Paang masuk membuka
3 Portao=0, Pori3d.1=1 Palang masuk menutup
4 Port30=1, Port21=1 Tidxk dijinkan

Tabel 33 Data Pengendaban Driver Motor Palang Keluar

na Data Driver Motor Ak

1 Port2.2=0, Port3.2=0 Stop

2 Fortd2=1, Portd g=0 Palangkeluar membuis
3 Portd2=0, Portdi=1 Patng keuar menutup
4 Fort32=1, Port33=1 Toak difikan

Program unk pengendalian deiver motor adakzh sebagai berikut

P3_0=0; P3_1=0; /semua pdang dam
Drelay _ms{2000)

P3_0=1 P3_1=0; f Paiang masuk membuka
Delay_ms{2000;

F3,_0=0;F3_i=t; /! Palang masuk menutup
}

Falang *eluar({

P3_2=0; P3 3=0; Asemia palang dism
Delay_ms(2000);

P3_2=1; P3_3=0 /fPalang Keluar membuka
Delay_ms{2000);

F3_2=0; PA_3=%, / PFalang keluar menutup
Delay_me(2000);



BABIV
PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT

4.1 Pengnjizn Hardware

Pengujan hardware merupakan pengudian perangkat-perangkat elektronik
yang dibutuhkan delam Sistem Pemantau area parkir figa lamai. Hardware yang
digunakan antara lgin, sensor pendeteksi mobil, mikrokontroler, h-bridge, cam
daya dan juga motor untuk menggerakan palang pintu mask dan palang pinte
keluar secars clomalis ataupun seécars marwal dengan tombel meru yang iclah
terdapat pada bagan lamtai satn Berikut pengujan hardware pads Sistem
Pementay area park tiga lantai.

4.1.1 Pengonjian Sensor Pendeteksi Mobil

Pengujian semsor dilakukan umtuk mengetahui kepekaan sesor ferhadap
perubahan lingkungan, Hal in berpergaruh pada hasil/tampilan pada LCD
nantinya, Dengan pengujian ini pula akan diketahui besamye perubahan tegangan
sergor ferhadap pervbahan ada atay tidaknya mobil yang sedang parkir atavpun
mobil yang skan keloar staupun mobil yang akan tmasuk arth parkir. Semsor yang
digunukan addah smsor photodioda Yaina sebush semsor yang akan henbah
kondisi jka terkena cahaya. Berikut dea hasil pengujian sensor pendeteksi mobil
terhadep perubahan kondisi ads dan tidaknya mobil yerg parkir dengan 1egangan
Vee adalah 501 volt

B | (Ed=
— Vou
: § E\
Y -
Cinmbar 4.1 Tiuk pengujinn Rarghaian sensir
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Gambar 42 Pengugan sersor pendeteksi mobl area parkir beringkat

Denpan menempatkan ed berhadapan dengan forodioda maka pancaran
cahaya dari ked akan penentukan besarmyz arus yang diahrkan oleh forodicda.
Besammya arus yang fnengalir alan ditentukan oleh ada-ddaknya mobil yang

parkir. Berikut daa hasil pengujian sensor jarak area parkir bertingkat.

Tabeld.l Pengujan sensor dengan pendetsksi mobi

N |  Kondisi seasor | Vou fotodi ode (Vol) i
1| Tdak krdapat mobi - | 016 '
2 | Terdapat mobi I 4.10 |

Setelab pengupan dilakukan, dapa diketahui bahwa jika tdak terdapat
mobil yang parkir, maka fobdoda akan banyak menerima cahaya dari sumber
cahaya. Semakin banyak cahaya yang diterima fotodioda, maka fotodioda akan
dapat mengalickan ank. Séhingga keluaran dan fotodioda semakin  kecil
mendekati 0 volt. Begitu sebabknya, jika erdapat mobi yang sedang parkir, maka
tegangan output mendekati wc.




4.1.2 Pengujian Rangkaian Schmith Triger

Rangkaian schmit triger yang akan mengubah tepangan analog dari sensor
menjadi legangan digital, Hal im dikarenakan mikrokontreler hanya mengetahui
perubahan kondisi digital. Benkmt hasil pengujian rangkaian schmit triger pada
Sislern Pemantau Area Parkir Tiga Lantai.

Gambar 45 PCB Ranpkman Schau Trigger

kL)
i Tk pEn A 1 0 B

ik b i
R b | 1 :}
L,

Titih, pongupang (el =
Cambar 44 Pengujian angkaan schitt rigger

Setelah sensor sudah ditentukan dan sudah diketahui karatenstknya. yaitu
mampu menpubah perbedaan sumber cahava menjadi perbedmn tegangan lisirik.
Maka perlu diubah perbedaan tegangan sensor menjadi logika digital. Jadi hanya
adn dua kondisi yanu ada (1) ataw tdak ads tegamgan {0). Rangkaian yang
digunakan adabh schmitt trigger karena dapat mengubah perbedaan tegangan.
an kelebihan lainya adalah tidak mempunyai nilai mengambang. Berikot data

hasil pengujian rangkaian shmitt trigger dengan tegangan voo adalzh 5 volt,



Tabd 42 Pengujian rangkaian schmit trigger degan npn bersbah-ubah

Vref
V input (voli) {volt) ¥ out (volt) | koodisi kd
0 3 4,83 Nyala
1 3 4,83 Nyak
2 3 4,83 Nyala
3 3 4183 Nvala
4 3 ¢ Mati
5 3 0 Mati

Darni daa hasil percobaan rangkaian schmitt trigger, dapat diketahui balwa
jka input dari manpkdan schmitt trigger kurang dari tepanpan referensi maka
tegangan outpul mendekali vee, Sehingga lampu indkator menyala. Sedangkan
keika input schmitt trigger melebihi titik refizrensi maka tegangan cutput 0 volt,
sehingga bmpu indikator fdak dapa menyala. Hal ini dikarenakan masukan
diletakan pada imput inveriing op-amp, dan tegangan reférensi pada input mon
inverting op amp.

Pada saat tegangan irput sama dengan tepamgan referensi maka kondisi
akhr adalh mengikuti kondisi sebelumaya. Jika kondsi sebelumnya adshh
output mendekati - vee, maka kondisi input same dengan referensi tegangan
keluarannya ' adalsh mendekati wvce  Begiu jugs schaliknya, jka owput
sebelumnys adabh O vol, meka kondisi kzika input sama denpan referensi
tegangan kelaranya adalah O volt.

Dergan demikian jika semsor menenukan Sumber cahaya yang terang, maka
kondisi keharan akan high (1} dan Jampu indikatcr akan menyals, Jika sensor

menemukan sumber cahaya yvang gelap maka kondis kelaran akan low (0) dan
lampu indkator akan mat,

411 Pengnjien Driver Motor

Driver mowr digunakan urtuk menguatkan arus yang digunskan unazk
menggerakkan motor. Yang terdapat pada palang pinty masuk dan kehuar, Dengan
menambahkan rangkaien driver motor, maka sinyal digital dari mikrokentroler
Yang mempunyai arus kecil dapat dilkutkan oleh rangkaias driver.
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Cambar 45 Pemmujien Hbridse
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Gambar 46 Pengujian Rangkaian |l-bridge

Rangkaian h-bridge adalah rangkatan yang mengendalikan aah motor.
Karena kecepatan alat berpantung dai rangkaian h-bridge, maka pemilihan
rangkalan harus yang dupat mengalirkan arus menuju motor secara maksimal,
Sehingga ketka motor divjicoba dengan h-bridge, dapat menyamai hasil putaran
rotor ketika dicoba menggunakan tegangan sumber h-bridge. Berikut data hasil
percobaan rangkaian h-bridge dengan memberikan logika pada ‘nput.
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Tidak diperbolehkan

Pengujian selanjuinys adalah mengukur milel tegangen dan anes dari

motor. Hasilnya di dapat tabel scbapai berilut :

Tabd 44 Tabe] Penguikurin Tegangnn den anes Motor

Percebaan | V terukur (V) | I terukur (mA) l F hitung {(Watt)
D ] 89 248
2 ' 4,90 50 | 245
3| 500 0 I 2,30
OO T 50 |' 3,46
5 N 0 | 7,39
6 491 15 ' 246
7 5,01 487 244
g X] 503 247
9 490 506 .8
10 4,93 43 243

Dari daa diatas dapat dihitung daya ratarata yang dibutvhkan moter

adalah:




P =2.45+2,45+2.504+2,4642.394-2,46+2.44 42,4742 48+2.43 = 24,53 Wat

Pl
P = Jemad
o Jum!'ahpeﬂgukuran
P » 24,530 atr
b (g

P e = 24 33ttt

4,1.4 Pengujian Caiu Daya

Pengujian yang dilakukan adafah pengujian pada IC 7805 yang menyuplai

sernua kebutuhan sistern. (ara pengujiadinya yaitu dengan memberikan tegangan

vafiabel mulai 0 V sampal 10 volt dan diokur nilai tegangan kelvarannya. Adapun

hasll pengukurannya adalab sebagal berkut
[nput |i :—:‘_T Qulpin

l

| =i Sy gunpan 17 | T80s /
P : T
| | _j | &

= bl L B AT

Cambar 47 Pensupan Regelator
Tabel 45 Hasil Pepgujian £ Cat Daya

Tegangan Input | Tegangan Ouiput

OWalt" 000 Vol
| Volt ! 000 Vol

2 Vol 000"Vl

3 Volt 1.34 Volt

4 Volt 3,22 Valt

3 Volt 4,11 Voit

6 Vol 420 Vot
Vol 4 87 Vol

% Vol 503 Voh

9 Vol 503 Voh

10 Vol 503 Vol
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Cats daya dengan IC 7805 sebagai regulatornya dimplememasikan uniuk
sumber daya wama pada sistem. Catu daya vang swabil ini dibutuhkan oleh sistem.
karcna apabila cals daya yang digunakan udak sishil maka sistern  akan
melak ukan kesalahan.

4.1.5 Pengujian dan Analisa mikrokonireler AT89552

Pengujian pada mikrokoniroler dilakukan dengan menguii kondisi masing-
masing port. Dengan memberkan daa tertentu dan menpup keluarannya akan
diketahui alat telah bekega. Hasi pengugiannva dapat dilihat pada Tabel 4.6.

.-"nﬁ.,, 5

. :‘:2 ﬁ §

{iambaz 4.8 PUB Mikrokoniroler ATRYS52
Tabd 46 Hasil Penguian Mikrokomiroler

Das | PORTO | PORTL | PORT2 | PORT3
OO | 00000000 | 00000000 || 00000000 | 00000000 |
| O | 0000000L | 00000001 | 0000000i | 00000001 |
02H | 000000I0 | 00000010 | ©ODOOODIO | 00000010 |
040 | 00OOLO0 | 00000100 | 00000100 | 00000100 |
08k 0000 1000 | 00001000 | 00001000 | 0000 1000 |
T0H 000l 000D | 0001 0000 | 0001 0000 | 0001 0000 |
201 00100000 | 0010 0000 | 00100000 | 00100000 |
40N | CloG 0000 | 0100 0000 | 01000000 | 01000000 |
T8O | 10000000 | 10000000 | 10000000 | 1000 0000 |
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Dari penguiian terschut dapat terlihat bahwa daa yang dikomunikasikan

olch mikrokontroler tepat dan tidak lerjadi kesalahan. Sehingua mikrokontroler
tersebut dapal dipakai,

4.1.6 Pengujian Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai
Untk  menge tahii  hasil akhic dari sistem. maka akan diufi  secara

keseluruhan sesuai dengan tujuan dari pembuatan sistem tersebut Berikut hasi

penglijian sistem Pemantau parkir,

Ciambar 49 Pengufian Sistem Pomantau ares parkir tiga Lantai

Dari Gambar 49 terlhat bahwasanya miniatur Sistem Pemantay Area
Parkir Tiga Lana ini terdiri dari dedapan tempat parkir mobil disetiap lantainya,
karena terdiri dari tiga lantai maka total terdapat dua puluh empal tempat parkir
yang dapat digunakan parkir mobil,



Gambar 4.10 Tampilan menu pergujian sigem Pemaniay area park figa lanlai

Dari Gambar 410 dapat difthat tampilan menu utama sistem Pemantau
aren parkic tiga lantai, Tampilzn menu viama pada sisiem terdini dai mwnual
palang dan informasi- park. Masing-masing mept mempunyal funpsi sendin-
sendin. Untuk manual palang diginakan untuk membuka dan menutup palang
secara manual menggunakan tombol. Sehingpa keika sensor-fidak berfungsi. yang
mengakibatkan Olomatsas) Sistem lidak berfungsl masih dapal menjalankan
sistem secara mapual, Sedangkan unk menu informasi park digunakan untuk
mengmformasikan tempat parkic padi pedung beringkat.

Unuk mengetahu sistem  vang dibual ielahi bekerja atm belum maka
dicoba berulang kah deéngan keluar masuk mobil dan jJuga tempa! parkir mobi
vang berbeda. Bagaimana respon program dan juga papan intormasi berupa led 16
x 2 karakicr apakah masih bekerja ats tidak. data hasil percobaan Sistem
Pemantau Arca Parkir Tiga Lantai dapat dilihat pada Tabel 4.7 dan Tabel 4.8

Tabeld.THasil uj sensor magsk dan kelwar Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lants

Percobaan Ke Kondisi maobil Kondisi sistem

1 Sensor masuk mendeteksi mobil | Palang masuk membuka

2 Sensor keluar mendeteksi mobil | Palang keluar membuka
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Gambar 4.1t Tampilan LCD Pengujian Sistem Pemlanau Ares Parkir Tiga Lamai

Tabel 4.8 Hasil Pergujan Siten Fenanau Arca Parkir Tiga Larta

Percobaan Ke | Kondisi mobil Tampilan LCD
1 Terpat parkis 11 texdapa mobil 533333333355'5}%?
2 l Terapat parkir 1.1 t_id_aE tin%a_pai mobil ng&&mdﬂw i
3 _ﬁ_ Tempat parkin, 2.1 terdapat mohil _ﬂﬂgﬂﬂﬂﬁg[ﬁi%ﬂllﬁ[?é}
B Tempat parkir 21 ik endapl mobi Egﬂ”n'j{ﬁ?zﬂfﬁﬂgnnﬂnﬂﬁ
5 TC_IT‘lE]ﬂT. parkir 31 terdapat mobil ggggw ﬂ})‘{;[}}{?[]ﬂl;}
& Tempar-parkir- 3.1 tidak terdapar mohi? ggﬂﬂﬂﬂq;][?;]f%u%}l;nunﬂ&] [
_? ) Empat parkir 3.2 terdapat mobil ﬁmgﬂﬁ_
8 Tempat parkir 3.2 tidak terdapat mobil B>0000000CL 1000

00000L2>00000000

Dari Tabel 48 merupakan hasil pengujian Sisicm

Pernantau Area Parkir

Tiga Lamai. Untuk tampilan LCD merupakan informasi dari tempat parksr yang
bertingkat. Dikarenakan tampilan LCD terbatas dengan 16 kolom dan 2 baris,

moka sistem informasi dibuat apar tetap menampilkan seluruh informasi area
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parkir seperti yang ditunjukkan pads Gambar 4.1 yang merupakan tampilan LCD
pach sistem monitoring,

Pada perancangan sistem dibuat 3 bush lamai yang mempunyai tempat
parkir setiap lantainya adalah 8 tempat parkit mobil. Sehingga jumlab dari 3 laatai
adaiah 24 tempat parkir. Pada tampilan LCD dibuat Simbol “B* atau basement
unick menginformasikan lantai 1. Kemudian terdapat delapan logika yang
menginformasikan secara berurutan tempat parkir mulai dai tempat parkic ke-l
sampal ke-8. Logika “0” unuk kondisi tempat parkir tidak adg mobil, sedangkan
logika “1” unwk kondisi tempat parkir ada mobil. Begito juga untuk lancai
bertkutnya. Simbol “L1™ atau lantai 1 untuk menginformasikan fantai ke-2. Dan
Simbol *“L2” atan lantai 2 uniuk mreginformasikan laniai ke-3,

Dengan memperhankan daa hasil pengujian’ Sistem Pemantau Area Parki
Tiga Lamai, maka dapat dikstahui bahwa alar yang dibuay telah dapat digunakan
dan dimplemntasikan pada sistens parkir schenarnys, Hanya sap wnwk motor

pembuka palang dapal diperbesar davanya sehingga dapat mengganckat palang
vang lebih besar,

4.2 Hasil Akhir Sistem Pemantau Area Farkir Tiga Lantai

Sistern Pemantau Arer Parkir Tiga Lanai digunakan unuk membanty
pengguna parky dalam memberikan informasi tentang  kondisi tempat. parkir,
mana yang kosong dah dimana tempat yang terisi. Dengan melihat informasi
diharapkan akan memudahkzn pengguna parkir dabym memarkirkan kendaraanya.
Tanpa harus mencari dimana tempat yang masih kesong untuk parkir, can tanpa
harus mik turun peds gedung bertingkat. Umuk lebih jelasnya hast akhir dari
sistern yang dibuat dapat dilihat pada gambar 4.12,

Dari gambar 4.12 dapa diketahui tentang hasit akhir alat yang dibuat. Pada
gambar merupakan perancangan Sister Pemantay Area Parki Tiga Lantai. Cara

kerja rangkaian tersebut adalah berdasarkan isyarat-isyarat dad sensor pendeteksi
mobil tersebut.



Gambar 412 Simulasi Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lanvai

Unuk mobil yang baru masuk akan dideteksi cleh sehsor masuk. Jika sensor
masuk ini mendeteksi adanys mobil, maka palang pintu akan terbuka. Sebelum
masik area pakir akan ada kd 16x2 yang nantinya akan memberikan informasi
area yang masth kosong dan sudah ferisi. Sehingga pengguna frea parkir akan
menuju tempat parkic yang kosong. Setelah mobil sudah parkir pada tempatnya.
Maka sensor akan mendeteksi tempat parkit tersebur, Kemudian pada papan
informasi benpa lod akan ‘merubah keleranpan kosona menjadi terisi, namun
berupa kondisi 0" dan 1. "0" berarfi kosong dan **1" berarti sudah terisi.

Saat mobil keluar alan membuat kondisi semsor yang semula terhalang
menjadi tidak terhalang. Sehingga ekan merubah isyarat yang semula logika '
menjadi logika “07. Hal ini berarti tempat sudah kosong dan mengubah kondisi
informasi dari kodisi terisi menjadi kosong. Dun sebelum mobil keluar terdapat
sensor yang akan memberikan isyarat kepada mikrokontroler jika ada mobil yang
sidah maw keluar. Isyarai dari sensor pendeteksi mobil keluar akan digunakan
mikrokontroler untuk memerintah driver motor untuk membuka pabang pinn
keluar selama beberapa detik kemudian akan memuup kembali. Demikian sistern

ini bekerja dalam Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai,
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5.1 Kesimpulan

Dari hasi pergujan dan analisa pada b IV dapa disimpulkan sebagai

berikut:

. Pada sistem pemantau area parlit berlanted tiga, apabila ada mobil umtuk
parki, secara otomais palang pinfu masok area parkir akan membuoka, dan
sebaliknya apabila pengguna mobil yang akan meninggalkan arca parkir
palang pintu kehiar akan membuka secara otomats,

2 Tampian pada LCD muncul B>0000001 berarti pada lamtai basemant
terdapat dia mobd parki vang o tampilkan dengan angka 1, dan apabila

tidak terdapat mobil yang parkir akan muncul tampiian O dan begitu juga
untuk lantaif das lantai 2

52 Saran

Berdasarkan kesi mputan diatas maka saran yang disampaikan adakh -

1. Sistem pemantau arca parkir berlantai liga pada simulesi yang dibuat
belum dapat mewakili sitery pemantay pada gedung bertinpkat pada
kenyataan yang sebenarnys, karena ampilan yang digendean dalam 10D
1632  kataker masih sengat - beENm ‘memungkinkan  memberikan
kenyamanan dari perugas dan penggmna untuk dapat mefihat dengan jelas
tamipilan kondisi parkir yang teri; ataupun bekim terisi.

2 Sistem parde yang dibuat dapat djadiken lebih efisien lagi dengan
menambahkan kartu masuk. Yang secara otomatis akan mendata pengguna
arca parkir terschut,

3 Unnk sensor yang digunakan pada deadann yang sebenarnva akan lekih
bak dar terfokus dapa diganti dergan menggumakan pemancar benypa
Infra Merah sebagd pemancar/sumber cahuya, dengan kelebihan jarak
yang lebih javh dan memungkinkan ukuran mobj atavpun truk dapa
terkena kasil pancarannya.
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Aqgwam Rosadi K/ MCS.-51

MIKROKONTROLER AT89552

Mkrokomuler adalah m¥roprosessar yang dirancang khusus untuk aplikasi koniro), dan
dilengkapi def‘ﬂnkl:kﬂl;i RAM dan fisiftas /O pada sa chip. AT89852 adalh salsh
s#u anggote dari g8 MCS-51/52 yang dilengkapi dengan imternal § Kiwte Flash
PEROM (Programmable and Erasubls Read Oniy Mmory), yang metungkinican

memnﬁ_lmg;ra:!: urtuk dap# deprogram kembali, AT89552 dirancang oleh Atmel sesyai
dengan mewruksi standar dan susunan pin 805,

Mikrokontroler AT895%2 memibki -
* Sebush CPU( Central Processing Usir ) 8 Bir.
*256 byte RAM ( Romdorr deces Memory } internal.

tEn_;m buzh port 1/} yang masing masing terdiri dari § b
* Osilater internal dan rangksan pewakn_

* Mampu melaksanakan proses perkelian, pembagian, dan Boolean,
-EPRDMym'gbesanyaEKByteuttukmemuﬁpmgmm
-Kecepmmmakg?rnumpehksmanhﬁm&persjkhsaddahﬁs Bs pada frekuens
clock 24 MHz. Apabila frdauessi elock mikrokantroler yang digunakan adalah 12 MHz,
maka kecepatan pelaksansan nseruks) adalah | us

CPU( CENTRAL PROCESSING UNIT)

Bagian ini berfungd mengendatikan sekyrub operad pada mikrokamroler, Ung int terhagi
aas dua bagian, yaku jmik pengendali au CU( Controf Urdr } dan ubt arimatika dan
bogika ntax AL ( Aritmeric bgic Ui ) Furgesi vtama unt pengendali adak b mengarrital
instruksi dari memori (ferch) kenudian menlerjemahkan susunan instruksi tersebut
mettjadi kumpubin proses ketja sederham (d2eode), dun melaksanakan urtan instruks
sesusl dengan langkah -langkah yang telah ditentuksn program { execyfe). Unit aritmatika
dan[ogimmu-upakanbaglanmbemmandmgmupemsiaﬁhna&kasepmi
penjumiahan, pengurangan, serta manipulast data secara Jopika seperti operas AND, OR,
dan perbandingsn,

BAGIAN MASUF CANKFLUARAN (1/0)

Bagian ini berfurngsi sebegai afat k omunikasi serpit tunggd dengan pirant di lusr sistem,
Sesual dengan namanya, perangkat /O dapa menenms mavwpun memberi datn dari ke
serph tunggal

Ada dua macam piranti /O yang digunakan, yaiu piranti untuk hubungas seral UART
(Universal Asynchronous Receiver Tiransmitter) dan piranti unil hubungan perard
yang disebwt dengan PIO {Parare! npw Outgut) Kedua fenk IO tersehut telah tersedia
di dabm serph munggd AT89852.
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PERANGKAT LUNAK

Serph tunggel keharga MCS-51 memiliki hahasa pemrograman khusus yang tidak
dipahami oleh jenk serph tunggal yang lain. Bahasa pemrograman ini dikenal dengan
Dama bahasa assembler yang memiliki 256 perangkat instruksi MNamun sas ini

pemrogramean mikrokontroter dapa difakukan dengan memggunakan bahasa C. Dengs n
bahasa C, pemrogramaz mikrekentroler mengdi lelth mudah, hal hi karena dengan
forma bahasa C akan secam otomats diobah menpdi bahasa assembler dengan forma
file bexa.

Perangkat lunak pada mikrokentroler dapat dibagi menjadi lima kelompok sebagai
berikut :

L Instruksi Transfe Dan

Instruksi w1 berfungsi rmemindahkan daa, yau ansr register, dari memon ke memori
dan regider k= memen dan lain lain

2. Instruksi Aritmatika

Instruks: in meaksanakan operas artmatika yaog meliputi penjuml ahai pengurangan,
penanbahan sau (increment), pengurangan siy (decrement ), perkalian dan pembagian.

3 Imstruksi Logike dan Manipulasi Bit

Berfungsi melaksanzkan operasi logika AND, OR, XOR, perbandingsn, pengpeseran dan
kompiemen daz.

4. Instruksi Percabangun

Berfungs urtuk mengubah urwan nomms peleksanann susu program Dengan instruksi
k. program yang sedang dilaksanaken akan melonea ke suatu alamat rertentu

5. Instruksi Stack, 1'0, dan Kontrol

Instricks) i mengatur penggunaan stadk, menba ca/menylis port 140} serta pengontrolan.



Agwam Rosadi K /MCS-51

K ONFIGURASI PIN

Mikrokontroler ATR0552 men'punyn 40 pin dengan can daya unggal 5 Vo, Ke-40 pin
tersebut diganberkan schaga beriknz

TR Ps Ao "Bl iy
TP : Lo ST Y -
I PR LEY R YH I
Fal ja oORGLabe
AR I 3TN NLA ADS, ) y
ML RIS T R B
LTI S R FLPRE L PR
LaE. 1 L] B g A,
Had R LT R '
AL P3| 10 TR FRY e
iTal iy 11 WO e, LT ,|- .I‘_:
ok il | 1 o Hukbd it O e (X
ILEL N N U BT a0 B AT p]"""-l{. Ll 1T
Wbl |1 & ele AN Hul']‘ |
W N . - [ Rl % i K
e g om FER T gl ¥ /Al
Rl Bi == 4 Ha;l:r LU mﬂj'ﬂhr"r" 19'.?:‘_‘. '
iy T aes AN Ry SR
LTI T zl p2san. A £+
ﬂr"ll F‘ﬁ ,” .? "ﬂ. “\. . ;I-‘: :

Fungst deri masing-masing pln AT39552 sduinh :

L Pin | sempei B (Port 1) menpakan poct parare 8 bit dua arsh (bidirectional) yang
dapat digunakan unuk berbagai keperiuan { gernerd purpase).

1 Pin 9 merupakan pn resel, reset gt jika mendapa chuah toggi

A Pn 1D sanpai 17 (Port 3) adalsh pori pararel B bit dum amh yung memilki fungs
penggmti sebagai berikut:

» P3.0(10): RXD (port serisl penerima data)

»P3.1(11): TXD (port serial pengirim data)

«P3.2(12): INTO {input inerupsi cksternal & akti fow)
*P 3.3(13):INT1 (input nterupsi ckstrernal §, akuf low)
+P3.4{14): TO{eksternal irput fimer / couner (

«P3,5(15): T1 (ekstemal irput fimer / couner 1}
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. P3.6(16): WR (Write, aktif Iow) Sinyal kontrol penulisan data dari port O ke memon
daa dan input -output eksternal

« P3.7(37):RD{ Read , aktf fow) Simyal kontrol pembacaan memori data irput -output
eksternal ke port Q

4 Pin 18 sebagai XTAL 2, keluzran osilator yang terhubung pada kristal.

S Pin 19 sebegai XTAL |, masukan ke osilator berpenguatan tingg, tertwbung pada
kxistal,

&. Pin 20 sehaga) Yas, terubung ke 0 atau ground pada ranghaian.

7. Pin21 sampai B {Port 2y adalah pont parard 8 bi dua arsh. Port inl imenpirim byte
alamat baa pengakscsén dilakukan pads memeri eksternal.

8 Pin 29 schegai PSEN (Program Sicre¢ Enable) adakib sinys| yang digunakan ntuk
membaca, memindshkan program memori eksemnal (ROM / EPROM) ke mikrokontroler
{akuf fow).

9 Pin X sebagai ALE (Address Latah Ernable) unuk menzhan alamat bewah sdama
mengakses memon ekstemal.-Fin i g berfungs sebagai PROG (aktf [ow) yam
diakiifkan saat memprogram niemal Jash memon pada mikrokontroler {on chip).

10. Pin 31 sebegai EA {External .docesss) uduk memibh memori yang akan dignnakan,
mernon program intemal (EA = Vo) atew memorn prograin ekstemal{EA = Vss), Juga

berfungsi sebagai Vpp (programesng. supply voliage) pada 588 memprogram imemal
Jlash memor: pada mikrokortroler.

11. An X sampai ¥ (Fort § merupakan port parard 8 bit dua armh. Berfungsi sehagai
alamat bawah yang dimultipieks den gan daa untuk mengakses program dan dea memori
eksiernal.

12. Pin 40 sebagai Vec, terhubung ke +5 ¥ sebagai catvan urtuk mikrokontroler,
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ORGANISASI MEMORI

Senua serpih tunggal ddam keluargs MOCS-51 memiliki permbagian ruang alamat untuk
pogram dan daa. Pemiahsn memen program dan memori das memperbolehkan
memori daa untuk diakses oleh damat 8 bt, Sekalipun dernikin, slamat data memon 16
bi dapat dihasilkan melali register DPTR (Data Poitt Register), Memori program
harya bise dbaca tidak bisa ditulis karena disimpan dalam EPROM. Dakm hal i
EPROM yang tersedia di dakm serph tanggd AT89552 sebesar 8 Kbyie.

a Memori Program

Pada EPROM 8 Kiyte, pka EA {External dccess) bermilai tingpi, maka program akan
menernpati alamat 0000 H sampai OFFF H secaraingmal ' ika FA bemifsi rendah maka
program akan menempai alamat 000 H sainpai FFFF H ke pr ogram eksternal

b. Memori Data

Memon data miemal dpetakan sepert pads pambir & bawah ini Ruang memorinys
dibagi menpdi tga blok yeitu baglan 128 bawah, 128 atas dan ruang SFR ( Special
Function Register’}
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FFH | = i
u I iasses ¥ogan | Dases dengas

? ;; ! e galama ai ok pengdaTnal an

' REgsirgsing 10 ging

M ! acii
TR & B i
g Hekses Jepgsy

{ g | PREGARMAArL Sges; ! Eyngtan

‘ linsarg Faysar

Bagin RAM 128 byte bawsh dipetakan menjedi 32 byte bawah dikelompokkan menjadi
4 bank dan & register (RO sampai R7). Pada begian 16 bye berikutnys, di o as bank bank
register, membentuk  sustu blok J}f :‘Q e bisa teralamati per bt { ki
addressable). Alamat-alamat bt mi adalaj # H Semua bye yang berada di

ddam 128 bawah dapat dakses bail L n. tidak kngsung Barien 128
aas hamya dapa di dengan | penpglamatan ti ngsung. Bagian (28 atas dari
RAM hanya ada di dalam piraiti yarg 56 by
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