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BAB I 

PENDAHUL~AN 

L.I. Latar Belakag 

Banyaknya kendaraan yang terjual sekarang ini dikarenakan kemudahan dalam 

pembelianya. Banyak Sistem penjualan yang memudahkan pembeli. Dengan Sistem 

kredit yang menawarkan angsuran ringan akan sangat membantu bagi pembeli 

dengan uang pas-pasan. Dikarenakan hal yang demikian itulah sekarang ini hampir 

setiap hari terjual seribu unit sepeda motor didunia. Semakin banyak kendaraan akan 

menambah jumlah area parkir yang ada sekarang ini. 

Semakin banyaknya mobil ataupun kendaraan yang parkir, akan menyulitkan 

petugas untuk memantau ataupun mcngatur tempat parkir tersebut, Terlebih lagi jika 

area parkir yang dibuat bertingakat, akan memerlukan banyaknya petugas untuk 

setiap lantai. Hal ini kalau tidak dibuatkan scbuah otomatisasi akan mengakibatkan 

membengkaknya biaya untuk membayar petugas parkir. Selain itu sekarang ini sulit 

sekali mendapatkan pckcrja dengan sikap yang jujur dan berorientasi kedepan untuk 

perusahaan. Sehingga bisa saja terjadi pencurian mobil ataupun kendaraan dengan 

modus informasi dari pctugas. 

Sistem otomatis merupakan scbuah alat yang bekerja secara otomatis untuk 

melakukan tujuan tertentu, Sistem pemantau area parkir tiga lantai adalah suatu 

rancangan tempat parkir untuk gedung bertingkat. Sistem gedung bertingkat ini 

dimaksudkan untuk mengetahui informasi mobil yang parkir pada suatu gedung serta 

untuk mengetahui tempat parkir mana yang masih kosong. Dengan mengetahui 

jumlah mobil yang masuk ataupun yang keluar serta mengetahui tempat parkir yang 

kosong, diharapkan dapat memberikan kemudahan kepada petugas parkir untuk 

memberikan informasi kepada pengguna mobil yang akan parkir pada gedung 

tersebut. Dengan kemudahan tersebut akan didapatkan kenyamanan kepada 

pengunjung sebuah gedung. 

I 
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1.2. Perumusan Mas lah 

Berdasark.an latar belakang masalah tersebut, maka perumusan masalah tugas 

akhir ini adalah : 

I. Bagaimana sistem otomatisasi area parkir dapat mengetahui jumlah kendaraan 

keluar dan kendaraan yang masuk pada hari terse but. 

2. Bagaimana sistem otomatisasi area parkir dapat mengetahui tempat parkir yang 

belum terisi. 

1.3. Batasan Masalah 

Mengingat luasnya ruang lingkup dari permasalahan ini maka batasan masalah 

penulisan tugas akhir ini sebagai berikut : 

• Hanya Membahas Sistem pemantau area parkir tiga lantai yang difungsik.an 

untuk mcngetahui mobil masuk dan keluar pada arca gedung. 

2 Tidak membuat sistem pintu parkir otomatis pada pintu parkir keluar dan msuk 

L.4. Tujuan Perancangan 

Tujuan tugas akhir ini adalah 

• Untuk merancang Sistem pemantau area parkir tiga lantai 

2. Membantu memberikan solusi untuk mengatasi permasalahan parkir pada area 

parkir bertingkat. 

1.5. Metode Peraeangan 

Agar tugas akhir ini dapat memberikan hasil yang baik, maka dalam 

penyusunan laporan ini diperlukan berbagai macam data, keterangan serta informasi 

penting lainnya yang diperoleh dari berbagai sumber layak yang didasarkan pada : 

I. Srudi Pustaka 

Studi kepustakaan merupakan teknik pengumpulan data dengan mengadakan 

studi literatur atau studi pustaka landasan teoritis bagi penyusun. 
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2. Perancangan 

Penyusun merancang Sistem pemantau area parkir tiga lantai, Perancangan 

meliputi rangkaian elektronik yang digunakan, bahan mekanik yang 

digunakan serta peralatan pendukung yang digunakan untuk pembuatan 

mapun pengujian alat 

3. Perhitungan 

Perhitungan dilakukan agar dapat memperkecil kesalahan dalam pembuatan 

alat. Dengan memperhitungkan nilai output berdasarkan komponen yang ada 

maka dapat diketahui kekurangan alat yang dibuat. Dengan demikian 

kesalahan pembuatan dapat dikurangi 

4. Pengujian dan Analisa 

Penyusun menguji perancangan kemudian menganalisa permasalahan yang 

ada pada Sistem pemantau area parkir tiga lantai dan merumuskan masalah­ 

masalah yang perlu dipecahkan. 

l.6. Sistematika Penalisan 

Pembahasan mengenai sistem Sistem pemantau area parkir tiga lantai menjadi 

beberapa bab yang menjelaskan aspek-aspek tekis dan non-teknis, antara lain :  

BAB I PENDAHULUAN 

Membahas latar belakang dan tujuan penulisan dengan menitik beratkan 

pada aspek teknis mengenai Sistem pemantau area parkir tiga lantai 

BAB II LANDASAN TEO RI 

Bab ini akan membahas tentang konsep dan prinsip dasar yang pada alat 

ukur frekuensi yang biasa terdapat di pasaran dan metode pengukuran yang 

lebih cermat. Dan untuk merumuskan hipotesis apabila memang 

diperlukan dari berbagai referensi yang dijadikan landasan pada 

penyusunan tugas akhir ini. 

BAB ill PERANCANGAN DAN PEMBUATAN SISTEM 



4 

Bab ini membahas secara detail perancangan dan pembuatan Sistem 

pemantau area parkir tiga lantai 

BAB IV PENGUJLAN SISTEM DAN ANALISA 

Pada bab ini akan dibahas tentang hasil pengujian dari Sistem pemantau 

area parkir tiga lantai, baik kelebihan maupun kekurangannya aka dibahas 

secara detail pada bab ini. 

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisi kesimpulan dan catatan-catatan penting yang didapat dari 

analisa pada Bab IV, serta saran dari penulis. 



BAB II 

LANDASAN TEORE 

2.1 Sensor 

Sensor adalah suatu alat atau komponen yang mengubah besaran fisilk 

menjadi besaran listrik. Misalya sensor suhu, tekanan, sensor cahaya dan lain­ 
lain. Sensor suhu berati alat/komponen yang merubah besaran fisika berupa suhu 
meniadi besaran listrik yang selanjutnya dikuatkan oleh rangkaian penguat 
Sensor berat/tekanan berati alat/komponen yang mcrubah besaran fisika berupa 
tekanan kedalarn besaran listrike 

Dapat dibuat dari sistem yang paling sederhana seperti sensor on/oft 

mcnggunak an limit switch, sisterm analog, sistem bus paralel dan sistem bus serial, 
hingga sister mata kamera 

Tranduser adalah alat atau komponen yang mengubah besaran fisika menjadl 
listrik ataupun merbah besaran listrik menjadi besaran fisika. Misal, Serua 
Sensor, speaker dan lain- lain. (Pitowarno, 2006) 

Gamber 2.I Diagram blok kerja Sensor 

Lingkungan: 
Listrik -cahay 
-Tegangan linier -suho sensor 

-logika tekaran 

·suara,dll 

Lingkogan; Lingkungan: 
-cahay -aha ya 
-suh Trnduser -suh -tekaoaon - listrik -tekanan 
-suara,dl suara,dll 

Gamber 2.2 iagran blok kerja Tranduser 

2.1.41 Sensor Pedeteksi Mobil 
Untuk mendeteksi adanya mobil, maka dibutuhkan suatu sensor yang 

dapat mengetahui adanya mobil tersebut. Schingga diperlukan suatu sensor untuk 



I 
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mengetahui mobil. Pata suatu sistem pendektesian mobil, memanfaatkan 
fotodioda sebagai penerima dan led sebagai pemancar atau sumber caha ya 
Fotodioda diletakkan secara berhadapan dengan led superbright, sehingga 
fotodioda ini aka menerima cahaya dart dari led dun jikc ada mobil yang teat 
sumber cahaya aka terputs. Secara detail dpat dilihat pada Gamba 23. 
(itowamno, 2006) 

r 

Cam bar 2.3 Fotodiode untu.k mengetahi mobil 

LED Superbright photodioca 

TX RX 

rt 
Ombar24 Peletkaet sensor pholodioda da LED 

Sensor ini bekerja dengan cara mengukur besat kecilnya intensitas 
cahaya yang diterima oleh fotodioda. Ketika fotodioda menerima cahaya dart led 
super bright maka resistansi fotodioda akan berkurang sehingga tegangan menjadi 
kecil mengakibatkan output akan bernilai low (0"), Begitu sebaliknya akan 
fotodioda berlogika ("I") jika fotodioda tidak mendapat cahaya dari pancaran led 
karena resistansi fotodioda mnenjadi besar, 
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2.2 Schmitt Trigger 

Schmitt trigger adalah suatu tangkaian koparator diengan mengunaka 
sift histerisis yang merupakan salah sat karateristik « ehog 0p apse0g .0mparatO, 

Higterisis pad koaparator ad.ala Lei4l 4ee 
Ohan9ooeoasl.an lo#an.an referensj 

meniadi lcbih tinggi apabila sinyal input berperk di teya@an rendah men jadi 

tegangan yang lebih ting8i, atau sebaliknya sinyal input bergerak dari teangan 

tingi menuju tegangan rendah 

12.1 lap»t ion lverting 

• 

. p l  
I  r" , , 

I ! « 

v 

f e e  

4  

(Klceriik (fugel)tr fer 

(e) bar glom.bang 

Gamber 2.5 merupakan rangkaian detektor taraf tegtngan tak membalik 
denga histeresis. Tahanan umpan balik dari kcluaran kemasukaan (+) 
menunjukka adaya histeresis dalam rangkaia. Vin diterpkcan mnelului R ke 

masukg+), sehinga tanglinnya tak membalik. Tegangan aea et 

ditenol. kernasukan op amp0ya. 

Tegagan ambang atns dan tegangan amnbag bawash bis didapatin da 

persamaan berikt 
02.1 

02.2 



l +, 
,-V,0+-)-­ 

n n 

Tegangan histeresis V dinyatakan oleh 

• =.- _ ( g r  
Ur  Lr 

" 

02.3) 

(2.4 
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Dalam dctektor penyilang nol, Vy ditengahkan ke acan nol volt. Untuk 

rangkaian detektor taraf tegangan input non inverting, V tidak ditengahkan ke 

Va melainkan simetris disckitar harga rata-rata dari Ver dan Vr. Harga rata-rata 

tersebut disebut tegangan tengah Va dan didapat dari: 

• 02.9 

2.2.2 [put Inverting 

Gnhr 26 (a) Ragakian detekdor taraf tegangan input inverting 

(b)Karkteristik (fungi) transfer 

(c) Gaber gelorbeg 

likaV% dan Ye saling ditukar, hasilya adalah detektor taraf tegangan pembalik 

dengan histeresis. Maka Ver dan Ver dapat dicari dengan persamaan berikut : 

n , 
=f)+" 

n4l nl 

Tegangan histeresis V dan V,% dinyatakan oleh 

(+)-(-) 

(2.6) 

02.7 

(2.8) 



y, V n 

= ±  () 
r'+l (2.9) 
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2.3 M-bridge 

Rangkaian H-bridge merupakan rangkaian yang mengendalikan arah motor 

dan juga kocepatan motor. Dinamakan rangkaian H-bridge dikarenakan 

mempunyai bentk seperti huruf H dan sistem kerjanya berbentuk jembatan 

karena mengalirnya arus melalui transistor yang berseberangan. Dengan 

menggunakan rangkaian H-bridge ini maka motor dc akan dapat dikendalikan 

dengan mikrokontroler. Bentuk rangkaian 1H-bridge dapat dilihat pada Gambar 

2.7 (Budiharto. 2006) 

0 0. 
01.2 $4 

•• •• 

a2 

901.2 

•• 
NOTO# 

� 

-O 
0 Of 
$0rs $0$ 

•• •• 

'+ 
• 

Gamba 2.7 Rngkaian H-bridge 

Gambar 2.7 mempuryai 4 driver motor yang berbentuk H. Kerudian terd.apat 

bufeer yang fingsinya memberikan panjaran bias pada 2 transistor sekaligs. 

Besarnya transistor bergantung pada arus atau daya yang diperukan oleh motor, 

Serak in motor membutuhkan daya besar maka transistor driver harus besar juga. 

Transistor driver dibentuk oleh 03,04,05,06 sedangkan transistor buffer 

dibentuk oleh Q1,02. ( Budihart6, 2006) 
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Jika transistor Q1 diberikan logika 0 dan Q2 diberi logika I maka transistor 

QI akan aktif dan transistor Q3 dan Q5 aka.n aktif sehingga arus mengalir lewat 
Q3 menuju motor kemudian mcnuju ground melewati Q5. Maka motor akan 

berputar. Begitu juga sebaliknya, ketika transistor QI diberikan logika I dan Q2 

diberi logika 0 maka transistor Q2 akan aktif menyebabkan transistor 04 dan 06 

akan akif sehingga anus mengalir lewat Q6 menuju motor kemudian menuju 

ground melewati Q4. maka motor akan berputar kearah sebaliknya. ( Budiharto, 

2006) 
Unmk logika QI dan 02 adalah 0 maka transistor bufer tidak aktif sehingga 

output 0 dan motor diam. Tetapi untuk logika QI dan Q2 adalah 1 maka transistor 

bufer kan aktif semua sehingga semua transistor aktif. Dan akhimya tansistor 

menjadi panas karena saling membebani. ( Budiharto, 2006) 

2.3 Motor DC 

Motor DC (direct current) adalah peralatan elcktromckanik dasar yang 

berfungsi untuk mengubah tenaga listrik menjadi tenaga mekanik yang desain 

awalnya diperkenalkan oleh Michael Faraday. Rangkaian ekivalen dari sebuah 

motor DC magnet permanen dapat ditunjukkan pada gambar 2.8. ( Ogata, 1984) 

Va Tegangan armatur 
la Arus motor 

Vb: Tegangan induksl balk 

fesistansi armatur 

L Induktansi ilit.an armatur 

Gamber 28 Rnglaian Ekivale Motor DC 

Persaraan tegangan armatur dapat ditulis sebagai berikut: 

d 
ra-;+R,+K, (2.10) 

Dengan Kb adalah konstanta yang diukur dari tegangan yang dihasilkan oleh 

motor ketika berputar setiap satuan kecepatan (Volt.det/rad). Magnitud dan 

polaritas Kb adalah fungsi dari kecepatan anguler, o dan arah putaran ponos 



------------ 
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motor, Persamaan 2.10 dikenal gebag] peg%% DC oto 
oar p.Dia.al motor Scaa 0um, 

Dalam domain waktu dapat dituliskart: ( Ogata, 19g.4 
dl,() 

Fat)y=I";+R1,(+,(), denganY, = K, o( 

Sesuai dengan huku kirchoff, yR ata fV/R, dan dengan menggunakan 
transformasi laplace persamaan arus motor dapat ditulis ; ( Ogata, 19g.4 

(2.12) 

Dengan mensubtitusikan persamaan diatas kedalam persamaan umum t 
output yang dihasilkan, r@) =K,_I(t), dengan K_ adalah konstant 

proporsional torsi motor, dalam transformasi Laplace didapat:( Ogata, 1984 

r(i)"' K,,1,(3) = K,.[Y,(s)-sK,H(l)] (2.13) 
R+sL 

2.3 Mikrokotroler AT 89$52 

Mikrokontroler adalah suatu keping IC dirana terdapat mikroprosesor dean 

memori program (ROM) serta memori serbagna (AM, bahkan ada beberpa 

jenis mikrokontroler yang memiliki fasilitas ADC, PLL, EEPROM dalam stu 

kemasan. Penggunaan mikrokontroler dalam bidang kontrol sagat las dan 
populer. Contoh mikrokontroler dari varian MC} adalah AT89€51/52/55, 

AT89S51/52/55 dan AT 89€2051. Perbedaan antar seri C dan S adalah untuk 
seri C pemrogramannya secara pararel sedangkan seri S pemrogramannya secara 
serial dan mendukung ISP (In System Programing) maksudnya mikrokontroler 

dapat diprogram langsung tanpa interface tambahan, maka untuk memprogram 

tidak perlu melepas IC yang sudah terpasang pada sistem 

AT89S52 merupakan salah satu mikrokontroler 8 bit keluarga MC851 

yang memiliki 8 KByte memori program (flasperom), 256 Dyt RAM, 32 jalur 
[/O, 3 timer / counter, 6 vektor interupsi dan ISP, Degan menggunakan kristal 12 

MHz satu siklus membutuhkan waktu I us. Adapun blok diagram dari A189$52 

adalah seperti pada gambar 2.9. 

(2.41 )  



Untuk memprogram mikrokontroler dapat menggunakan bahasa assambten 
atau bahasa tingkat tinggi yaitu bahasa C. Bahasa yang digunakan merit 
keunggulan tersendiri. Degan menggunakan bahasa assembler dapat 

meminimalisasi penggunaan memoni program, sedangkan bahasa C menawark.an 
kecepatan dalarm permbuatan program. Untuk bahasa assembler dapat memulisnya 
dengan menggunakan text editor setelah itu dapat dikompilasi dengan tool tententu 
misalnya asmSl untuk MCS51, Untuk penggunaan bahasa C, kompilasi dapat 
menggunakan SDC bagi MCS51. ( Afgiato, 2002) 

'L 
F1 

------····· ·- 

Gamber 2.9 Dlgram Blok Mikrok.ontrolet AT896$2 

2.5.41 Kon pllasi dengan Bahasa C 

Urutan penulisan software dalam membuat sistem mikrokontroler adalah 
sebagai berikut: ( Afgiant0, 2002) 

Program ditulis de ngan bahasa asembly, bahasa C, atau bahasa yang lain. 
Aplikasi untuk menulis program ini dapat menggunakan editor teks, seperti 



ll 

L. NOTEPAD, SYN TEXT EDITOR untuk mempermuadah pemrogram dalarn 

hal tampilan syntaks dan integrasi dengan elemen software lain. 

2. Selarjuya program dikompile de ngan Compiler. Compiler berfungsi ntuk 

merubah bahasa C atau bah.asa lain ke dalam bahasa mesin dalam format 

heksadesimal. Untuk bahasa assembly digunak.an compiler ASM.SL 

sedangkan untuk bahasa C digunekan SDCC. 

3. Setelah program di-compile, program slap didownload Software untuk 

mendownload ini dapat menggunakan AEC-ISP 

Untuk korpilasi dalam ahasa Asembly digunakan tool sederhana, yaitu; 

, SYN TEXT EDITOR sebagai editor bahasa C 

2. SDCC scbagai compiler 

3. AEC-ISP sebagai downloader. 

I. Kofigral SYN TEXT EDITOR 

Untuk pertama kali menginstal, jalankan setup program untule SYN TEXT 

EDITOR dan SDCC. Piih 'YES' jika ditanyakan apakah akan ditambahkan 

SDCC pad PATH. Hal ini berguna agar SDCC dpat diakses dari folder 

man@pun. 

Jalank.an $DCC dan tekan icon configure. 

- 

• •  
• • • • • • •  o d d s  
_, 

• •• 

lo00 000. 

' I 

---- 

Oambar 2.10 Tan.pllan pad SDCC 

PIih ADD dan isikan konfigumasi SDCC sebagai berit: 



le f t.Woe$,$.re.lee 

Lee 

e $  

ere  abide«de 
wort% cc ae.daj 

.feel et be.% 
- - 

Oambar 2.11 Penginstala SDCC pod tampila ADD 

Pilih ADD dan isikan konfigurasi AEC-ISP sebagai berikut; 

bee 

- e 

es%,rice%. 
6be%.Ga.i.di 
i.6.%...Gd 

Garbe 2.12 Penginstaban Aec_isp pad tam pila ADD 

Setelah konfigurasi selesai, dapat memuulai merprogram dengan bahasa C dan 

mendownload dengan lebih mudah, 

2. Merprogram dan Mendownload 

Setelah konfigurasi selesai, maka langkah-langkah memprogram ke 

mikrokontroler adalah sebagai berikut: ( Afgianto, 2002) 

I. Ounaka SYN TEXT EDITOR, dan simpan (SAVE) arafile.c 
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Tulis program sebagai berikut: 

#include <at8952.h> 

void main0 

f 

while() 

' P20xAA; 

} 

} 

I. Click icon MS_DOS PROMPT 

2. Perhatikan adakah pesan kesalahan yang muneul 

e t .zt n r r a t  

EE±EU;ESert.re... 
oest8goo 

Gamber 213 TApila untuk mengetahui kesalaha 

3. Jika ada kesalahan, perbaiki program. 

4. Jika tidak ada kesalahan, klik icon AEC_ISP, 

5. Tekan sembarang tombol, kemudian tunggu download hingga 100%, tekan I 

untuk reset. 

6. Proses memprogram selesai. 

2.5.2 Strktur Memori 

Memori pada AT89$52 sebesar 256Byte dimana pembagiannya 128 Byte bawah 

sebagai keperluan umum sedangkan 128 byte atas sebagai memori fungsi khusus 

yang sering disebut Special Function Register. Pada Special Function Register 

digunakan untuk keperluan - keperluan khusus, misalnya alamat I/O port, timer, 

acumulator, pointer, register pengaturan timer, PSW (Program Status Wore), 

register interupsi, serial buffer, serial control 
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Sedangkan pada memori keperluan mum terdapat 7 banks register yang hanya 

dapat diakses secara I Byte (RO-R7), memori teralamati bit (20H - 2FH) dan 

memori serbaguna (30H - TFH). ( Afgianto, 2002) 

AT89$52 mempunyai struktur memori yang terdiri atas; 

l. RAM Internal, memori sebesar 256-byte yang biasanya digunakan untuk 

menyimpan variabel atau data yang bersifat serentara 

2. Special Function Register (register fungsi khusus), memori yang bersisi 

register-register yang mempunyai fungsi-fungsi khusus yang disediaken oleh 
mikrokontroler tersebut, seperti timer, serial dan lain-lain. 

3, Flash PEROM, memnori yang digunakan untuk menyimpan instruksi-instruks.i 
MCS-51. 

A189S52 merpunyai struktur memori yang terpisah antara RAM Internal dan 
Flash PEROM-nya. Seperti tarpak pada gambar, RAM Internal dialamati oleh 

RAM Address Register (register alamat RAM) sedangkan Flash PEROM yang 

menyimpan perintah-perintah MCS.51 dialamati oleh Program Address Register 

(register alamat program). Dcngan adanya struktur memori yang terpisah tcrsebut, 
walaupun RAM Intemal dan Flash PEROM, mempunyai alamat awal yang same, 

yaitu 00, namun secara fisiknya memori terscbut tidak saling berhubungan. 

Gambar 2.6 dibawah ini merunjukkan struktur memori dari AT89$52 yang terdiri 

dri SFR, RAM internal dan Flash PEROM. Gambar 2.6 Alamat RAM Internal 

dan Flash PEROM. ( Afgianto, 2002) 

L 
Gamber2.4 Ala-At AM lateral da Flash PERO4 
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Liquid Crystal Display (LCD) merupakan salah satu media tampilan yang 
sering kita jumpai sehari-hari. Banyak sekali kegunaan LCD dalam perancangan 
suatu sister yang menggunakan milrokontroler. LCD berfungsi menampilkan 
suatu nilai hasil sensor, menampilkan teks, atau menampilkan menu pada aplikasi 
mikokontroler 

LCD yang digunakan adalah jenis LCD M1632. M1632 merupakan modul 

LCD dengan tampilan I6 kolom dan 2 baris dimulai dari baris I paling atas dan 

kolom 0 paling kiri dengan konsumsi daya rendah. Modul tersebut dilengkapi 

dengan mikrokontroler yang didesain khusus untuk mengendalikan LCD 

Mikrokontroler HD44 780 buatan Hitachi yang berfungsi sebagai pengendali LCD 

memiliki CGROM ( Character Generator Random Only Memory ), CGRAM ( 
Character Generation Random Access Memory). Berikut bagian-bagian dari LCD 

M1632.{www.delta-electronic.com, 2008) 

0 

0¢ 

YB1 E RW RS GND VEE VCC YB2 

I I I I I I I I 
Gamber 2.15 Display LCD 

27.1 DDRAM (Display Data Random Access Memory) 

DDRAM merpakan memori tempat karakter yang ditampilkan berada. 

Contoh, untuk karakter 'L' atau 4CH yang ditulis pada alamat 00, karakter 

terse but akan tampil pada baris pertama dan kolom pertamna dari LCD. Apabila 
karakter tersebut ditulis pada alamat 40, maka karakter tersebut akan tampil pada 
baris kedua kolom pertama dari LCD 



2.7.2 CGRAM (Character Generator Randon Access Memory) 
CGRAM merupakan memori untuk menggambarkan pola sebuah karate 

dimana bentuk dari ksralter dapat diubah-ubah sesuai keinginan. Namun, memo 
akan hilang saat power supply tidak aktif sehingga pola karakter aka hilag. 
2.7.3 CGROM (Character Generator Random Only Memory) 

€GROM perupakan memori untuk menggambarkan pola sebuah karakter 
dimana pola tersebut sudah ditentukan secara permanen dari HD44780 sehingga 
pengguna tidak dapat mengubahya lagi. Namun, oleh karena ROM bersifat 

permanen, pola karakter tersebut tidak akan hilang walaupun power supply tidak 

akif. 

Pada saat HD44780 Akan menampilkan data 4CH yang tersimpan pad% 

DDRAM, maka HD44780 akan mengambil data di alamat 4CH(0100 1100) yang 

ada pad CGROM, yaitu pola karakter L. 

Tabel21Konfigural Pin Out LCD 

Na Pin • Deskri . » . . 

No . 

• 
. 

I vcc +5 

2 GND ov 

l VEE Te kontras LCD 
4 RS Register seelet,0=register perintah, I=register 

data 

5 R/W I 0write 

6 E Enable Clock LCD, logika 1 setiap kali 
iriman ata nerbac.aan data 

7 D11 Data Bus 0 
8 DI Data Bus l 
9 D2 Data Bus2 
10 D3 Data Bus 3 
11 D4 Data Bus 4 
12 DS Data Bus 5 

13 D6 Data Bus 6 
14 D7 Data Bus T 
15 Anoda (kabel coklet untuk Tegangan positif backlight 

led Hitachi 

16 Katoda (kabel merah untuk Tegangan negative back light 

LCD Haehn 



2d Perogram Meng«aka Bai e 
Bahasa C tuas digunaken unto 

ermasuk mikrok.ontote.t,, ·Pemrograman berbagai jenis perng 

w an . " "  " d o c + r o e .  
a.  Strktur penulisaa program 
#include < [library1h]> // Op6ionaf 

include < [library2.]> /I 0psioral 
#define [mama l ] [nilai;// Opsional 
#define [nama2] [nilai] ;// Opsional 
[global variables] // Opsional 

[fnetions] // Opsional 
void main(void) // Program Utans 
t 

[Deklarasi local variable/constant] 
[lsi Program Utama] 
I 

b. Tipe data 
• char:I byte (-128 s/d 127) 
• unsigned char: I byte(0 s/d25$) 
• int:2bye (-32768 $/d 32767) 
• unsigned int:2 byte (0 s/d 65535) 
• long:4 byte (-214748364$ $/ 2147483647) 

• unsigned long . 4 byte(0 s/d 429496729$) 
+ float : bilangan desimal 

array : kumpulan data-data yang sama tipenya. 

+ Void (0) 

c. Deklarasi variabel & konstata 
+ Variabel adalah memori penyinmpanan data yang nilainya dapat diubah-ubah. 

Penulisan: [tipe data] [nama] = [nilai]; 
Konstanta adalah memori peny impanan data yang nilainya tidak dapat diubah 

Penulisan : const [nama] = [nilai]; 



Tambahan: 

Global variabelkonstanta yang dapat diakses di seluruh bagian program. 

Local variabel/konstanta yang hanya dapat diakses oleh fungsi tempat 

dideklarasikannya. 

d. Statement 

Statement adalah setiap operasi dalam pemrograman, harus diakhiri dengan[;] 

ata[}].  Statement tidak akan dieksekusi bila diawali dengan tanda [// ] untuk 

satu baris. Lebih dari I baris gunakan pasangan [ / ]  dan  [/]. Statement yang 

tidak diek sekusi disebut juga comments / komentar. 

Contohe; 

suhuade/255100; //contoh rumus perhitungan suhu 

e. Function 

Function adalah bagian program yang dapat dipanggil olch program utama. 

Penulisan; 

(tipe data hasi] [nama function] ([tipe data input 

1][tipe data input 2])  

t  

[statement ] 

f. Conditional statement dan looping 

if else : digunakan untuk penyeleksian kondisi 

If t [persyaratan] ) f 

statementl]; 

[statement2]; 

I 

else 

[statement3]; 

[statement4]; 

for : digunakan untuk looping dengan jumlah yang sudah diketahui 

20 



for ( Inilai awal] 

{ 

[statement1]; 

[statement2]; 

) 
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[persyaratan] ; [operasi nilai] ) 

while : digunakan atk looping bersyarat 

while ( [persyararan] ) t 

[statement1]; 

[statement2]; 

) 

do while 

do ( 

[statement1]; 

[statement2]; 

while ( [persyaratan] 

switch case 

switch ( [nama variabol] ) { 

case [nilai1] [statement]; 

break; 

case [nilai2]: [statement]; 

break; 

g. Operasi logika dan biner 

Logika 

AND :&& 

NOT:! 

OR: II 

Bier 

AND: & 

OR:] 
XOR: 



Shift right>> 

Shit left: << 

Kamplemen: 

h. Operasi relasional (perbandingan) 

• Sama dengan;== 

• Tidak sama dengan:!= 

• Lcbih besar:> 

• Lebih besar sama dcngan= 

• Lebih kecil:< 

• Lebih kecil sama dengan: < 

i. Operasi aritmatika 

=Penegasan 

• +,-,,/:tambah,kurang,kali,bagi 

• +,-,=,he:nilai di sebelah kiri operator di tambah/kurang/kali/bagi 

dengan nilai di sebelah kanan operator 

+ %:sisa bagi 

++,--;tambah satu (increment), kurang satu (decrement) 

22 



BAB III 

PERANCANGAN SISTEM 

3.1 Perancanga Hardware 

Pada perancangan hardware ini akan dijelaskan tiap bagian dari sistem 

diantaranya sistem mekanik, mikrokontroler yang digunakan, sistem penggerak 

palang pembuka dan penutup, sensor pendeteksi mobil, tombol menu, led dan catu 

dayanya. Adapun diagram blok dari sistcm adalah sebagai berikut: 

- {  :. - le 

--- $$% 

$-- % 

---- 
- 

$UM 

-- 

Gamba 3.4 Diagram blok Sistem Perantau Area Pakir tiga leant.ad 

Dari diagram blok Gamber 3.1 dapat diketahui sistem kerja dari sistem 

pemantau area parkir tiga lantai. Disetiap tempat parkir mobil terdapat sensor 

yang dibuat untuk mendeteksi mobil yang parkir. Sensor terbuat dari led sebagai 

pemancar dan untuk penerima menggunakan photodioda yang dipasang 

berhadapan. Dimana sistem kerjanya adalah jika sensor terhalang oleh mobil yang 

parkir, maka akan dideteksi oleh sensor bahwa ada mobil yang parkir. Sehingga 

dapat diketahui bahwa tempat tersebut sudah ada yang parkir. Begitu juga untuk 

tempat parkir yang lain 

Selain sensor untuk mendeteksi mobil yang sedang parkir, juga terdapat 

sensor yang mendetcksi keluar masuknya mobil yang parkir. Sehingga dapat 

diketahui jumlah mobil yang parkir. Untuk memanta area parkir digunakan led 

l6x2 karakter. Dengan adanya led tersebut maka akan memudahkan petugas 

parkir untuk memberikan informasi tempat park.ir yang kosong. Tombol manual 

sistem digunakan untuk mengaktifkan motor pembuka palang dan juga menutup 

palang secara otomatis. 
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Sistem parkir ini terdiri atas dua mil.rokonroler, satu setga 
va sebagai mikrokontroler master 

mikrokontroler slave dan yang al0Ml' 

Mikrokontroler slave digunalan untuk memproses semua sensor yang ada pada 
area park.it. Setclah data diproses mikrokontroler slave, maka selanijutnya dikirim 

g e t 4 e  ;bagai  data  untuk  manarpilkan informasi kondis 
ke master fkroontrolCf Se 

e Dye mikrokontroler tambahan dikarenakan sensor yang 
terpapill6. lull 

digunakan banyak dan tidak cukup jis diproses pada mikrokontroler yang Juga 

menggerakkan motor dan palang pintu 
Data dari slave diterima master mikrokontroler kemudian dan diproses dan 

dijadikan data informasi menggnakan led 16x2 karakter. Sehingga akan 
diketahui tempat parkir yang erisi mobil dan yang masih kosong. Selain itu juga 
master mikrokontoler memerintahkan palang pintu masuk dan palang pintu keluar 
untuk membuka ataupun menutup. 

.4.1 Perneag Meli 
Sistem mekanik dari alat terbuat dari triplek yang dibentuk menyerupail 

tempat parkir bertingkat. Dengan ukuran 60 cm x 60 cm, uluran yang dipalai 

tidak menggunal.an skala perbandingan pada suatu gedung bertingkat, akan tetapi 

hanya menyesuaikan dengan miniatur mobil yang akan dipakai untuk simulasi 
Dengan membuat miniatur area perkir bertingkat, maka akan diketalui sister 

kcrja dari sistem yang dibuat. Sehingga nantinya dapat diaplikasikan pada sister 

parkir bertingkat pada keadaan yang sesungguhnya. Untuk lebi.h jelasnya desain 
simulasi Sisterm pemantau area parkir tiga lantai dapat dilihat pada Gambar 3.2. 
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Gambar 3.2 Desai area parkir pada gedumg berting.kat 

• I 
•• 

Ml 

• 

' 40 

a 

Gambar 3.3 Desain area parkir pada gedung bertingkat tampa.k atas 

3.1.2 Perancangan Sensor Pendeteksi Mobil 

Sensor yang digunakan pada Rancang bangun otomatisasi sistem 

pemantau area parkir berlanai tiga adalah photodioda. Peletakan photodiode 

menghadap dengan led yang mempunyai cahaya yang terang atau disebut led 
superbright, sehingga kctika terdapat mobil yang parkir maka pancaran led 
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superbright akan terhalang. Cahaya yang diterima oleh photodioda akan dapat 

merubah resistansi dari photodioda. Gambar penempatan sensor pendeteksi mobi 
dapat dilihat pada Gambar 3.4. 

LED Superbngnt 

Garbe 3.4 Peletales sensor photodioda derga LED 

Led yang digunakan adalah led superbright warna merah. Hal in 

dikarenakan warna merah mempunyai titik intensitas cahaya yang sempit 
sehingga dapat mengurangi efek gangguan cahaya luar yang dapat menggangg 

penerimaan sensor, 

; 
• ± 

j 
' = I ' • 

. 

+ , 
• 

,, » . , .. 

Gamber 3. Rangkalan photodioda dan LED 

Gambar 3.5 merpakan gambar rangkaian sensor yang dipasang pada alat. 

Setelah mangkaian sensor terpasang, maka sensor ini harus diubah menjadi siyal 

digital yang dapat diterima oleh mikrokontroler. Rangkaian pengubah output 

sensor menjadi sinyal digital dapat dilihat pada Gambar 3.6 
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Gamba 3.$ Ragkaiam schmitt trigger pala alat 

Gambar 3.5  merupakan gambar pengubah output sensor pbotodioda 

menjadi sinyal digital yang dibuat dengan rangkaian schmitt trigger. Dengan 

menggunakan rangkaian schmitt trigger output akan lebih stabil dibandingkan 

menggunakan rangkaian komparator saja. Prinsip kerja dari rangkaian schmit 

trigger adalah ketika input berada pada kondisi dibawah nilai referensi 

(photodioda berada pada kondisi terkena cahaya dari pantulan lintasan) maka 

output berlogika I schingpa led menyala, sedangkan ketika input berada pada 

kondisi diatas nilai referensi (photodioda berada pada kondisi tidak terkena 

cahaya dari pantulan lintasan) maka output berlogika 0 sehingga led tidak 

menyala. Dengan catatan titik input pada posisi inverting. 

Besarnya nilai referensi bisa dirubah menggunakan variabel resistor yang 

dirangkai sebagai pembagi tegangan dan keluaran dihubungkan pada titik non 

inverting. 

Berdasark.an rumus 2. 1  sampai 2.5 merupakan perhitungan semith trigger 

Berikut perhitungan tegangan ambang atas (Vur) dan tegangan ambang bawah 

(V) untuk beberapa perancangan tegangan referensi yang berbeda: 



R fedback(Rf) 220 1 

R input(RI) -1 k 

Va =5volt 

Sehingga n adahah sebagai berikut: 

nnRR 

Rf/Ri 

220k/ 1 

= 220 

Detektor taraf tegangan dengan histerisis input inverting maka tegangan 

ambang atas, tegangan ambang bawah, tegangan tengah dan tegangan histerisis 

dengan nilai referensi berbeda dapat dicari sebagai berikut. 

I. Referensi di set pada tegangan I volt 

a. Tegangan ambang atas 

n +, 
=t)+-" 

n+l n+l 

,, 229 ~. +$ 
r " 2 2 6 » i  

».  .2a,s 
221 221 

, =0,99+0,02 

,,, =1,01Y 

b. Tegangan ambang bawah 

V 
,=()­ 

4 I n 4 l  

,  3 9 ~ , - °  
poi '2out 

_220-s 
+ 221 221 

Y,, =0,99-0,02 

=097¥ 

Diketahui: 



a. Tegangan tengah 

1,01-0,97 
• - 5  
,,=0,99v 

b. Tegangan histerisis 

=1,0I-0,97 

Y, =0,04 y 

I. Referensi di set pada tegangan 2 volt 
,. Tegangan ambang atas 

n +, 
,=()+-= 

nl n+l 

% 
220 (2. ±5S • 270 +1  '120 +1 

% 
40 5 

·--•- 221 221 
% =1,99+0,02 
Ya =201 V 

b. Tegangan ambang bawah 

n V ,=()+.' 
n4] +] 

e, .. 230  .. - °  220+1 220+1 
440 5 

a le  

"  221 221 
V, =1,99-0,02 

• 

,,=+1,97¥ 



Tegangan tengah 

y _201-1,97 , 
=199r 

b. Tegangan histerisis 

-201-1,97 

, = 0, 04 V  

2  Referensi di set pada tegangan 3 volt 

a. Tegangan ambang alas 

. a . · °  
or  220+1 220+1 

660 5$ 
, m 4  

221 221 

V,,299+0,02 

,+3,01¥ 

b.  Tegangan ambang bawah 

220 -S 
a= ()+ 

220+1 220+1 

• .9,-± 
21 221 

, 2,99-0,02 

,=297¥ 

e. Tegangan tengah 

_o1-297 
or 2 

=299 

d. Tegangan histerisis 

, =3,01-2,97 

=0,04 

10 
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I. Referensi di set pada tegangan 4 volt 

a. Tegangan ambang atas 

, 220 +5 

"26""» 
y 8 80  5  

5 i i  
=3,98+0,02 

, =4,00V  

b. Tegangan ambang bawah 

r, 20 4 .  ° 
3at' 'o» 
880 -5 

i i  
V,  =3,98-0,02 

,,=3,96 

c. Tegangan tengah 

_4,00-3,96 
er 2 

,=3,98v 

d. Tegangan histerisis 

V,, =4,00-3,96 

V, 0,04 

Dengan mengacu pada perhitungan tegangan ambang #tas dan tegangan 

ambang bawah maka dapat digambarkan karateristik (fungsi) transfer. Gambar 
karateristik fungsi transfer diambil contoh untuk tegpangan referensi 3 volt. Ber~kcut 

karateristik rangkain schmitt trigger yang akan dibuat : 
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ta) 

Gambar 3.7(a) Karakteristik (fungsi) transfer schmitt trigger pada Rancang bangun sistem 

Perants parkir 

b) Gambar gelombang rangkaian schit ringer pada Kancang bangun sistem 

Perantau parkir 

3.1.3 Perancangan Mikrokontroler 

Pada sistem ini, untuk pcmrosesan data digunakan mikrokontroler 

AT89$52 buatan Atmel,inc. Mikrokontroler A'189552 merupakan mikrokontroler 

8 bit dan memiliki intruksi set MCS51, Rangkaian dari mikrokontroler dapat 

dilihat sehagai berikut 

Gabar 3.8 Rgkaian Mikrokonroler 
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ada mikrokontroler seri S" ii, proses pemrograman sudah mendukung 

ISP ( In Sistem Programing ) dimana proses pomrograman dapat dilakukan tanpa 

harus membutuhkan development board seperti seri C pemrograman cukup 

dengan menghubungkan pin MISO, MOSI dan SCK pada PC. Tegangan kerja dari 

mikrokontroler A189$52 ini memerlukan tegangan 5volt. Tegangan tersebut 

didapat dari IC regulator 7805. Mikrokontroler ini mcmerlukan sumber clock 

ekstcmal dengan nilai I2 MHz. Sumber clock tersebut didapat dari kristal 12 MH 

yang terkoneksi pada pin XTALI dan XTAL2. Pont 0 pada mikrokontroler 

tersebut tidak memiliki resistor pull nup internal, untuk itu perlu ditambahkan 

resistor pull up dengan resistor array, 

3.1.4 Perancangan Driver Motor 

Driver motor digunak.an untuk mengafur arah dan kccepatan motor dc 

yang digunakan untuk mcnggerakkan palang. H-bridge yang digunakan terdiri 

dari beberapa transistor yang sesuai dengan kebutuhan arus motor. Agar dapat 

diatur keccpatanya dan tidak boros daya, digunakan motor yang menyerap daya 

kecil. Untuk memperbesar torsi yaitu kemampuan motor mcnggerakkan palang 

digunakan gear Untuk lcbih jelasnya rangkaian h-bridge dapat dilihat pada 

Gambar 3.9, 

• 
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Gamber 3.9 Ramgkaian H-bridge 
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Dari Gambar 3.9 dapat diketahui prinsip kerja dari rangkaian h-bridge 

yang dignakan Rancang bangun sistem parkir bertingkat. Pada rangkaian driver 

digunakan transistor seti TIP4I da TIP42. Dipilih transistor ini dikarenakan arus 

yang dibutuhkan motor kecit sebingga tidak perlu digunakan transistor yang 

besar. Transistor ini mampu mengalirkan arus sampai 3 ampere sehingga cukup 

untuk mcnyuplai arus motor de yang digunakan. Untuk buffer digunakan 

transistor yang lebih kecil dayanya yaitu tipe 2n2222. Transistor ini digunakan 

untuk mengaktitkan transistor driver. Digunakan tipe NPN agar output dari 

mikrokontroler dapat membias transistor tersebut. 

Prinsip kerja dari rangkaian ini adalah ketika transistor T diberi bias 

positif atau logika I dari mikrokontroler dan T2 diberi logika 0 maka transistor 

akan mengalirkan arus dari kolektor menuju emitor, sehingga transistor Q5 dan 

Q4 akan aktif. Dengan demikian arus mcngalir dari vcc melewati Q5, melewati 

motor dan menju ground meleawati 04. Sehingga motor dapat berputar. Begitu 

joga sebaliknya ketika transistor T2 diberi bias positif atau logika I dari 

mikrokontroler dan TI diberi logika 0 maks transistor akan mengalirkan arus dari 

kolektor menuju emitor sehingga transistor Q6 dan Q3 aka aktif. Dengan 

demikian arus mengalir dani vee melewai Q6, melewati motor dan menuju 

ground meleawati Q. Schingga motor berputar dengan arah sebaliknya. 

Jile Tl dan T2 diberi logika 0 maka sema transitor tidak aktif schingga 

motor diam. Logika yang tidak diperbolehkan adalah jika TI dan T2 diberi logika 

l maka transistor akan aktif serut, sehingga transistor driver akan menjadi panas 

karena transitor yang satu dengan yang lain menjadi saling membebani. 

3,1.4 Perncangan Tom bol Men 

Torbol menu digunakan untuk memasukan pengaturan informasi area 

parkir. Terdapat tombol up untuk pilihaan kcatas, tombol down untuk pilihan 

kebawah, tombol cancel untuk membatalkan perintah dan tombol ok untuk 

memilih menu yang disetujui. Rangkaian tombol menu dapat dilihat pad Cezar 

3.10. 
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3.1.1 Percaga LCD 

LCD sebagai tampilan pada sistem menggunakan LCD2 x 16 tipe M1632 
yang memilili kontroler ekivalen dengan 1HD44780, Pu.a sistem it 

mengsunakan mode kontroler LCD 4 bit data, maka koneksi dari LCD ke keke 

mikrokontroler dapat dilihat pada tabel 3.1, 

TAbel JI KonekiL.CD 

P Keternga Komeksi 

I Vss Ground 

2 Power Vee S volt 

l Contrast Ground 

4 RS Pont 0.7 

5 R/W Pont 0.6 
6 E Pont 0.5 

II DB4 Port 0.0 

12 DBS Port 0.I 

ll DB6 Port 0.2 

14 DB7 Port 0.3 

I5 back light 5 volt 

16 back light­ Ground 
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Dari tabel 3.1 terscbut pin kontro LCD terkoncksi pada port 0.5, 0.6 dan 

0.7, sedangkan pin data terkoneksi pada port 0.0-0.3. Tegangan kcrja pada LCD 

membutuhkan catu 5 volt yang didapat dari IC regulator 7805. Pengaturan kontras 

LCD dilakukan dengan cama menghubungkan pin 3 pada tegangan berkisar antara 

0-5volt. Untuk itu ditambahkan VR pada pin 3 dan dioda proteksi pada pin 15 

sesuai dengan gambar rangkaian berikut ini 

Molt 

b • 

Camber 3.1I Contrast Control CLuit 

lee 

3.1.1 Perancangan Cat Daya 

Cat daya disini dirancang untuk memcnuhi kebutuhan tegangan kerja 

untuk rangkaian mikrokontroler, sensor, h-bridge, dan motor. Pads rangkaian 

kontrol dan sensor memerlukan tegangan DC positif 4,8 - 5 volt, Sedangkan 

driver motor mererlukan tegangan L2 volt 
, 

Gamber 3.12 Blok Diagram Cat D%a 

Untuk menyearahkan arus dan tegangan digunakan sebuah dioda 

penyearah berupa dioda Bridge. Dioda ini memiliki 2 masukan AC dan 2 keluaran 

DC. Arus dan tegangan yang dihasilkan oleh dioda tersebut belumlah sempuma 
masih terdapat riak sehingga digunakan scbuah capasitor yang berguna untuk 

menghilangkan riak tegangan DC sehingga hasilnya lebih baik, kapasitor yang 
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digunakan pada rangkaian catu daya ini menggunak.an 2200 F yang dipilih 

ccara acak dikarenal.an pada pemakaian rum kapas.itor yang digunak.an adalah 

sebesar nilai tersebut. Sebenamnya dengan memakai kapasitor yang lebih besar 

lebih baik dimana proses pelepasan muatan aka lebih baik lagi. 

Garbe3.13kg'la n Power Su.ply 

Tegangan yang dihasilkan setelah melalui proses ini belumlah stabil, 

kadang naik atau turun. Untuk mengatasi keadaan tersebut maka diberi tarbaha 

komponen berupa scbuah IC regulator LM 7805 yang berfungsi ntuk meregulasi 

tegangan yang masuk sehingga akan menghasilkan sebuah tegangan kehuaran 

sebesar 5 Vol DC sehingga aman bagi rangkaian yang digunakan dalam sistem. 

3.2 Perancangan Software 

Perancangan software ini berupa per buatan algoritma ata flowchart 

jelanya alat yang akan dibuat. Flowchart yang dibuat ini digunakan untuk 

membuat program alat. Program alat dibuat secara teratur dan berurutan sesai 

dengan urutan jalannya alat, Lntuk program lergkapnya dapat dilihat pada 

Gambar 3.14 dan Gambar 3.15 berikut ini; 
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Gamber 3.14 Flowchart mil okontroler sebagal slave yang memproes seso 

Gambar 14(a) Flowchart mikrokontroler scbagii master yang memproses $e0 0.a data 

Alat yang dibuat menggunakan dua mikrokontroler AT89$52 yang 

masing-masing mikrokontroler mempunyai fungsi yang berbeda-beda. Satu 

mikrokontroler digunakan scbagai slave dan mikrokontroler yang lain sebagai 

master. 
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Untuk flowchart mikrokontroler sehagai slave dapet diliht pada Gambar 

3.14, mikrokontroler ini difungsud.an untu.k merproses data sensor pendeteksi 

mobil yang jurlahrya sebanyal 24 buah sensor. Karena menggunak.an satu 

mikrokontroler tentunya tidak cukup. Untuk itu milrokcontroler slave ii berfungsi 

memproses serua sensor yang ad.a di sistem. Setelah semua sensor in diproses 

oleh mikrokontroler oleh slave, kemudian dat ala dikirim secara serial ke 

master mikrokontroler. 

Kerudia untuk mikrokontroler yang master digunala untuk memproses 

data dari mikrokontroler slave. Setelah data diterim.a meals ala ditampilk le wat 

led 162 karakter. Selain itu juga diguala utk menggerakkan palang pint 

masuk den kcloar. Dari informasi di led kn diketahui tempat park.ir mans yang 

kosong dan terisi, schingga aka memudahkan petugas untuk mengarhln 

tempat parkir. 

Berilut program inisilisasi serial; 

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

MOD=020 

Coo; 

SMO; 

$Mt1, 

RENf, 

TH1baud 

Tubaud 

TR=t 

l 

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

/model 

lerire bolt.a 

tep.at 9000 b (llei reload 

thrilled tier 



Led yang digunakan menggunaka 4 bit data. Derikut listing program 

inisialisasi led: 

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

void led_int 

t 

delay_ms(50) 

P0003, //00100011 

delay_ms(25), 

send 

delay_us(200) 

send 

delay_ms() 

P0=002; 

delay_us(40), 

write_ins(028), I00101000 display line and et 

wrte_ins(0r08), //0000 1 000 Display off 

wrte_ins(001) /ACD Cler 

write_ins(006 //entry mode 

wnte_ins(00F) Aldi-splay,cursor,blink "on" 

} 

1I Algoritma Membac sensor pendeteksi mobil 

Sensor merupakan mata dari alat, untuk itu setelah sensor dapat 

membedakn antara adanya mobil dan tidak, maka langkah selanjutnya adalah 

memberi perintah dengan data yang dihasilk.a sensor. Algoritma pembacaan 

sensor dapat dilihat pada Gambar 3.15 untuk lantai basemant, Gamber 3.16 untuk 

lanatai I dan Gamber 3.17 untuk lantai 2. 
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Gamber 3.I8 Flowchart memnbac.a sensor mnobill mnasuk dad kelur peda mirokontroler master 

Dari flowchart diatas dapat diketahui rancangan dari pembacaaan sensor 

pendeteksi mobil. Setiap sensor pada sistem parkir yang dibuat akan diubah 

menjadi variable dengan konstanta tertentu sehingga dapat dibedakan antara 

sensor satu dengan sensor yang lain. Sebagai contoh saja sensor ltl_I merupakan 

sensor untuk mendeteksi area parkir mobil pada area lantai satu nomer parkir satu 

Dan begitu seterusnya. Dan setelah diubah menjadi konstanta tertentu, data ini 
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ak.an dikirimkan secara serial ke master mikrokontroler. Untuk lantai dua dan tiga 
mempunyai sistem kerja yang sama. 

Selain mendeteksi area pakir juga terdapat sensor yang mendeteksi mobil 

masuk dan keluar. Karena sensor ini terdapat pada master mikrokontroler, makes 

maka dapat langsung digunakan untuk mnenentukan reaksi dari sistem. 

Untuk potongan program area parkir pada mikrokontroler master dapat 

dilihat pada listing berikut; 

clear_LCD(), 

goto_LCD(0x00) 

point_Lcor's> Lt ' 

0ot0_A.CD(ox40), 
print_LCD" L2> ") 

white(1) 
( 

f (sensor_masuk 1 ){pinturasukK_buka0), 

if (sensor_elar 1)(pltukeluar_bulgy, 
hit/ttada mobi//rt 

bacterial; 
t (P3en)tat1 

f (P32ya2 1,) 

t (P3e9)(a31,) 
f (Pe)ya41) 

f(P3a5)(a5=1 

f (P38)y061 

t(Pe7ya1 

t(Pe8)ya81 

f(see9ybt=1 

f(Pee10yt2=1) 

4(P3=11)3=1 
f(P3==12p4=1 

f (P313005=1} 

f(3e14)6=1 

r(Pg=15)7a1 

4(P3=10)b8=1) 



f(Pe=17)c1=1} 

t(Pe3e18){2e1) 

f(P3=19){c3=1} 

f(P3e=20Yo4=1 

t(Pe=2ye5=1) 

if (P3==22)Mc6=1 

f(3==23)e7=1 

t(3==24)c8=1.) 

Al#I'AAA#Iidak ada moball// 

f(Pe=101(a1=0.) 

if (P3==102{a2=0. 

f (P3==103)Ma3=0,) 

if (P3==104{a4=0. 

if (P3==105{a5-=0.) 

it (P3e106)a6=0,} 

f (P3=e1074a7=0} 

it(P3==108){a8=0.) 

(Pe+109yp1=0, 

if (P3110)Nb2=0,} 

t(Pe=11003=0, 

t (P3==11204=0,} 

t(Pe113)y5=0 

f(P3==114)060.) 

f(P3==11)7=0, 

(P3==116)08=0} 

if(P3==117¥010 

t(Pee118ye2=0; 

if(P3==119/c3=0 

if (P3==120{c4=0, 

f(Pe==121)c5=0, 

f(P3==1224e6-=0,) 

(Pe=123ye7=0 

f(P3==124){c8+0.} 
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n/ht//tam pilk a/At//IA 

goto_LCD(002), 

print_char(8 1+48), 

print_char(a2+48) 

print_char(a3+48), 

print_char(a4+48 

print_char(a5+48) 

print_char(a6+48), 

print_cher(a7+48); 

print_char(a8+48) 

90t0_LCD(Ox0), 

print_char(b 1+48), 

print_char(b2+48) 

print_char(b3+-48) 

90to_LCD(ox40) 

print_char(b4+ 48), 

print_char(b548) 

print_char(b8+48) 

print_char(b7+48); 

print_char(b8+48 

90t0_LCD(0848), 

print_char(c1+48) 

print_char(c2+48) 

print_char(c3+48); 

print_char(c4+48) 

print_char(c5+48) 

print_char(e8+48) 

print_char(c7+48), 

print_char(8+48) 

delay_ms(100); 

} 
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Program membuka dan menutup palang pintu masuk pada mikrokontroler 

master dapat dilihat ada listing berikut: 

void pintu masu_ta0 

{ 

palangmasuk_nai; 

delay_ms(50 

stop, 

delay_ms(4000); 

palangasuk_turun, 

delay_ms(30), 

stop; 

while(limit_masuk= 1){palangmasuk_turun,} 

stop; 

} 

Program membuka dan menutup palang pintu keluar pada mikrokontroler 

master dapat dilihat ada listing berikut: 

void pintukeluar_buka0 

{ 

palangkeluar_nail 

delay_ms430y 

top 

delay_me(4000); 

palangkeluar_turun; 

delay_ms(25); 

top 

while(limit_kelar=14p gkelar_turun,} 

stop; 

} 



Untuk potongan program membaca sensor parkir pada mikrokontroler slave dapat 

dilihat pada listing berikut ; 

while(1) 

t 

/togika 0 4.4¥ 

4(Po_0e0NP3et,delay_me(1).) 

if(Po_t==0yP3=2delay_ms(1)) 

(Po_2==0yP3=3;elay_ms( 1)) 

(Po_3==0)yP3=e4,delay_ms(1)) 

if(Po_4=0)(P3=5,lely,ms(1)) 

(Po_5e=0)gP3=6,delay_ms(1)) 

if(Po_6==0)gP3=7 ;delay_ms(1)) 

(Po_7==0)yP3=8,delay_ms(1)) 

(Pt_c==0)gP3=9,elay_ms(1)) 

(Pt_te=0)yP3=10,delay_ms(1)J 

(P1_2==0){P3=11;delay_ms(1) 

i(Pt_de=0)yP3=12clay_ms(1)} 

if(P1_4==0)yP3=13;slay_me(1)) 

i(P1_5==0yP3= 14delay_ms(1)} 

(Pt_6==0yP3=15;delay_ms(1)J 

(Pt_7==0P3et6,delay_ms(1).) 

4(P2_0=0yP3=17;delay_me(1) 

(P2_1==0yP3= 18,delay_ms(1)) 

(2_2=0NP3e 19,delay_ms(1).) 

4(P2_3=0yP3=20,delay_me(1)) 

(P2_4==0yP3=2t;delay_ms(1)) 

(P2_5==0)yP3=22;delay_ms(1) 

if(P2_6==0(P3=+23,delay_ms(1),) 

i(P2_7=0){P3=24,delay_ms(1)) 

{III/ogiha 1 A//04/4/¥ 

(PO_o==1)yP3=101,delay_ms(1)) 

(Po_tee1yP3e102delay_mes(1),} 

it(Po_2==1)(P3=103;delay_ms(1) 

it(P0_3==1){P3=104;delay_ms(1),} 

i(Po_4==1)yP3=105,elay_ms(1)} 

i(PO_5e1)(P3=106,delay_ms(1)} 
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if(Po_6== 1)P3=107 ,delay_ms4 1).) 

(Po_7== 1yP3=108,delay_ms1)) 

(P1_Doe1)(Pe 109,delay_mes(1).) 

(P1_t=1yP3=110elay_me(1).) 

(Pt_2==1P3=111,clay_ms(1).) 

(Pt_e=1yP3=112cely_me(1)) 

f(Pt_4=1(P3+113.delay_me(1)) 

f(Pt_e1(P3114,delay_ms( 1).} 

i(Pt_6=1(P3=115,clay_me(1) 

(Pt_re1)gP3=116,delay_ms( 1).} 

(P2_0e1)(P3=117.clay_mes 1).) 

(2_t1)3118,delay_ms( 1).) 

(2_21)(P3119,el0y_ms(1. 

(e2_1)P3120.delay_me(1).) 

(P2_41yP3121clay_me(1).) 

4(P2_51yP3122.elay_me(1).) 

(P2_61yP3123.ely_me(1). 

4(2_1)gP3124.elry_me(1). 

kirm serial(P3), 

) 

1.I Algoritma Pengendalin Driver Motor 

Pengendalian driver motor dilakukan oleh mikrokointroler master. 

Sehingga untuk flowchart pengendalian driver motor digunak.an untuk pembuatat 

program pada mikrokontroler scbagai master. Untuk flowchart pengendalian 

motor driver dapat dilihat pada gamber 3.19. 
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Gaba 1.19 FL0wcbat Ferge dall Driver Mote Palng Mk 
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Driver pembuka pentup palong masuk dan palang le lunar mobi 

dihubungkan pada port.0, port.1, port2 dan port.3 untk perancangan 

programnya. Gerakan paling pint parkir akan sesuai dengan data yang diberikan 

untuk driver motor. Dea gerakan palang pintu masuk den pintu keluar area parkir 
dapat dilihat pada tabel 3.2 dan tabel 3_3. 



label 3.2 Data Pengendali Driver Motor Pslang Masuk 
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no Data Driver Motor Aksl 

f Port3.0e, Port3.1=0 Stop 

2 Pont3.0=1, Port3.1=0 Palang mhaguk membuka 

, Port3.0=0, Por3.=1 slang masuk menutu p 

4 Port3.0re1, Port3.ff Tiiak diijink.an 
- 

Taber 3.3 D%l Pengendealia Driver Motor Pa.lag Kelaaf 

no Data Driver #otor Aksi 

' 
Port3.2=0, Port3.2=0 Stop 

2 Port3.2=1, Port3.3=0 Palang keluar mer.buka 

3 Port3.2=0, Port3.3=1 Palang keluar menutup 

d Pot3 2et, Port3.3=f Tidak dijinkan 

-- 

Program untuk pengendalian driver motor adalah scbagai berikut : 

Palang masuk0¥ 

P3_0e0, P3_t=0, I/semua palang diam 

Deley_ms(2000), 

P3_0=1 P3_t=0;A Palang masuk membuka 

Delay_ms(2000), 

P3_0=0; P3_tt,Palang masuk menutup 

) 

Patang keluarp{ 

P3_2=0; P3_3ep, lhsemua palang diem 

Deley_me(2000) 

P3_2=1,P3_3=0, II Palang Ketuar membuka 

Delay_ms(2000) 

P3_2=0,P3_3et; I/Falang keluar merutup 

belay_ms(2000), 

) 



BABIV 

PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT 

4.1 Pengjian Hardware 

Pengujian hardware merupakan pengujian perangkat-perangkat elektronik 

yang dibutuhkan dalam Sistem Pemantau area parkir tiga lantai. Hardware yang 

digunak.an antara lain, sensor pendeteksi mobil, mikrokontroler, h-bridge, catu 

daya dan jga motor untok menggerakan palang pintu masuk dan palang pintu 

keluar secara otomatis ataupun secara manual dengan tombol menu yang telah 

erdapat pada bagian lantai satu, Berikt pengujian hardware pada Sistem 

Pemanta area parkir tiga lantai. 

4.1.1 Pengjian Sensor Pendeteksi Mobil 

Pengujian sensor dilakukan untuk mengetahui kepekaan sensor terhadap 

perbahan lingkungan. Hal ini berpengaruh pada hasil/tampilan pada LCD 

nantinya. Dengan pengujian ini pula akan diketahui besarya perubahan tegangan 

sensor terhadap perbahan ada atau tidaknya mobil yang sedang parkir atapun 

mobil yang akan kelusr ataupun mobil yang akan masuk area park.ir. Sensor yang 

digunakan adalah sensor photodioda. Yaitu scbuah sensor yang akan berubah 

kondisi jika terkena cahaya. Berikut data hasil penguj ian sensor pendeteksi mobil 

terhadap perubahan kondisi ada dan tidaknya mobil yang parkir dengan tegang.an 

Vec adalah 5,01 volt. 

Gamber 4,I Title pengujian Rangkaian sensor 
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Gamba 4.2 Penguian sensor pendeteksi mobil area parkir bertingkat 

Dengan mecnempatkan led berhadapan dengan fotodioda maka pancaran 

cahaya dari led akan menentukan besarnya arus yang dialirkan oleh fotodioda 

Besarnya ams yang mengalir akan ditentukan olch ada tidaknya mobil yang 

parkir. Berikut data hasil pengujian sensor jarak area parkir bertingkat 

Tabet4.I Pengujian sensor diengan pendeteksi mobil 
- 

No I Kondii sensor V out fotodiode (Volt 

l fidak terdapat mobil 0,16 

2 Ierdapat mobil 4,10 

Setelah pengujian dilakukan, dapat diketahui bahwa jika tidak terdapat 

mobil yang parkir, maka fotodioda akan banyak mcncrima cahaya dari sumber 

cahaya. Semakin banyak cahaya yang diterima fotodioda, maka fotodioda akan 

dapat mcngalirkan arus. Schingga kcluaran dari fotodioda scmakin kecil 

mendekati 0 volt. Begitu sebaliknya, jika terdapat mobil yang sedang parkir, maka 

tegangan output mendekati vcc. 
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4.1.2 Pengujian Rangkaian Schmith Triger 

Rangkaian schmit triger yang akan mengubah tegangan analog dari sensor 

menjadi tegangan digital. Hal ini dikarenakan mikrokontroler hanya mengetahui 

perubahan kondisi digital. Berikut hasil pengujian rangkaian schmit triger pada 

Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

A 

. . 

• • 

¢ - - 0 t{/_ - 0 • 
• 
• 

• 
---- 

hi 
---- 

0 ((J 
f 

- - • 

Gamba 4,3 PCB Rangkaian Schmit Trigger 

Tk pea600 

·u 
• 

» 

f penguja2(ref 

Gambar 4.4 Pengujian rang.atin schmitt trigger 

Setelah sensor sudah ditentukan dan sudah diketahui karateristiknya, yaitu 

mampu mengubah perbedaan sumber cahaya menjadi perbedaan tegangan listrik 

Maka perlu diubah perbedaan tegangan sensor menjadi logika digital. Jadi hanya 

ada dua kondisi yaitu ada () atau tidak ada tegangan (0). Rangkaian yang 

digunakan adalah schmitt trigger karena dapat mengubah perbedaan tegangan 

Dan kelebihan lainya adala.h tidak mempunyai nilai mengambang. Berikut data 

hasil pengujian rangkaian shmitt trigger dengan tegangan vcc adalah 5 volt 
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Tel4.2 Pengujian rangka ian schmitt tiger dengan input beruheh-uhah 

V ref 
V input (volt (volt V out (volt) kondisi led 

0 3 4.83 Nvala 
I 3 4,83 N a 

2 3 4,83 N ala 

3 3 4,83 N ala 

4 3 0 Mati 

5 3 0 Mati 

Dari data hasif percobaan rangkaian schritt trigger, dapat diketabui bahwa 

jikn input dari rangkaian schmitt trigger kurang dari tegangan referensi maka 

tegangan output mendekati vcc, Sehingga lampu indikator menyala. Sedangkan 

ketika input schmitt trigger melcbihi titik referensi maka tegangan output 0 volt, 

schingga lampu indikator tidak dapat menyala. Hal ini dikarcnakan masuk.an 

diletakcan pada input inverting op-amp, dan tegangan referensi pada input non 

inverting op amp. 

Pada ssat tegangan input sama dengan tegangan referensi maka kondisi 

akhir adalah mengikuti kondisi sebelumnya. Jika kondisi sebelumnya adalah 

output mendekati vec, maka kondisi input sara dengan referensi tegangan 

keluarannya adalah mendekati vcc. Begitu juga sebaliknya, jika output 

sebelumnya adalah 0 volt, maka kondisi ketika input sama dengan referensi 

tegangan keluaranya adalab 0 volt, 

Dengan demikian jiks sensor menemukan sumber cahaya yang terang, maka 

kondisi keluaran aka high (D dan lampu indikator akan menyala. Jika sensor 

menemuka sumber cabaya yang gelap maka kondisi keluaran akan low (0) dan 

lampu indikator akan mati. 

4.1.1 Pengujlan Driver Motor 

Driver motor digunakan untuk menguatkan arus yang digunakan untuk 

mcnggerakkan motor. Yang terdapat pada palang pintu masuk dan keluar, Dengan 

menambahkan rangkaian driver motor, maka sinyal digital dari mikrokontroler 

yang mempunyai arus kecil dapat diikutkan oleh rangkaian driver. 
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• 

' %Le 

' 
Gasnbar 4.5 Pengujin H-bridge 

/ 

' 
Gamba 4.6 Pengujian Kangkaian tH-bridge 

Rangkaian h-bridge adalah rangkaian yang mengendalikan arah motor. 

Karena kecepatan alat bergantung dari rangkaian h-bridge, maka pemilihan 

rangkaian harus yang dapat mcngalirkan arus menuju motor sccara maksimal. 

Schingga ketika motor diujicoba dengan h-bridge, dapat menyamai hasil putaran 

motor ketika dicoba mcnggunakan tegangan sumber h-bridge. Berikut data hasil 

percobaan rangkaian h-bridge dengan memberikan logika pada input. 
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Tabel 4.Kebenaran kontrol motor 

No AJ A2 AI A6 Arah Alat 

0 0 0 0 0 Palang Pintu masuk diam 

I 0 0 0 l Palang Pintu masulk terbuka 

2 0 0 I 0 Padang Pintu masuk tertutup 

J 0 0 I I Tidak diperbolehkcan 

4 0 0 0 0 Palang Pintu Keluar diam 

5 0 I 0 0 Palang Pintu Keluar terbuk 

6 I 0 0 0 Palang Pintu Keluar tertutup 

7 t I 0 0 Tide.kx diper bolehkcasn 
. 

Pengujian selanjutnya adalah mengukur rilai tegangan dan arus dari 

motor. Hasilnya di dapat tabel sebagai berikut: 

Tabet 4.4 Tube Penglrn Teggan da arus Motor 

Percobaan V terkur (V) I terukr (mA) P irg (Watt) 

I 5,01 489 2.45 

2 4,90 500 2.45 

J 5,00 $00 2.50 

4 4,90 501 2,46 
.. 

2,39 5 4,87 490 

6 4,91 $02 2,46 

7 5,01 487 2,44 

8 4.92 503 2,47 

9 4,90 $06 2,48 

10 4,93 493 2.43 

Dari data diatas dapat dihitung daye rata-rata yang dibutuhkan motor 

adalah; 
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., +245+2,45 +2,50+2,46+2,39+2,46+2,44+2,47+2,48+2,43 = 24.53 %ant 

P = P 
.woo JumlahP'engukuran 

P. 24,53Matt 

airoo l( 

%=2453Watt 

volt 

Output 

-l 
7805 

T
� 1 . ,:-;  

T •  L 

4.1,4 Pengujian Catu Daya 

Pengujian yang dilakukan adalah pengujian pada IC 7805 yang menyuplai 

semua kcbutuhan sistem. Cara pengujiaannya yaitu dcngan memberikan teuangan 

variabel mulai V sampai I0 volt dan diukur milai tegangan keluarannya. Adapun 

hasil pengukurannya adalah sebagai berikut 

Input 
'-. 

-e 

Gamba 4,7 Pengujian Regulator 

Fabel4.SH%sit Pengujia I Catu Daya 

Tegangan Input Tegangaun Output 

0 Volt 0,00 Volt 

I Volt 0,00 Volt 

2 Volt 0,00 Volt 

3 Volt 1,34 Volt 

4 Volt 3.22 volt 
- 

5 volt 4,11 Vol 

6 Volt 4,20 Volt 

7Volt 4,87 Volt 

8 Volt 5,03 Volt 

9 Volt 5.03 Volt 

10 Volt 5.03 Volt 
� 



60 

Catu daya dengan [C 7805 sebagai regulatomnya diimplementasik.an untuk 

sumber daya utama pada sistem. Catu daya yang stabil ini dibutuhkan oleh sistem, 

karena apabila catu daya yang digunak an tidak stabil maka sistem akan 

neakukan kessalahan 

4.4.S Pengujian dan Analisa ikrokontroler ATS52 

Pengujian pada mikrokontroler dilakukan dengan menguji kondisi masing­ 

masing port. Dengan memberikan data tertentu dan mengujj keluarannya akan 

diketahui alat telah bekerja. Hasil pengujiannya dapat dilihat pada Tabel 4.6. 

Gamba 4.$ € Milrokontroler AT89$5$2 

label 4.6 llasil Pengujian Mikrokontroler 

Data PORTO PORT1 Po12 PORT 

OOH 00000000 00000000 0000 0000 0000 0000 

0111 00000001 00000001 0000 0001 0000 000L 

02H 0000 0010 0000 0010 0000 00 10 0000 0010 

04H 0000 0100 00000100 0000 0100 0000 0100 

08H 0000 1000 0000 1000 0000 1000 0000 1000 

IOH 0001 0000 0001 0000 0001 0000 0001 0000 

20H 0010 0000 0010 0000 00100000 0010 0000 

40H 01000000 01000000 01000000 01000000 

80H 10000000 10000000 1000 0000 1000 0000 
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Dari pengujian tcrscbut dapat terlihat bahwa data yang dikomunikasikan 

olch mikrokontroler tepat dan tidak terjadi kesalahan. Sehingga mikrokontroler 

terscbut dapat dipakai. 

4.1.6 Pengujin Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Untuk mengetahui hasil akhir dari sistem, maka akan diuji sccar 

keseluruhan sesuai dengan tujuan dari pembuatan sistem terebut. Berikut hasil 
pengujian sistem Pemantau parkir. 

Gamba 4.9 Pengujian Sistem Pematau area parkir tiga laenta.i 

Dari Gambar 4.9 terlihat bahwasanya miniatur Sistem Pemantau Area 

Parkir Tiga Lantai ini terdiri dari delapan tempat parkir mobil disetiap lantainya, 
karena terdiri dari tiga lantai maka total terdapat dua puluh cmpat tempat parkir 
yang dapat digunakan parkir mobil 
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Gaba 4.I0Trpila menu pengujian sister Pen@atau area parkir tiga lata 

Dari Gambar 4. I 0  dapat dilihat tampilan menu utama sistem Pemantau 

area park.ir tiga lantai. Tampilan menu utama pada sistem terdiri dari manual 

palang dan informasi park. Masing-masing menu mempunyai fungsi sendiri­ 

sendiri. Untuk manual palang digunakan untuk membuka dan menutup palang 

sccara manual menggunakan tombol. Schingga ketika sensor tidak berfungsi, yang 

mengakibatkan otomatisasi sistem tidak berfungsi masih dapat menjalank.an 

sistem sccara manual. Sedangkan untuk menu informasi park digunakan untuk 

menginformasikan tempat parkir pada gedung bertingkat. 

Untuk mengetahui sistem yang dibuat telah bekerja atau belum maka 

dicoba berulang kali dengan keluar masuk mobil dan juga tempat parkir mobil 

yang berbeda. Bagaimana respon program dan juga papan informasi berupa led 16 

x 2 karakter apakah masih bekerja atau tidak. data hasil percobaan Sistem 

Pemantau Area Parkir Tiga Lantai dapat dilihat pada Tabel 4.7 dan Tabel 4.8 

label4.7Hail uji sensor masuk dan keluar Sistem Perantau Area Parkir Tiga Lantai 

Pereobn Ke Kondisi mobil Kondisi sistem 

I Sensor masuk mendeteksi mobil Palang masuk membuka 

2 Sensor keluar mendeteksi mobil Palang keluar membuka 
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Gamber 4. A l  Tampila LCD Pengujian Sistem Perantau Area Parkir Tiga Lati 

Tabet4.8Ilasil engujian Sistem Pemata Area Pakir Tia Lantai 

Percobaan Ke Kandisi mobil Tampilan LCD 

I Tempat parkir 1.1 terdapat mobil B10000000LL-000 
00000L2>-00000000 

2 Tempat parkir I I  tidak terdapat mobil B>00000000LI>000 

00000L2>-00000000 

3 Tempat parkir 2.1 tcrdapat mobil B0000000OL1>100 
0000OL2>-00000000 

4 Tempat parkir 2. 1  tidak terdapat mobil B>0ooooooLf-06@ 

� 00000L2>-00000000 

I B>00000000L1-000 5 Tempat parkir 3. 1  terdapat mobil 
00000L2> 10000000 

6 TVempat parkir 3. tidak terdapat mobil B000000OOL1>-0O0 

0000L2>-00000000 

7 Tempat parkir 3.2 trdapat mobil B>00000000L1-000 
00000L 2-041 000000 

8 Tempat parkir 3.2 tidak terdapat mobil B>00000000L1-000 

00000L2-00000000 

Dari Tabet 4.8 merupakan hasil pengujian Sistem Pemantau Area Parkir 

Tga Lantai. Untuk tampilan LCD merupakan informasi dari tempat parkir yang 

bertingkat. Dikarenakan tampilan LCD terbatas dengan 16 kolom dan 2 baris, 

maka sistem informasi dibuat agar tetap menampilkan seluruh informasi arca 
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parkir scperti yang ditunjukkan pada Gambar 4. 1 l  yang merupakan tampilan LCD 
pada sistem monitoring. 

Pada perancangan sistem dibuat 3 buah lantai yang mempunyai tempat 

parkir setiasp lantainya adalah 8 tempat park:ir mobil. Schingga jumlah dari 3 lantai 

adalah 24 tempat parkir, Pada tampilan LCD dibuat Simol " atau basement 

untuk menginormasikan lantai I. Kemudian terdapat delapan logika yang 
mcnginformasikan secara berurutan tempat parkir mulai dari tempat parkir ke­ 

sampai ke-8. Logika 0" untuk kondisi tempat parkir tidak ada mobil, sedangkan 
logika I" untuk kondisi tempat parkir ada mobil, Begitu juga untuk lantai 

berikutnya. Simbol LI" atau lantai l untuk menginformasikan lantai ke-2. Dan 
Simbol L.2" tau lantai 2 untuk mncginformasikan lantai ke.3 

Dengan memperhatikan data basil pengujian Sistem Pemantau Area Parkir 
Tga Lantai, maka dapat diketahui bahwa alat yang dibuat telah dapat digunakau 

dan dimplemntasikan pada sister parkir sebcnarnya. Hanya saja untuk motor 
pembuka palang dapat diperbesar dayanya sehingga dapat menggangkat palang 
yang lebih besar. 

4.2 Hasil Akhir Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai digunakan untuk rembantu 
pengguna parkir dalam memberikan informasi tentang kondisi tempat parkir, 
mana yang kosong dan dimana tempat yang terisi. Dengan melihat informasi 
diharapkan akan memudahkan pengguna parkir dalam merarkirkan kendaraanya 
Tanpa harus mencari dimana tempat yang masih kosong untuk parkir, dan tanpa 
harus naik turun pada godung bertingkat. Untuk lebih jelasnya hasil akhir dari 
sistem yang dibuat dapat dilihat pada gambar 4.12. 

Dari gambar 4.12 dapat diketahui tentang hasil akhir alat yang dibuat. Pada 
gambar merupakan pcrancangan Sister Pemantau Area Parkir Tiga Lantai. Cara 
kerja rangkaian tersebut adalah berdasarkan isyarat-isyarat dari sensor pendeteksi 
mobil terscbut 
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Gambar 4.12 Simulasi Sistem Pematau Area Park.ir Tiga Lantai 

Untuk mobil yang baru masuk akan dideteksi olch sensor masuk. Jika sensor 

masuk ini mendeteksi adanya mobil, maka palang pintu akan terbuka. Sebelum 

masuk area pakir akan ada led 16x2 yang natinya akan memberikan informasi 

area yang masih kosong dan sudah terisi. Sehingga pengguna area parkir akan 

menuju tempat park.ir yang kosong. Setelah mobil sudah parkir pada tempatnya. 

Maka sensor akan mendetcksi tempat parkir tersebut. Kemudian pada papan 

informasi berupa led akan merubah keterangan kosong menjadi terisi, namun 

berupa kondisi 0" dan1", O" berarti kosong dan I" berarti sudah terisi. 

Saat mobil keluar akan membuat kondisi sensor yang semula terhalang 

menjadi tidak terhalang. Sehingga akan merubah isyarat yang semula logika 1" 

menjadi logika 0" Hal ini berarti tempat sudah kosong dan mengubah kondisi 

informasi dari kodisi terisi menjadi kosong. Dan sebelum mobil keluar terdapat 

sensor yang akan memberikan isyarat kepada mikrokontroler jika ada mobil yang 

sudah mau keluar. lsyarat dari sensor pendeteksi mobil keluar akan digunakan 

mikrokontroler untuk memerintah driver motor untuk membuka palang pintu 

keluar selamna beberapa detik kemudian akan menutup kemhali. Demikian sistem 

ini bekerja dalam Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 



BAB V 

PENLTUP 

5.1 Kesimplan 

Dari hasil pengujian dan analisa pad bab IV dapat disimpulkan sebagai 
berikut: 

l. Pada sister perantau area parkir berlantai tiga, apabila ada mobil untuk 
park ir, secara otomatis palang pintu masuk arca park ir aka membuka, dan 
sebaliknya apabila pengguna mobil yang akan meninggalkan area parkir 
palang pintu keluar akan membuka secara otomatis. 

2. Tampilan pada LCD uneul B>00000011 berarti pada lantai basemat 
terdapat dua mobil parkir yang ditampilkan dengan angka I, dan apabila 
tidak terdapat mobil yang parkir akcan muncul tampilan 0, dan begitu jupa 
untuk lantai] dan lantai2 

5.2 Saran 
Berdasarkan kesimpulan diatas maka saran yang disampaikan adalah ; 
I. Sistem pemantau area parkir berlantai tiga pada simulasi yang dibuat 

behum dapat mewakili sistem pemantau pada gedung bertingkat pada 

kenyataan yang sebenarya, karena tampilan yang digunakan dalam LCD 
16x2 karakter masih sangat belum remungkink.an memberlkan 
kenyamanan dari petugs dan pengguna untuk dapat melihat dengan jelas 
tampilan kondisi parkir yang terisi ataupun belum terisi. 

2. Sister parkir yang dibuat dapat dijadikan lebih efisien lagi dengan 
menambahkan kartu masuk. Yang secara otomatis akan mendata pengguna 
area park.ir tersebut, 

3. Untuk sensor yang digunakan pada keadaan yang sebenarnya akan lebih 
baik da terfokeus dapat diganti dengan menggunakan pemancar berupe 
Infra Merah sebagai pemancar/sumber cahaya, dengan kelebihan jak 

yang lebih jauh dan memungkink.an ukuran mobil ataupun truk dapat 
terkena hasil pancarannya 
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MIKROKONTROLER AT89$52 

Mikrokonotroler adalah mikroprosessor yang dirancang khusus untuk aphikasi kontrol, dan 
dilengkapi dengan ROM, RAM dan fisilitas VO pada satu chip. AT89S52 adalah salah 
satu anggota dari keluarga MCS-51/52 yang dilenglapi dengan inte mal 8 Kbyte Flash 
PEROM (Programmable and Erasable Read Only Memory), yang memungkinae 
memori program untuk dapat deprogram kembali, AT89S52 dirancang oleh Atmel sesuai 
dengan instruksi standar dan susunan pin 80CS. 

Mikrokontroler A189652 memike 
• Sebuah CPU( Central Processing Unit )8 Bit 
+256 byte RAM ( Random Acces Memory ) internal 
• Empat buah port I/O, yang masing masing terdiri dani 8 bit 
Osilstor internal dan rangkaian pewaktu. 
Dua buah timer/counter l6 bit 
Lima buah jalur interupsi (2 buah interupsi ekstermal dan 3 interpsi internal) 
Sebuah port serial dengan full duplex UART (Universal Asynchronous Receiver 

Transmitter) 
+Mampu melaksanakan proses perkalia pembagan, dan Boolean. 
+ EPROM yang besamya 8 KByte untuk rem ori program 
• Kecepetan mal.simoun pelaksanaan instruksi per sillus adalah 0,S s pada frekuens 
clock 24 MHz. Apabila frekuensi clock mikrokontroler yang digunakan adalah 12 MHz, 
malaa kecepatan pelaksanaan instruksi adalah I gs 

CPU( CENTRAL PROCESSING UNIT ) 

Bagian ini berfungsi megendalikan seluruh operasi padz mikrokontroler. Unit ini terbag 
atas dua bagian, yaitu unit pengendali atau CU( Control Unit ) dan unit aritmatika dan 
ogika atau ALU( Aritmetic logic Unit ) Furgsi utama unit pengendali adala h mengambil 
instruksi dari memoni (fetch) kemudian menterjemahkan susunan instruksi tersebut 
menjadi kumpulan proses kerja sederhana (decode), dan melaksanakan urutan instruksi 
sesuai dengan langkahr -langkah yang telah ditentukan program ( execute). Unit aritmatiks 
dan logika merupakan bagian yang berursan dengan opersi aritmatika seperti 

penjumlahan, pengurangan, serta manipulasi data secara logika seperti operasi AND, OR, 
dan pertandin gan. 

BAGIAN MASUKANVKEL UARAN (O) 

agian ini berfungi sebagai alat k omunikasi serpih tunggal dengan pirnti di luar sistem 
Sesuai dengan namanya, perangkt L/O dapat menerima maupun memberi data dari /ke 
serpih tunggal. 

Ada dua macam piranti I/O yang digunalan, yaitu pinnti untuk hubungan serial UART 
(Universal Asynchronous Receiver Transmitter) dan piranti untuk hubungan pararel 
yang disebut dengan PIO (Pararel Input Orput). Kedua jenis /O tersebut telah tersedia 
di dalarn serpih turggal A189$52 

I 



I 

Aqwam Rosdi K /MCS-51 

PERANGKAT LUNAK 

Serpih tunggal keluarga MCS-51 memiliki bahasa pemrograman khusus yang tidak 
dipahami oleh jenis serpih tnggal yang lain. Bahasa pemrograman ini dikenal dengan 
ama bahasa assembler yang memiliki 256 perangkat instruksi, Narun saat ini 
pemrograman mikrokontroler dapat dilakukan dengan menggunakan bahasa C. Denga n 
bahasa C, pemrograman mikrokontroler menjadi lebih mudah, hal ini karena dengan 
format bahasa C akan secara otomatis diubah menjadi bahasa assembler dengan format 
file hexa. 

Peraglt lunak pada mikrokontroler dspat dibagi nenjadi lira kelompok sebagai 
bertkut : 

I. Instruksi Transfer Dae 

Instruksi ini berfungsi memindahkan data, yaitu antar register, dari memori ke memori, 
dari register ke memori dan lain lain 

lnstruksi ini melaksanakan operasi aritmatika yang meliputi penjuml ahan, pengurangan, 
penambahan satu (increment), pengurangan satu (decrement), perkalian dan pembagian 

3. Instruksi Logia dan Maniplasi Bit 

Berfungsi melaksanakan operasi logika AND, OR, XOR, perbandingan, penggeseran dan 
komplemen data 

4. Instruksi Pereabangan 

Berfungsi untuk mengubah urutan normal pelaksanaan suatu program. Dengan instruksi 
ini, program yang sedang dilaksanakan akan meloncat ke suatu alamat tertentu 

5. Istruksi Stack, VO, do AK otrot 

Instruksi ini mengatr penggunaan stack, memba ca/memulis port I/O, serta pengontrolan. 
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KONFIGURASI PIN 

Mikrokontroler AT89852 merpunyai 4@ pls ddengan ca daye tnggal S Volt. Ke-40 pin 
tersebut digamberkeen scbagai berikcut: 

l T- .,n 

+ 

' 4e 
' ft$ • 

f+ 

' at ¥  
•  ,,., .. .,. ... e 

' 4 %  
•  

4  
•  

.0tot t 
it l 

44 
• 

044.e 

" 4.4 

" 4.44t + 

w.4f ,. 

""' ... ,- 
r4l a 

4+f .. 

64tt � 

e 

! 404e 
l e  

/At 

m8 4p 
4+ 

4 ult 

, 4 0  

Au  

f  t4ft 
a +  

L t  

4r 

4% 

4" 44.4e 
4 u  

i  

rt. 
f  $0it 

Fungi dri maslng-musing pin AT89$$2 ad alah 

1. Pin I sampai 8 (Pont I) merpakan port pararel 8 bit dua arah (bidirectional ) yang 
dapat digunalan untuk berbagai keperluan ( general purpose) 

2. Pin merupakan pin reset, reset aktif jilt mendapat catuan ting. 

J. Pin 10 sampai 17 (Port 3J) sdalah port parel 8 bit du a rah yang meribiki fungi 
pengganti sebagai berikt 

+P3.0(10): RXD (port serial penerima data) 

·P31(I: TXD (port serial pengirim data) 

+P3.2(2: INTO (input interupsi eksternal 0, ak~if low) 

P3.3(3): INT (input interupsi elstreral I, a ktif low) 

+P34(4): T0(eksternal input timer counter 0) 

+P3.5(15: TI (eksteral input timer / counter I 



I 
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Aqwam Rosal K /MCS-51 

,P6(6: WR (Write, uetif low) Siyal kontrol penulisan data dari port 0 ke memof 
data dan input -output eksternal. 
+ p3.7(7:RD(Read, «letif low) Sinyal kcontrol pembacaan merori data input -output 
cksternal ke port 0 
4. Pi 18 sebagi XTAL2, kelurn osilator yang terhubung pada kristal. 

s. Pin 1I9 sebagai XTAL I, masukan ke osilator berpenguatan tinggi, terhubung pada 
kristal 

6. Pin 20 scbgai Vss, terthubung ke atau ground peda rangkaian 

7, Pin 2l sampai 28 (Port 2) adalath port pararel 8 bit dua rah Port ini mengirim bye 
alamat bila pengaksesan dilakukan pada memori eksternal. 

8. Pin 29 scbagai PSEN (Program Store Enable) adalah sinyal yang digunakan untuk 
membaca, mermindabkan program memorni eksternal (ROM / EPROM) ke mikrokontroler 
(aktif low). 
9. Pin 30 sebagai ALE (Address Latch Enable) ntuk menahan alamat bawah selama 
mengakes memori ekstemal. Pin ini juga berfungsi s ebagai PROG (aktif low) yang 
diaktifkan saat memprogram internal flash memori pada milcrokontroler ( on chip) 

10. Pin 3l sebagai EA (External Accesss) untuk memilih memon yang akan digunakan, 
memon program internal (EA = Vee) atau memori program eksternal(EA = Vss), jug# 
berfungsi sebagai Vpp (programming spply voltage) pada saat memprogram intermal 
flash memoni pada mikrokontrolet. 

i. Pin 32 sampai 39 (Port 0) merupakan port pararel 8 bit dua arah. Berfungsi sebagai 
alamat bawah yang dimultipleks den gan data untuk mengakses program dan data memori 
eksternal. 

12. Pin 40 sebagai Vc, terhubung ke +5 V sebogai catan untuk mikrokontroler. 
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ORGANISASI MEMORI 

Semua serpih tunggal dalam kelarga MCS-51 memiliki pembagian ruang alarat untuk 
program dan data. Pemisahan memoni program dan memori data memperbolehkan 
memori data untuk diakses oleh alamat 8 bit. Sekcalipun derikian, alamat data memori 16 
bit dapat dihasilkan melalui register DPTR (Data Point Register). Memori program 

hanya bisa dibaca tidak bisa ditulis karena disimpan dalam EPROM. Dalam hal ini 
EPROM yang tersedia di dalam serpih tunggal AT89$52 sebesar 8 Kbyte 

I · · a  
f  

"  '  '  

'  nu es.mo 

' 

' 
- ' 

' 

-4, 
t h  

•  ..  
'  '8 i 

t eo wee 

' ' ' 

' ' t 

• 
" 

7 ' I 

Pad EPROM 8 Kbyte, jika EA (External Access) bemilai tinggi, maka program akan 
menempati alamat 0000 4 sampai OF secara internal. Jika EA berilai rendah maka 
program akan menempati alamat 1000 H sampai FFFF H ke pr Ogram eksternal. 

b, Memori Data 

Memoiri data internal dipetakan seperti pada gambar di bawah ini Ruang memorinya 
dibagi menjadi tiga blok yaitu bagian 128 bawah, 128 atas, dan ruang SFR ( Special 
Function Register) 
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, 
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bar8. 

fwstet3an 
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e 
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gar 

Bagan RAM 128 byte bawah dipetakan menjadi 32 byte bawah dikelompokkan menjadi 
4 bank dan 8 register (RO sampai R7). Pauda bagian 16 byte berikutya, di at as bank-banke 
register, membentuk suatu blok ruang memori yang bisa teralamati per bit ( bit 

addressable). A lamat-alamat bit ini adalah 00 H hingga 7F H. Semua byte yang berada di 

dalam 128 bawah dapat diakses baik secara langsung mapun tidak langsung. Bagian 128 
atas hanya dapat diakses dengan pengalamatan tidak langsung. Bagian 128 atas dari 

RAM han ya ada di dalam piranti yang memiliki RAM 256 byte. 
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ABSTRAK 

Sistem pemanta area perkir tiga lata adaah sat raeaga tepeat parr wt 
gedung bertinglot. System gechug bertinglat in diasdla uwntut mengeta hu jumah mobil 
yang parlir poada suatu gecdung serta wntuk mngeta hi tempat parlir mama yang masih kosong 
bengan mengetah jumlath mobil yang masulk ataupun yang le hear serta merge taihui tepeat 

parir yang osong. ihor apla dapat memberilam le rdaha hepada petugar parlir wonts.de 
memberila informasl le pada penggua mobil yang ala parlir pala gedung ersbut. Deng«an 
emudaha terse but ala didapatla lenyaroma epoda penguryjumg se both gedung 

System yang di.bat mengguna.lam foto.diode se bagal sensorcahaya yang dlipase4 
oleh LED dan ragkaian schmitt trigger wtu mengubah keluara fotodi oda menjad logika pare 
yait log#la "}" an 0" lrenc.la peda rang.lala shunt trigger idea.kt terdapeat ttk ambag 
seperti koperator. diberilea LCD wonk meampilla ondis area parlir. Apakah sudah et 
0tau belo 

Pada sister pematau area parkir tiga latali, ketika mobil ala masuk area parlir m 
sensor pendetels pad pint mask ala belerja wntu member~la peritah palavg untuk 
membwla dan secara otomatis palang pintu maswk ala membuwda begitu sebalikya ketila mo6 
ala meninggalla area parlir pada palang pint le luar secara otomatis aka membwla kare ne 
aday sensor yang belerja die at pint le lar. Dea tapila LCD ketile adaya mobil yang 
parlir aka men/ad lda keti.la mo.bl telah keluar/kosotg ala mucul tap#la pada LCD 0 

Keyword 'pemat areas area parr, fotodioada Led Super brightr,tapilaLCD1 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.I. Latar Belakang 

Banyaknya kendaraan yang terjual sekarang ini dikarenakan kemudahan dalam 

pembelianya. Banyak Sistem penjualan yang memudahkan pembeli. Dengan Sistem 

kredit yang menawarkan angsuran ringan akan sangat membantu bagi pembeli 

dengan uang pas-pasan. Dikarenakan hal yang demikian itulah sekarang ini hampir 

setiap hari terjual seribu unit sepeda motor didunia. Semakin banyak kendaraan akan 

menambah jumlah area parkir yang ada sekarang ini. 

Semakin banyaknya mobil ataupun kendaraan yang parkir, akan menyulitkan 

petugas untuk memantau ataupun mengatur tempat parkir tersebut. Terlebih lagi jika 

area parkir yang dibuat bertingakat, akan memerlukan banyaknya petugas untuk 

setiap lantai. Hal ini kalau tidak dibuatkan sebuah otomatisasi akan mengakibatkan 

membengkaknya biaya untuk membayar petugas parkir. Selain itu sekarang ini sulit 

sekahi mendapatkan pekerja dengan sikap yang jujur dan berorientasi kedepan untuk 

perusahaan. Sehingga bisa saja terjadi pencurian mobil ataupun kendaraan dengan 

modus informasi dari petugas. 

Sistem otomatis merupakan sebuah alat yang bekerja secara otomatis untuk 

melakukan tujuan tertentu. Sister pemantau area parkir tiga lantai adalah suatu 

rancangan tempat parkir untuk gedung bertingkat. Sister gedung bertingkat ini 

dimaksudkan untuk mengetahui informasi mobil yang parkir pada suatu gedung serta 

untuk mengetahui tempat parkir mana yang masih kosong. Dengan mengetahui 

jumlah mobil yang masuk ataupun yang keluar serta mengetahui tempat parkir yang 

kosong, diharapkan dapat memberikan kemudahan kepada petugas parkir untuk 

memberikan informasi kepada pengguna mobil yang akan parkir pada gedung 

tersebut. Dengan kemudahan tersebut akan didapatkan kenyamanan kepad.a 

pengunjung sebuah gedung. 

I 



2 

1.2. Perumusan Masalah 

Berdasark.an latar belakang masalah tersebut, maka perumusan masalah tugas 

akhir ini adalah : 

I. Bagaimana sistem otomatisasi area parkir dapat mengetahui jumlah kendaraan 

keluar dan kendaraan yang masuk pada hari tersebut. 

2. Bagaimana sistem otomatisasi area parkir dapat mengetahui tempat parkir yang 

belum terisi. 

1.3. Batasan Masalah 

Mengingat luasnya rang lingkup dari permasalahan ini maka batasan masalah 

penulisan tugas akhir ini sebagai berikut : 

L. Hanya Membahas Sistem pemantau area parkir tiga lantai yang difungsikan 

untuk mengetahui mobil masuk dan keluar pada area gedung. 

2. Tidak membuat sistem pintu parkir otomatis pada pintu parkir keluar dan masuk 

1.4. Tujuan Perancangan 

Tujuan tugas akhir ini adalah 

L. Untuk merancang Sistem pemantau area parkir tiga lantai 

2.Membantu memberikan solusi untuk mengatasi permasalahan parkir pada area 

parkir bertingkat. 

1.5. Metode Perancangan 

Agar tugas akhir ini dapat memberikan hasil yang baik, maka dalam 

penyusunan laporan ini diperlukan berbagai macam data, keterangan serta informasi 

penting lainnya yang diperoleh dari berbagai sumber layak yang didasarkan pada : 

I. Studi Pustaka 

Studi kepustakaan merupakan teknik pengumpulan data dengan mengadakan 

studi literatur atau studi pustaka landasan teoritis bagi penyusun. 
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2. Perancangan 

Penyusun merancang Sistem pemantau area parkir tiga lantai, Perancangan 

meliputi rangkaian elektronik yang digunakan, bahan mekanik yang 

digunakan serta peralatan pendukung yang digunakan untuk pembuatan 

maupun pengujian alat. 

3. Perhitungan 

Perhitungan dilakukan agar dapat memperkecil kesalahan dalam pembuatan 

alat. Dengan memperhitungkan nilai output berdasarkan komponen yang ada 

maka dapat diketahui kekurangan alat yang dibuat. Dengan demikian 

kesalahan pembuatan dapat dikurangi. 

4. Pengujian dan Analisa 

Penyusun menguji perancangan kemudian menganalisa permasalahan yang 

ada pada Sistem pemantau area parkir tiga lantai dan merumuskan masalah­ 

masalah yang perlu dipecahkan. 

1.6. Sistematika Penulisan 

Pembahasan mengenai sistem Sistem pemantau area parkir tiga lantai menjadi 

beberapa bab yang menjelask.an aspek-aspek teknis dan non-teknis, antara lain ; 

BAB I PENDAHULUAN 

Membahas latar belakang dan tujuan penulisan dengan menitik beratkan 

pada aspek teknis mengenai Sistem pemantau area parkir tiga lantai 

BAB II LANDA SAN TEORI 

Bab ini akan membahas tentang konsep dan prinsip dasar yang pada alat 

ukur frekuensi yang biasa terdapat di pasaran dan metode pengukuran yang 

lebih cermat. Dan untuk merumuskan hipotesis apabila memang 

diperlukan dari berbagai referensi yang dijadikan landasan pada 

penyusunan tugas akhir ini. 

BAB Ill PERANCANGAN DAN PEMBUATAN SISTEM 
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Bab ini membahas secara detail perancangan dan pembuatan Sistem 

pemantau area parkir tiga lantai 

BAB IV PENGUJIAN SISTEM DAN ANALISA 

Pada bab ini akan dibahas tentang hasil pengujian dari Sistem pemantau 

area parkir tiga lantai, baik kelebihan maupun kekurangannya akan dibahas 
secara detail pada bab ini, 

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisi kesimpulan dan catatan-catatan penting yang didapat dart 

analisa pada Bab IV, serta saran dari penulis 



BAB II 

LANDASAN TEORI 

2.1 Sensor 

Sensor adalah suatu alat atau komponen yang mengubah besaran fisika 
menjadi besaran listrik. Misalnya sensor suhu, tekanan, sensor cahaya dan lain­ 
lain. Sensor suhu berati alat/komponen yang merubah besaran fisika berupa suhu 
menjadi besaran listrik yang selanjutnya dikuatkan oleh rangkaian penguat. 

Sensor berat/tekanan berati alat/komponen yang merbah besaran fisika berupa 
tekanan kedalam besaran listrik. 

Dapat dibuat dari sistem yang paling sederhana seperti sensor on/on 

menggunakan limit switch, sistem analog, sistem bus paralel dan sistem bus serial, 
hingga sistem mata kamera. 

Tranduser adalah alat atau komponen yang mengubah besaran fisika menjadi 
listrik ataupun merubah besaran listrik menjadi besaran fisika. Misal, Serua 

Sensor, speaker dan lain-lain. (Pitowarn0, 2006) 

Gamber 2.I Diagram bloke lerj 

Lingkungan: 
Listrik : -cahay.a 
- Tegangan linier -suhu sensor 
-logika tekanan 

-suara,dll 

a Sensor 

Lingkungan: Lingkungan; 
-cahay.a -cahaya 
-suhu Trnduser -suhu 
-tekanan - listrik -tekanan 
-suara,dll -suara,dl 

Gamber 2.2 Diagram bloke kerja Traduser 

2.1.1 Sensor Pendeteksi Mobil 

Untuk mendeteksi adanya mobil, maka dibutuhkan suatu sensor yang 

dapat mengetahui adanya mobil tersebut. Schingga diperlukan suatu sensor untuk 

5 
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mengetahui mobil. PAda suatu sistem pendektesian mobil, memanfaatkan 
fotodioda sebagai penerima dan led sebagai pemancar atau sumber cahay.a 

Fotodioda diletakkan secara berhadapan dengan led superbright, schingga 

fotodioda ini akan menerima cahaya dari dari led dan jika ada mobil yang lewat 
$umber cahaya akan terputus. Secara detail dapat ilihat pada Gambar 2.J. 
(Pitowarno, 2006) 

- .. 

- 

f ' 

ph otodiod  

Gamber24 eletalon sensor photodiode de LED 

Sensor ini bekerja dengan cara mengukur besar kecilnya intensitas 
cahaya yang diterima oleh fotodioda. Ketika fotodioda menerima cahaya dari led 

superbright maka resistansi fotodioda akan berkurang schingga tegangan men)al 
kecil mengalibatkan output al bemilai low (0"). Begitu sebaliknya akan 
fotodioda berlogika (1") jilk fotodioda tidak mendapat caharya dari pancaran led 

karena resistansi fotodioda menjadi besar. 



I 
f 

, 

2.2Schmitt Trier 

Schmitt trigger adalah suatu rangkaian komparator dengan menggunakan 

sift histerisis yang merupakan salah satu karateristik op amp sebagai kompardor. 

Histerisis pada komparator adalah kjadian pendeteksian tegangan referensi 

menjadi lebih tinggi apabila sinyal input bergerak dari tegangan rendah menjadi 

tegangan yang lebih tinggi, atau sebaliknya sinyal input bergerak dari tegangan 

inggi menju tegangan rendah. 
2.2.1 Input Non Inverting 

, 
¥ 

• • 
•• 

v 

v 

• 
% 

• 

._\ 
I 

L 

i f  

•  

,  

Gt2()lad deleer turf egg int no inverting 
(b)Kleerilk (fund tr.fer 

(e Gamber gelo he 

Gamber 2.S merpala rangkaia detektor taraf tegangan tak membalil 

denga histeresis. Tahanan umpan balik dari keluaran kemasulan (t) 

menunjukkan tdanya histeresis dalam mangkaian. Vin diterapkan melalui kR ke 
masulk(+), sehingga manglaiannya tak membealik. Tegangan acan et 

diterapl kemasuk. op ampnya. 

Tegangan ambang ats dan tegangan ambang bawash bisa didapatan darT 

persamaan berikut 

02.n 
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Tegangan histeresis V dinyatakan oleh 

Y _., _., _(+V..,)-(-V..,) 
or 'ur 

" 

02.3) 

(2.4) 

Dalam detektor penyilang nol, V ditengahkan ke acan nol volt. Untuk 

rangkaian detektor taraf tegangan input non inverting, Vy tidak ditengahkan ke 

V,a melainkan simetris disekitar harga rata-rata dari Ver dan Vy. Harga rata-rata 

tersebut disebut tegangan tengah Va dan didapat dari: 

a t 'a ,, a' 
er  2  n  

2.2.2 lput Inverting 

02.5) 

• 

,-1,,,,_,t-'f:i·' ,,,_ 
V ---,_,•- • • • • •  •- 

"""""" --- - 

. ' 

LJ 
I I 

, 

Gambr26 (a) Rangakaian detektor taraf tegangan input inverting 

(b) Karakteristik (fungsi) transfer 

() Gamber gelombang 

JikaV, dan Ve saling ditukar, hasilnya adalah detektor taraf tegangan pembalik 

dengan histeresis. Maka Vu dan Ver dapat dicari dengan persamaan berikut: 

n -, 
,=l,(-)+-= 

4l n#l 

Tegangan histeresis V, dan V, dinyatakan oleh 

Y 
,, _,, _ (+V..,)-(-V .. ) 
ur 'ur n+l 

(2.6) 

02.7 

02.8) 
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(2.9) 

2.3 H-bridge 

Rangkaian H-bridge merupakan rangkaian yang mengendalikan arah motor 

dan juga kecepatan motor, Dinamakan rangkaian H-bridge dikarenakan 

mempunyai bentuk seperti huruf H dan sistem kerjanya berbentuk jembatan 

karena mengalimnya arus melalui transistor yang berseberangan. Dengan 

menggunakan rangkaian H-bridge ini maka motor de akan dapat dikendalikan 

dengan mikrokontroler. Bentuk rangkaian H-bridge dapat dilihat pada Gambar 

2. 7. (Budiharto, 2006) 

0 
$0.2 

•• 

• $04. 

•• 

Gamber2.7kRngkain H-bridge 

Gambar 2.7 mempunyai 4 driver motor yang berbentuk H. Kemudian terdapat 

bufeer yang fungsinya memberikan panjaran bias pada 2 transistor sekaligus. 

Besamya transistor bergantung pada arus atau daya yang diperlukan oleh motor. 

Semakin motor membutuhkan daya besar maka transistor driver harus besar juga. 

Transistor driver dibentuk oleh 03,04,05,06 sedangkan transistor buffer 

dibentuk oleh Q1,02. ( Budiharto, 2006) 
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Jika transistor QI diberikan logika 0 dan 02 diberi logika I maka transistor 

QI akan aktif dan transistor Q3 dan Q5 akan aktif sehingga arus mengalir lewat 

Q3 menuju motor kemudian menuju ground melewati Q5. Maka motor akan 

berputar. Begitu juga sebaliknya, ketika transistor QI diberikan logika l dan Q2 

diberi logika 0 maka transistor Q2 akan aktif menyebabkan transistor Q4 dan Q6 

akan aktif sehingga arus mengalir lewat Q6 menuju motor kemudian menuju 

ground melewati 04. maka motor akan berputar kearah sebaliknya. ( Budiharto, 

2006) 

Untuk logika QI dan Q2 adalah 0 maka transistor bufer tidak aktif sehingga 

output 0 dan motor diam. Tetapi untuk logika QI dan Q2 adalah I maka transistor 

bufer kan aktif serua sehingga semua transistor aktif. Dan akhimya tansistor 

menjadi panas karena saling membebani. ( Budihart0, 2006) 

Va.Tegangan armatur 

la Aus OtOr 

VTegangan induksi balik 

R . R esistansi  armatur 
L lnduktansi  ilitan armatur 

�l 

2.3 Motor DC 
Motor DC (direct current) adalah peralatan elektromekanik dasar yang 

berfungsi untuk mengubah tenaga listrik menjadi tenaga mekanik yang desain 

awalnya diperkenalkan oleh Michael Faraday. Rangkaian ekivalen dari sebuah 

motor DC magnet permanen dapat ditunjukkan pada gambar 2.8. ( Ogata, 1984) 

R 

Gamber 2.8 Rangkaian Ekivalen Motor DC 

Persamaan tegangan armatur dapat ditulis sebagai berikut; 

dl Ya=l,+R,+K, (2.10) 

Dengan Kb adalah konstanta yang diukur dari tegangan yang dihasilkan oleh 

motor ketika berputar setiap satuan kecepatan (Volt.det/rad). Magnitud dan 

polaritas Kb adalah fungsi dari kecepatan anguler, o dan arah putaran poros 
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motor. Persamaan 2.10 ikenal sebagai persamaan DC motor secar un 

Dalam domain waktu dapat dituliska: ( Ogata, 1984 
d,() 

Vat)y =+R,(+,(), dengonY, + K,o() (2.1) 

Sesuai dengan hukum kirchoff Vt R At [VIR, an dengan menggunakan 
transformasi laplace persamaan arus motor dapat ditulis :( Ogata, 19g4 

(2.12) 

Dengan mensubtitusikan persamaan diatas kedalam persamaan umum t4 

output yang dihasilkan, r()= K_I,(), dengan K_ adalah konstanta 

proporsional torsi motor, dalam transformasi laplace didapat :( Ogata, 1984) 

«)-.4,6-e['4-.] 
e  R+±l 

2.3 Mirokontroler AT 89$52 

Mikrokontroler adalah suatu keping IC dimana terdapat mikroprosesor dan 

memori program (ROM) serta memori serbaguna (RAM), bahkan ada beberapa 
jenis mikrokontroler yang memiliki fasilitas ADC, PLL, EEPROM dalam satu 
kemasan. Penggunaan mikrokontroler dalam bidang kontrol sangat luas dan 
populer. Contoh mikrokontroler dari varia MCSS1 adalah AT89€$1/52/55, 
AT89S51/52/55 dan AT 89C2051. Perbedaan antara seri C dan S adalah untuk 

seri C pemrogramannya ccara pararel sedangkan seni S pemrogramannya secara 
serial dan mendukung ISP (In System Programing) maksudnya mikrokontroler 

dapat diprogram langsung tanpa interface tambahan, maka untuk memprogram 

tidak perlu melepas IC yang sudah terpasang pada sistem. 

AT89S52 merupakan salah satu mikrokontroler 8 bit keluarga MCS51 

yang memiliki 8 KByte memori program (flashperom), 256 Byte RAM, 32 jalur 

[/O, 3 timer / counter, 6 vektor interupsi dan ISP. Dengan menggunakan kristal 12 

MHz satu siklus membutuhkan waktu I pus. Adapun blok diagram dari AT89S52 

adalah seperti pada gambar 2.9, 

( 2. 1 3 )  



Untuk memprogram mikrokontroler dapat menggunakan bahasa assambMee 
atau bahasa tingkat tinggi yaitu bahasa C. Bahasa yang digunakan merili 
keunggulan tersendiri. Dengan menggunakan bahasa assembler dapat 

meminimalisasi penggunaan memori program, sedangkan bahasa C menawarkan 
kecepatan dalam pembuatan program. Untuk bahasa assembler dapat menulisnya 
dengan menggunakan text editor setelah itu dapat dikompilasi dengan tool tertentu 
misalnya asm5I untuk MCS51, Utuk penggunaan bahasa C, kompilasi dapat 

menggunakan SDCC bagi MCS51, ( Afgianto, 2002) 

'[] 

• 

---- 

Gaber 2.9 Diagram Blok Milrokontroler A189$$2 

2.5.1 Kompilasi dengan Bahasa C 

Urtan penulisan software dalam membuat sistem mikrokontroler adalah 
sebagai berikut: ( Afgianto, 2002) 
Program ditulis dengan bahasa asembly, bahasa C, atau bahasa yang lain. 
Aplikasi untuk menulis program ini dapat menggunakan editor teks, seperti 
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I. NOTEPAD, SYN TEXT EDITOR untuk mempermudah pemrogram dalam 

hal tampilan syntaks dan integrasi dengan clemen software lain. 

2. Selarjumnya program dikompile dengan Compiler. Compiler berfungsi untuk 

merubah bahasa C atau bahasa lain ke dalam bahasa mesin dalam format 

heksadesimal. Untuk bahasa assembly digunakan compiler ASM.-SL 

sedangkan untuk bahasa C digunakn SDCC. 

3. Setelah program di-compile, program siap didownload Software untuk 

mendownload ini dapat menggunakan AEC-ISP, 

Untuk kompilasi dalam bahasa Asembly digunakan tool sederhana, yait 

L. SYN TEXT EDITOR sebagai editor bahasa C 

2. SDCC sebagai compiler 

3. AEC-ISP sebagai downloader. 

1. Kofigursi SYN TEXT EDITOR 

Untuk pertama kali menginstal, jalankan setup program untuk SYN TEXT 

EDITOR dan SDCC. Pilih 'YES' jika ditanyakan apakah akan ditambahkan 

SDCC pada PATH. Hal ini berguna agar SDCC dapat diakses dari folder 

manapun. 
Jalankan SDC dan tekan icon configure. 

- 

·---------­ . . . . i  

• • •  _, 

I 

I. 

. .. 

Gabe2.10 Tapiln pel S.DCC 

Pih ADD dan isikan konfigurasi SDCC sebagai berikut: 



of loo.0lie 

d oe. La.e %.  

e  

.rte  0oh4. 

of 

Gamber 2.11 Penginstalan SDCC peda ampilan ADD 

Pilih ADD dan isikan kon figurasi AEC-ISP sebagai berikut: 

loon %%.o. 
------ 

6o. Le 4%.  

boo  Cont. 

e. 6.ehoe 

%oh.iee ' 
f 4Cool f lt .a  

Gamber 2.12 Penginstalan Aec_isp pada tampilan ADD. 

Setelah konfigurasi selesai, dapat memuulai memprogram dengan bahasa C dan 

mendownload dengan lebih mudah. 

2. Mem program dan Mendownload 

Setelah konfigurasi selesai, maka langkah-langkah memprogram ke 

mikrokontroler adalah sebagai berikut: ( Afgianto, 2002) 

I. Gunakan SYN TEXT EDITOR, dan simpan (SAVE) namafile.c 



Tulis program sebagai berikut: 
#include <at8952.h> 

void main~ 

t 

while(1) 

t 

P2=OxAA; 

' } 

I. Cick icon MS_DOS PROMPT 

2. Perhatikan adakah pesan kesalahan yang muncul 

-·-- 

Gaber 213 Tapila ntuk mengetahui kesalahan 

3. Jika ada kesalahan, perbaiki program. 

4. Jika tidak ada kesalahan, klik icon AEC I8p 

5. Tekan sembarang tombol, kemudian tunggu download hingga 100%, tekan I 
untuk reset. 

6. Proses memprogram selesai. 

2.5.2 Struktur Memori 

Memori pada AT89$52 sebesar 256Byte dimana pembagiannya 128 Byte bawah 

sebagai keperluan umum sedangkan 128 byte atas sebagai memori fungsi khusus 

yang sering disebut Special Function Register. Pada Special Function Register 

digunak.an untuk keperluan - keperluan khusus, misalnya alamat I/O port, timer, 

acumulator, pointer, register pengaturan timer, PSW (Program Status Word), 
register interupsi, serial buffer, serial control. 



I6 

Sedangkan pada memori keperluan umum terdapat 7 banks register yang hanya 

dapat diakses secara I Byte (RO-R7), memori teralamati bit (20H - 2FH) dan 

memori serbaguna (30H - TFH). ( Afgianto, 2002) 
AT89$52 mempunyai struktur memori yang terdiri atas: 

L. RAM Internal, memori sebesar 256-byte yang biasanya digunakan untuk 

menyimpan variabel atau data yang bersifat sementara 

2. Special Function Register (register fungsi khusus), memori yang bersisi 
register-register yang mempunyai fungsi-fungsi khusus yang disediakan oleh 

mikrokontroler tersebut, seperti timer, serial dan lain-lain. 

3. Flash PEROM, memori yang digunakan untuk menyimpan instruksi-instruksi 
MCS-51, 

AT89$S52 mempunyai struktur memori yang terpisah antama RAM Internal dan 

Flash PEROM-nya. Seperti tampak pada gambar, RAM Internal dialamati oleh 

RAM Address Register (register alamat RAM) sedangkan Flash PEROM yang 
menyimpan perintah-perintah MCS.51 dialamati oleh Program Address Register 

(register alamat program). Dengan adanya struktur memori yang terpisah tersebut, 
walaupun RAM Internal dan Flash PEROM, mempunyai alamat awal yang same 
yaitu 00, namun secara fisiknya memori terscbut tidak saling berhubungan. 

Gambar 2.6 dibawah ini menunjukkan struktur memori dari AT89$52 yang terdiri 

dart SFR, RAM internal dan Flash PEROM. Gambar 2.6 Alamat RAM Internal 

dan Flash PEROM. (Afgianto, 2002) 

Gamber 2.14 Alamat RAM lateral dan Flash PERO4 



17 

2.3LCD 

Liquid Crystal Display (LCD) merupakan salah satu media tampilan yang 
sering kita jumpai sehari-hari. Banyak sekali kegunaan LCD dalam perancangan 
suatu sister yang menggunakan milrokontroler. LCD berfungsi menampilkan 
suatu nilai hasil sensor, menampilkan teks, atau menampilkan menu pada aplikasi 
mikrokontroler. 

LCD yang digunakan adalah jenis LCD M1632. M1632 merupakan modul 
LCD dengan tampilan I6 kolom dan 2 baris dimulai dari baris I paling atas dan 

kolom 0 paling kiri dengan konsumsi daya rendah. Modul tersebut dilengkapi 

dengan mikrokontroler yang didesain khusus untuk mengendalikan LCD. 
Mikrokontroler HD44780 buatan Hitachi yang berfungsi sebagai pengendali LCD 
memiliki CGROM ( Character Generator Random Only Memory ), CGRAM ( 
Character Generation Random Access Memory). Berikut bagian-bagian dari LCD 

M1632.(www.delta-electronic.com, 2008) 
�-------- 

• 

• 
YB1 E RW RS GN VEE VCC y82 

Gamber 2.1$ Display LCD 

2.7.1 DDRAM (Display Data Random Access Memory) 

DDRAM merupakan memori tempat karakter yang ditampilkan berada. 

Contoh, untuk karakter 'L' atau 4CH yang ditulis pada alamat 00, karakter 

tersebut akan tampil pada baris pertama dan kolom pertama dari LCD. Apabila 
karakter tersebut ditulis pada alamat 40, maka karakter tersebut akan tampil pada 
baris kedua kolom pertama dari LCD 



2.7.2 CGRAM (Character Generator Random Access Memory) 

CGRAM merpakan memori untuk menggambarkan pola sebuah karalate 
dimana bentuk dari karakter dapat diubah-ubah sesuai keinginan. Namun, memo+ 
akan hilang saat power supply tidak aktif sehingga pola karakter akan hilang. 
2.7.3 CGROM (Character Generator Random Only Memory) 

CGROM merupakan memori untuk menggambarkan pola sebuah karakter 
dimana pola tersebut sudah ditentukan secara permanen dari HD44780 sehingga 
pengguna tidak dapat mengubahnya lagi. Namun, oleh karena ROM bersifat 
permanen, pola karakter tersebut tidak akan hilang walaupun power supply tidak 
aktif. 

Pada saat HD44780 akan menampilkan data 4CH yang tersimpan pada 

DDRAM, maka HD44780 akan mengambil data di alamat 4CH(0100 1100) yang 
ada pada CGROM, yaitu pola karakter L. 

Tabel2.1Konfigurasi Pin Out LCD 
. 

No Nama Pin Deskri 

I vcc +5V 

2 GND 0v 

l VEE Tegan kontras LCD 
4 RS Register seelct,O=register perintah, I=register 

data 
5 R/W l=read,0=write 
6 E Enable Clock LCD, logika I setiap kali 

niriman ala bacaan data 
7 DO Data Bus 0 
8 DI Data Bus I 
9 D2 Data Bus 2 
IO Dl Data Bus 3 
II D4 Data Bus 4 
12 D5 Data Bus 5 
13 D6 Data Bus 6 
4 D7 Data Bus7 

15 Anoda (kabel coklat untuk Tegangan positif back light 

led Hitachi) 

16 Katoda (kabel merah untuk Tegangan negative back light 
LCD Hitachi) 



2.3 Pemrogra · -  man Mengsunakan Bah c 
Bahasa C luaus digunakcan untuk pen 

termasuk mikrokcontroler. Uatug, rograman berbagai jenis perangkat, 
. mengetahui dasar bahasa sebagai berlet. ( Agiant0, 2002) C dapat dipelajat 

a. Struktur penulisan program 

#include < [library1.)]> // Op6ionf 
include < [library2.h]> // Opsional 
#de fine [nama l] [nilai] ; // Opsional 
#define [nama2] [nilai] ; // Opsional 
[global variables] // Opsional 
[functions] // Opsional 
void main(void) // Program Utama 
( 
[Deklarasi local variable/constant] 
[lsi Program Utama] 
I 

b. Tipe data 
• char: I byte (-128 s/d 127) 

unsigned char: I byte(0s/d 25$) 

• int:2 byte (-32768 s/d 32767) 

+ unsigned int : 2 byte (0 s/d 65535) 
• long:4byte (-2147483648 $/4 2147483647) 

• unsigned long: 4 byte (0 s/d 4294967295) 
+ float : bilangan desimal 
array : kumpulan data-data yang sama tipenya. 
+ Void (0) 

c. Deklarasi variabel & konstanta 
Variabel adalah memori penyimpanan data yang nilainya dapat diubah-ubah. 
Penulisan : [tipe data] [nama] = [nilai]; 
Konstanta adalah memori penyimpanan data yang nilainya tidak dapat diubah. 
Penulisan : const [nama] = [nilai]; 



• Tambahan. 

Global variabelkonstanta yang dapat diakses di seluruh bagian program. 

Local variabel/konstanta yang hanya dapat diakses oleh fungsi tempat 

didekdarasikannya. 

d. Statement 

Statement adalah setiap operasi dalam pemrograman, harus diakhiri dengan[;] 

atau[}]. Statement tidak akan dieksekusi bila diawali dengan tanda [// ] untuk 

satu baris. Lebih dari I baris gunakan pasangan [/ ] dan [/]. Statement yang 

tidak dieksekusi disebut juga comments / komentar, 

Contoh: 

suhuade/255100; //contoh rumus perhitungan suhu 

e. Function 

Function adalah bagian program yang dapat dipanggil oleh program utama. 

Penulisan; 

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

)tipe data input 2] 

[statement] 

f. Conditional statement dan looping 

if else : digunak.an untuk penyeleksian kondisi 

If t [persyaratan] ) ( 

[statementl]; 

[statement2]; 

) 

else ( 

[statement3]; 

[statement4]; 

for : digunakan untuk looping dengan jumlah yang sudah diketahui 

20 



for ( [nilai awal] 

21 

[persyaratan] ; [operasi nilai] ) 

[statement1]; 

[statement2]; 

I 

while ; digunakan untuk looping bersyarat 

while ( [persyaratan] ) { 

[statement1]; 

[statement2]; 

do while 

do ( 

[statement1]; 

[statement2]; 

while ( [persyaratan] 

switch case 

switch ( [nama variabel] ) ( 

case [nilaill: [statement]; 

break; 

case [nilai2: [statement]; 

break; 

g Operasi logika dan biner 

Logika 

AND :&& 

NOT:! 

OR: 

Bier 

AND: & 

OR:J 
XOR: 



• Shift right:>> 

Shift left: << 

Komplemen: 

h. Operasi relasional (perbandingan) 

+ Sama dengan:== 

+ Tidak sama dengan: tee 

• Lebih besar:> 

Lebih besar sama dengan;= 

• Lebih kecil:< 

• Lebih kecil sama dengan: < 

i. Operasi aritmatika 

=Penegasan 

• +,-,,l:tambah,kurang,kali,bagi 

• +,-,=,he:nilai di sebelah kiri operator di tambah/kurang/kali/bagi 

dengan nilai di sebelah kanan operator 

+ %:sisa bagi 

++,--:tambah satu (increment), kurang satu (decrement) 

22 



BAB II 

PERANCANGAN SISTEM 

.4 Perneanga Hardware 

Pada perancangan hardware ini akan dijelaskan tiap bagian dari sistem 

diantaranya sistem mekanik, mikrokontroler yang digunakan, sistem penggerak 

palang pembuka dan penutup, sensor pendeteksi mobil, tombol menu, led dan catu 

dayanya. Adapun diagram blok dari sistem adalah sebagai berikut: 

't--- 
I 

or 

=-- - -- 
- --- - ' ---- 0 

• 

---- 
$Utt sh 

Gabar 3.I Diagraun bloke Sister Perstau Area Parkir tiga lantai 

Dari diagram blok Gambar 3.1 dapat diketahui sistem kerja dari sistem 

pemantau area parkir tiga lantai, Disetiap tempat parkir mobil terdapat sensor 

yang dibuat untuk mendeteksi mobil yang parkir. Sensor terbuat dari led sebagai 

pemancar dan untuk penerima menggunakan photodioda yang dipasang 

berhadapan. Dimana sistem kerjanya adalah jika sensor terhalang oleh mobil yang 

parkir, maka akan dideteksi oleh sensor bahwa ada mobil yang parkir. Sehingga 

dapat diketahui bahwa tempat tersebut sudah ada yang parkir. Begit juga untuk 

tempat parkir yang lain. 

Selain sensor untuk mendeteksi mobil yang sedang parkir, juga terdapat 

sensor yang mendeteksi keluar masuknya mobil yang parkir. Sehingga dapat 

diketahui jumlah mobil yang parkir. Untuk memantau area parkir digunakan lcd 

I6x2 karakter. Dengan adanya led tersebut maka akan memudahkan petugas 

parkir untuk memberikan informasi tempat parkir yang kosong. Tombol manual 

sistem digunakan untuk mengaktifkan motor pembuka palang dan juga menutup 

palang secara otomatis. 

23 
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L. .:  4 t  Ate du.a mikrokontroler, satu sebagal Sistem parkir ini terdun ala 

at eehaerai mikrokontroler master. 
mikrokontroler slave dan yang launnya $0 

Mikrokontroler slave digunakan untuk memproses semua sensor yang ada pad.a 
area parkier. Setelah data diproses mikrokontroler slave, maka selanjutnya dikirim 

troler sebagai data untuk manampilkan informasi kondisi ke master no.Ont 
tempat parkir, Digunakan mikrokontroler tabaha dikarenakan sensor yang 
digunakan banyak dan tidak cukup jika diproses pada mikrokontroler yang juga 
menggerakkan motor dan palang pintu. 

Data dari slave diterima master mikrokontroler kemudian dan diproses dan 

dijadikan data informasi menggunakan led 16x2 karakter. Schingga akan 
diketahui tempat parkir yang terisi mobil dan yang masih kosong. Selain itu juga 

master mikrokontoler memerintahkan palang pintu masuk dan palang pintu keluar 

untuk membuka at.aupun menutup. 

3.1.I Perancangan Melnik 

Sistem mekanik dari alat terbuat dari triplek yang dibentuk menyerupai 
tempat parkir bertingkat. Dengan ulkuran 60 cm x 60 cm, ukuran yang dipakai 
tidak menggunakan skala perbandingan pada suatu gedung bertingkat, akan tetapi 
hanya menyesuaikan dengan miniatur mobil yang akan dipakai untuk simulasi 
Dengan membuat miniatur area parkir bertingkat, maka akan diketahui sistem 

kerja dari sistem yang dibuat. Sehingga nantinya dapat diaplikasikan pada sistem 
parkir bertingkat pada keadaan yang sesungguhnya. Untuk lebih jelasya desain 
simulasi Sistem pemantsu area parkir tiga lantai dapat dilihat pada Oambar 3.2 
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Oambar 3.2 Desain area parkir pada gedung bertingkat 
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Gambar 3.3 Desain area parkir pada gedung bertingkat tampak atas 

3.1.2 Peraneangan Sensor Pendeteksi Mobil 

Sensor yang digunakan pada Rancang bangun otomatisasi sistem 

pemantau area parkir berlantai tiga adalah photodioda. Peletakan photodioda 

menghadap dengan led yang mempunyai cahaya yang terang atau disebut led 
superbright, sehingga ketika terdapat mobil yang parkir maka pancaran led 



superbright akan terhalang. Cahaya yang diterima oleh photodioda akan dapat 

merubah resistansi dari photodioda. Gambar penempatan sensor pendeteksi mobil 
dapat dilihat pada Gambar 3.4. 

photodiode 

Gamber 3.4 Peletakca sensor photodiode denga LED 

Led yang digunakan adalah led superbright warna merah. Hal ini 
dikarenakan warna merah mempunyai titik intensitas cahaya yang sempit 

sehingga dapat mengurangi efek ganggan cahaya luar yang dapat menggangg 
penerimaan sensor. 

" 

Gamber 3. Ragkaian photodiode dan LED 

Gambar 3.5 merupakan gambar rangkaian sensor yang dipasang pada alat. 

Setelah rangkaian sensor terpasang, maka sensor ini harus diubah menjadi siyal 

digital yang dapat diterima oleh mikrokontroler. Rangkaian pengubah output 

sensor menjadi sinyal digital dapat dilihat pada Gambar 3.6 
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Gambar 3. Rangkaian schmitt trigger pada alat 

Gambar 3.5 merupakan gambar pengubah output sensor photodioda 

menjadi sinyal digital yang dibuat dengan rangkaian schmitt trigger Dengan 

menggunakan rangkaian schmitt trigger output akan lebih stabil dibandingkan 

menggunakan rangkaian komparator saja. Prinsip kerja dari rangkaian schmit 

rigger adalah ketika input berada pada kondisi dibawah nilai referensi 

(photodioda berada pada kondisi terkena cahaya dari pantulan lintasan) maka 

output berlogika I sehingga led menyala, sedangkan ketika input berada pada 

kondisi diatas nilai referensi (photodioda berada pada kondisi tidak terkena 

cahaya dari pantulan lintasan) maka output berlogika 0 sehingga led tidak 

menyala. Dengan catatan titik input pada posisi inverting. 

Besarnya nilai referensi bisa dirubah menggunakan variabel resistor yang 

dirangkai sebagai pembagi tegangan dan keluaran dihubungkan pada titik non 

inverting. 

Berdasark.an rumus 2.I sampai 2.5 merupakan perhitungan semith trigger. 

Berikut perhitungan tegangan ambang atas (Ver) dan tegangan ambang bawah 

(V) untuk beberapa perancangan tegangan referensi yang berbeda: 
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Diketahui: R fedback(Rf) = 220 k 

R input(Ri) = 1  

Va =5volt 

Sehingga n adalah sebagai berikut: 

nnRR 

=Rf'Ri 

=220k/ 1 

220 

Detektor taraf tegangan dengan histerisis input inverting maka tegangan 

ambang atas, tegangan ambang bawah, tegangan tengah dan tegangan histerisis 

dengan nilai referensi berbeda dapat dicari sebagai berikut : 

I. Referensi di set pada tegangan I volt 

a. Tegangan ambang atas 

n + 
=()+-= 

n+l ntl 

, 4 ·9 
7 o» 1' ' 2 o+  

r. .ma,5 
r  221 221 

=099+0,02 
I0IV 

b. Tegangan ambang bawah 

r . 3 . 0 .. - S  
320+1 220+1 

v. .220-5 
" 221 221 

Y, =0,99-0,02 

,, 097V 



a. Tegangan tengah 

1,01-0,97 
•= 

=0,99¥ 

b. Tegangan histerisis 

Y, =I,0I-0,97 

,=0,04V 

I. Referensi di set pada tegangan 2 volt 

a. Tegangan ambang atas 

y, 2 2 0 .  ±S 
10+1 '220+1  
40 5 

-a or 221 221 
, =1,99 +0,02 
% = 2 , 0 1 V  

b. Tegangan ambang bawah 

n V =()+-' 
n+] n+l 

, 29_. 5 
"2ion 'ot 

440 -5 
s o  221 221 

,, =1,99-0,02 
,, =1,97 V 



a. Tegangan tengah 

y _2.01-1,97 
- ,  

l,  = 1 99 v 

b. Tegangan histerisis 

, =201-1,97 

, =0,04v 

2. Referensi di set pada tegangan 3 volt 

a. Tegangan ambang atas 

n +¥ 
o=()+­ 

n4] n+l 

, . 2 0 .. ± °  
r  220+1 220+1 

660 $ 

a i' 
Y, +299+0,02 

, =3,01v 

b. Tegangan ambang bawah 

» 2 % ' 
e 5 0  '2io+i 

660 --5 
.a 

21 221 
, =2,99-0,02 

=297¥ 

c. Tegangan tengah 

y. _3.01-2,97 
- ,  

=2 99v 

d. Tegangan histerisis 
, =3,01-2,97 

, =0,04V 
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I. Referensi di set pada tegangan 4 volt 

a. Tegangan ambang atas 

n +¥ 
=( )4 

n+] st 

, 20~4. 5 
r 120+1 '220+i 

». Ao,s 
221 221 

Y, =3,98+0,02 

=4,00V 

b. Tegangan ambang bawah 

» 29 ~  '  1oar"70 
•  _8so,-s 

221 221 

, =3,98-0,02 
,, =3,96V 

c. Tegangan tengal 

y _4,00-3,96 
er 2 

V, =3,98 v 

d. Tegangan histerisis 

,, =4,00-3,96 
, =0,04V 

Dengan mengacu pada perhitungan tegangan ambang atas dan tegangan 

ambang bawah maka dapat digambarkan karateristik (fungsi) transfer. Gambar 

karateristik fungsi transfer diambil contoh untuk tegangan referensi 3 volt. Berikut 

karateristik rangkain schmitt trigger yang akan dibuat : 
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(b) 

Oambar 3.7 (a) Karakteristik (fungsi) transfer schmitt trigger pada Rancang bangun sistem 

Pemantau park ir 

(b) Gambar gelombang rangkaian schmitt triger pada Rancang bangun sistem 

Peeatau parkir 

v, 

$¥ 
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(a) 

3.1.3 Perancangan Mikrokontroler 

Pada sistem ini, untuk pemrosesan data digunakan mikrokontroler 

AT89S52 buatan Atmel,inc. Mikrokontroler AT89852 merupakan mikrokontroler 

8 bit dan memiliki intruksi set MCS51, Rangkaian dari mikrokontroler dapat 

dilihat sebagai berikut: 

Gambar 3.8 Rangkaian Mikrokontroler 
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Pada mikrokontroler seri "S" ini, proses pemrograman sudah mendukung 
ISP (/ Sistem Programing ) dimana proses pemrograman dapat dilakukan tanpa 

harus membutuhkan development board seperti seri C, Pemrograman cukup 
dengan menghubungkan pin MISO, MOSI dan SCK pada PC. Tegangan kerja dari 

mikrokontroler AT898952 ini memerlukan tegangan 5volt. Tegangan tersebut 
didapat dari IC regulator 7805. Mikrokontroler ini memerlukan sumber clock 

eksternal dengan nilai 12 MHz. Sumber clock tersebut didapat dari kristal 12 MHz 

yang terkoneksi pada pin XTALI dan XTAL2. Pont 0 pada mikrokontroler 
tersebut tidak memiliki resistor pull up internal, untuk itu perlu ditambahkan 
resistor pull up dengan resistor array 

3.1.4 Perancangan Driver Motor 

Driver motor digunakan untuk mengatur arah dan kecepatan motor de 

yang digunakan untuk menggerakkan palang. H-bridge yang digunakan terdiri 
dari beberapa transistor yang sesuai dengan kebutuhan arus motor. Agar dapat 
diatur kecepatanya dan tidak boros daya, digunakan motor yang menyerap daya 

kecil. Untuk memperbesar torsi yaitu kemampuan motor menggerakkan palang 

digunakan gear. Untuk lebih jelasnya rangkaian h-bridge dapat diihat pada 

Gambar 3.9. 
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Gambar 3.9 Rangkaian H-bridge 
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Dari Gambar 3.9 dapat diketahui prinsip kerja dari rangkaian h-bridge 

yang digunakan Rancang bangun sistem parkir bertingkat. Pada rangkaian driver 

digunakan transistor seri TIP4I dan TIP42. Dipilih transistor ini dikarenakan arus 

yang dibutuhkan motor kecil sehingga tidak perlu digunakan transistor yang 

besar. Transistor ini mampu mengalirkan arus sampai 3 ampere sehingga cukup 

untuk menyuplai arus motor dc yang digunakan. Untuk buffer digunakan 

transistor yang lebih kecil dayanya yaitu tipe 202222. Transistor ini digunakan 

untuk mengaktifkan transistor driver. Digunakan tipe NPN agar output dari 

mikrokontroler dapat membias transistor terse but. 

Prinsip kerja dari rangkaian ini adalah ketika transistor TI diberi bias 

positif atau logika I dari mikrokontroler dan T2 diberi logika 0 maka transistor 

akan mengalirkan arus dari kolektor menuju emitor, sehingga transistor Q5 dan 

Q4 akan aktif. Dengan demikian arus mengalir dari vcc melewati Q5, melewati 

motor dan menu»ju ground meleawati Q4. Sehingga motor dapat berputar. Begitu 

juga sebaliknya ketika transistor T2 diberi bias positif atau logika I dari 

mikrokontroler dan TI diberi logika 0 maka transistor akan mengalirkan arus dari 

kolektor menuju emitor sehingga transistor Q6 dan Q3 akan aktif. Dengan 

demikian arus mengalir dari vcc melewati Q6, melewati motor dan menuju 

ground meleawati Q. Schingga motor berputar dengan arah sebaliknya. 

Jilea Tl dan T2 diberi logika 0 maka semua transitor tidak aktif sehingga 

motor diam. Logika yang tidak diperbolehkan adalah jika TI dan T2 diberi logika 

l maka transistor akan aktif sermua, schingga transistor driver akan menjadi panas 

karena transitor yang satu dengan yang lain menjadi saling membebani. 

3.1.1 Perancangan Tombol Menu 

Tombol menu digunakan untuk memasukan pengaturan informasi area 

parkir. Terdapat tombol up untuk pilihaan keatas, tombol down untuk pilihan 

kebawah, tombol cancel untuk membatalkan perintah dan tombol ok untuk 

memilih menu yang disetujui. Rangkaian tombol menu dapat dilihat padz Gzzbar 

3.10. 



0K 
of'to 

CANCEL %art. 

DOWN pg#eris 

Gaar .I0 Toebol menu meng&nakn pus.h button 

J.1.1 Pereagau LCD 

LCD sebagai tampilan pada sistem menggunakan LCD2 x 16 tipe M1632 
Yang memiliki kontroler ekivalen dengan HD44780. Pala sistem int 

menggunakan mode kontroler LCD 4 bit data, maka koneksi dari LCD ke kKake 

mikrokontroler dapat dilihat pada tabel 3.1, 

Tbel 3.I Knell LCD 

Pie Keterangan Koneksi 
I Vess Ground 
2 Power Vee 5 volt 

l Contrast Ground 

4 RS Port 0.7 

5 R/W Pont 0.6 
6 E Pont 0.5 

II DB4 Port 0.0 
12 DB5 Port 0.I 
ll DB6 Port 0.2 

14 DB7 Port 0.3 

15 back light + 5 volt 

16 back light. Ground 
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Dari tabel 3.1 tersebut pin kontrol LCD terkoneksi pada port 0.5, 0.6 dan 

0.7, sedangkan pin data terkoneksi pada port 0.0-0.3. Tegangan kerja pada LCD 

membutuhkan catu S volt yang didapat dari IC regulator 7805. Pengaturan kontras 

LCD dilakukan dengan cara menghubungkan pin } pada tegangan berkisar antara 

0-5volt. Untuk itu ditambahkan VR pada pin dan dioda proteksi pada pin 15 

sesuai dengan gambar rangkaian berikut ini; 

5 Volt 

Gamber 3.11 Contrast Control Circuit 

3.1.1 Peraneangan Catu Daya 

Catu daya disini dirancang untuk memenuhi kebutuhan tegangan kerja 
untuk rangkaian mikrokontroler, sensor, h-bridge, dan motor. Pada rangkaian 

kontrol dan sensor memerlukan tegangan DC positif 4,8 5 volt, Sedangkan 

driver motor memerlukan tegangan I2 volt 

L 

JI[ 
f2 de 

Di 

T h ors et 
$ pg..f 

2%e • 00 

• f DC 

hp 

Gamba 3.12 Blok Diagram Catu Daya 

Untuk menyearahkan arus dan tegangan digunakan sebuah dioda 

penyearah berupa dioda Bridge. Dioda ini memiliki 2 masukan AC dan 2 keluaran 

DC. Arus dan tegangan yang dihasilkan oleh dioda tersebut belumlah sempuma 
masih terdapat riak sehingga digunakan scbuah capasitor yang berguna untuk 

menghilangkan riak tegangan DC sehingga hasilnya lebih baik, kapasitor yang 
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digunakan pada rangkaian catu daya ini menggunakan 2200 F yang dipilih 

secara acak dikarenakan pada pemakaian umum kapasitor yang digunakan adalah 

sebesar nilai tersebut. Sebenamnya dengan memakai kapasitor yang lebih besar 

lebih beaik dimana proses pelepasan muatan aka lebih baik lagi. 

Gaber3.13kgl over Suply 

Tegangan yang dihasilkan setelah melalui proses ini belumlah stabil, 

kadang naik atau turun. Untuk mengatasi keadaan tersebut maka diberi tambaha 

komponen berupa sebuah IC regulator LM 7805 yang berfungsi untuk meregulasi 

tegangan yang masuk sehingga akan menghasilkan sebuah tegangan keluaran 

sebesar S Volt DC schingga aman bagi rangkaian yang digunakan dalam sistem. 

3.2 Perancangan Software 

Perancangan software ini berpa pembuatan algoritma atau flowchart 

jalanya alat yang akan dibuat. Flowchart yang dibuat ini digunakan untuk 

membuat program alat. Program alat dibuat secara teratur dan berurutan sesuai 

dengan urutan jalanrya alat, Untuk program lengkapnya dapat dilihat pada 

Gambar 3.14 dan Gambar 3.15 berikut ini : 

c2 

40f 
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Oambar 3.4(a) Flowchart mikrokortroer sebagai master yang memproses semua data 

Alat yang dibuat menggunakan dua mikrokontroler AT89$52 yang 

masing-masing mikrokontroler mempunyai fungsi yang berbeda-beda. Satu 

mikrokontroler digunakan scbagai slave dan mikrokontroler yang lain sebagai 

master 
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Untuk flowchart mikrokontroler sebagai slave dapet ilihat pada Gambar 

3.14. mikrokontroler ii difungsikn untuk memproses data sensor pendeteksi 

mobil yang jumlahnya sebanyak 24 buah sensor. Karena meggunala satu 

mikrokontroler tentunya tidak culup. Untuk itu mikrokontroller slave ini berfungsi 

memproses semus sensor yang ad di sistem. Setelah semua sensor ini diproses 

oleh mikrokontroler oleh slave, kemudian data aka dikirim secara serial ke 

master mikrokontrolet. 

Kemudian untuk mikrokontroler yang master digunala untuk memproses 

data dari milrokotroler slave. Setelah data diterima mala akan ditampilln lewat 

led 6x karalter. Selain itu jga digunalan utnuk mengerakkan palang pint 

masuk dan keluat. Dari informasi di led al diktahui tempat parkir man yang 

osong dan terisi, schingga al.an memudahlan petugas untuk mengarahlan 

tempat parkir. 

Berikut program inisialisasi serial; 

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

MOD=020 

Coe00 
SMOt, 

SMt; 

REN1, 

THt»bud, 

Lfbaud 

rtt; 

l 

·•············. 

lint 1 mnoe2(to ei d) 

r soo0 

Ihrnodel 

/tin d.bo le-hk  

leecepet 9600 bp% (nil.i reload) 

hell%wad tier 

f timer dill 
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Led yang digunakan menggunakan 4 bit data. Berikut listing program 

inisialisasi led: 

void lid_init( 

t 

delay_ms(50) 

P=003; /0010001 

send 

delay_ms(25), 

send 

delay_us(40) 

write_ins(028\) 400101000 is.ply lie and et 

write_ins(008), /00001000 Display of 

write_ins(001); IACD Clear 

write_ins(006) /lentry mole 

write_ins(00F) Ailis.play,cursor,blink on" 

l 

3A.I Algoritma Membaea sensor pendeteksi mobil 

Sensor merupakan mata dari alat, untuk itu setelah sensor dapat 

membedakan antar adanya mobil dan tidak, maka langkah selanjutnya adalah 

memberi perintah dengan data yang dihasilkan sensor. Algoritma pembacaan 

sensor dapat dilihat pada Gambar 3.15 untuk lantai basemant, Gambar 3.16 untuk 

lanatai I dan Gambar 3.17 untuk lantai 2. 
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Oabar 3.48 Flowchart membaca sensor mobil masuk da kelar pada mikrokontroler master 

Dari flowchart diatas dapat diketahui rancangan dari pembacaaan sensor 

pendeteksi mobil. Setiap sensor pada sistem parkir yang dibuat akan diubah 

menjadi variable dengan konstanta tertentu sehingga dapat dibedakan antara 

sensor satu dengan sensor yang lain. Sebagai contoh saja sensor ltl_I merupakan 

sensor untuk mendeteksi area parkir mobil pada area lantai satu nomer parkir satu. 

Dan begitu seterusnya. Dan setelah diubah menjadi konstanta tertentu, data ini 
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akan dikirimkan secara serial ke master mikrokontroler. Untuk lantai dua dan tiga 
mempunyai sistem kerja yang sama. 

Selain mendeteksi area pakir juga terdapat sensor yang mendeteksi motif 

masuk dan keluar. Karena sensor ini terdapat pada master mikrokontroler, make 

maka dapat langsung digunakan untuk menentukan reaksi dari sister. 
Untuk potongan program area park.ir pada mikrokontroler master dapat 

dilihat pada listing berikut: 

clear,LCD, 

goto_LCD(O00), 

point_LCD(B> Lt> "); 

goto_LCD(Ox40), 

print_LCD" L2> y 

while(1) 

{ 

f (sensor_masule 1 ){pintumasulk_bula0),} 

if (sensor_kelar 1)(pintukeluar_buka, 
AH/l'Ada mob#I/IE 

bacaserial0; 
if (P31)y(a11J 

f(P32)ya21) 

M(Pee3)ya3=1) 

f(PA)Ma41) 

f (P35)(a5=1 

f(P3e8)ya6=1) 

f(P3e7(a7e1 

f(Pe8)ya81 

M(P39)bf1 

f (Pe10)yb2=1) 

4(Pe11)y3=1) 

f(P3=124=1 

f(3e13)5+1 

f(P3=14)006=1,) 

f (P3=15)yb7=1, 

if (P3==16)0b8=1) 



f(P3==17)Mc1=1) 

f (P3==18)yc2=1) 

if(P3=19)(c3=1) 

f(P3==20){c4=1) 

f(Pe=21{c5=1) 

t(P3=22y06=1,) 

(P3==23)e7=1 

it(P3==24)c8=1} 

#llll#/AAA/Iidak ad.a mobiI/AI 

(Pe101){a1=0,) 

if(P3==102){a2=0.} 

if (P3==103)(a3=0, 

if (P3==104{a4=0,) 

if (P3==105{a5=0,) 

(P3=106){a6=0,) 

t(Pe==107)4a7=0.) 

f(P3==108){a8=0) 

4(Pe=109)1=0) 

if (P3=110)02=0,) 

if(P3==111)003=0 

if(P3==11204=0 

f(P3=113)05=0) 

it(P3==114)006=0.) 

f(P3=116)007=0) 

f(P3=116)008=0 

f (P3=117c1=0, 

t(Pe118)ye2=0, 

if(P3==119)4c3=0,) 

f(P3==120){04=0;) 

M(Pe121)4c5=0, 

(3=122{08=0,) 

if(P3123ye7=0, 

(P3e124c8=0,) 
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/ht/A//'tamnpilk.a////Ill 

goto_LCD(002); 

print_char(a1+48) 

print_char(a2+48) 

print_char(a3+48); 

print_char(a4 48), 

print_char(5+48) 

print_char(a6+ 48) 

print_char($7+48); 

print_char(a8+48); 

goto_LCD(Ox00); 

print_char(b 1+48) 

print_char(b2+48) 

print_char(b3+48) 

goto_LCD(040), 

print_char(b4+48) 

print_char(b5-+48) 

print_char(b6+48), 

pnint_char(b7+48), 

print_char(b8+48) 

goto_LCD(0x48), 

print_char(c1+48); 

print_char(c2+48); 

print_char(c3+48); 

print_char(c4+48) 

print_char(c5+48) 

print_char(08+48) 

print_char(c7+48) 

print_char(c8+48) 

delay_ms( 100); 

) 
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Program membuka dan menutup palang pintu masuk pada mikrokontroler 

master dapat dilihat ada listing berikut: 

void pintu masul_buka 

( 

palangmasuk_naik 

delay_ms(50), 

stop 

delay_ms(4000) 

palangmasulk_turun, 

delay_ms(30) 

stop; 

while(limit_masuk 1){pe ngmasuk_turun,} 

' 
Program membuka dan menutup palang pintu keluar pada mikrokontroler 

master dapat dilihat ada listing berikut: 

delay_ms(4000), 

palangkeluar_turun; 

delay_ms(25); 

stop; 

while(limit_keluar=1{p ngkeluar_turun,} 

stop; 

I 



Untuk potongan program membaca sensor parkir pada mikrokontroler slave dapat 

di lihat pada listing berikut ; 

while(1) 

{ 

#togika 0 4/////l/ 

if(Po_0=0yP3=t,delay_ms(1)) 

if(Po_1==0)yP3=2delay_ms(1)) 

i(Po_2==0yP3=3;delay_ms(1).) 

4(Po_3==0)yP3=4elay_ms(1)) 

if(Po_4==0)yP3=5;delay_ms( 1).) 

(P0_5==0)yP3=6;delay_ms(1)) 

(Po_6==0)yP3=7,delay_ms( 1) 

if(P0_7==0)yP3=8;delay_ms(1)) 

(Pt_o==0yP3=9,delay_ms(1)) 

(Pt_t==0)yP3=10,delay_ms(1)) 

i(P1_2==0)P3=11,delay_ms(1)) 

(P1_3==0yP3=12delay_ms(1).) 

(P1_4=0yP3e13delay_ms(1)) 

i(P1_5==0yP3= 14delay_ms(1)) 

(Pt_6==0yP3=15,delay_me(1).) 

(Pt_7==0yP3= 16,delay_ms(1).} 

(2_0==0yP3=17,delay_me(1).) 

if(P2_1==0yP3=18,delay_ms(1)) 

if(P2_2==0yP3=19,delay_ms(1) 

(P2_3==0(P3=20,delay_ms(1)) 

(P2_4==0)yP3=21,delay_ms(1)) 

if(P2_5==0)yP3=22delay_ms(1).) 

(2_6==0yP3=23,delay_ms(1),) 

(e2_7==0yP3=24delay_ms(1).) 

II#IHA/logila 1 /III/HI 

(Po_0==1)(P3=101,delay_ms(1)) 

(Po_te1)yP3=102,delay_ms(1)y, 

if(Po_2== 1)P3=103delay_ms(1)) 

it(P0_3==1)yP3=104delay_ms(1)) 

(Po_4==1)yP3=105,delay_ms(1)) 

if(P0_5==1)P3=108,delay_ms(1)) 



(Po_6==1)P3=107.delay_ms(1). 

(P0_7==1)/P3=108.delay_ms(1)) 

(Pt_O=1P3=109,delay_ms(1).) 

(Pt_t=1yP3=110,delay_ms(1).) 

(Pt_2=1yP3=11f,delay_ms(1).) 

(Pt_be1yP3=112.delay_ms(1).) 

(Pt_4=1(P3113delay_ms( 1).} 

(Pt_Se1yP3e114delay_ms(1). 

(P1_61)(P3115,delay_me(1).) 

(Pt_e1yP3116,delay_ms(1).) 

(P2_0=1yP3117,clay_mns(1).) 

(2_t1)yP3118,delay_ms( 1).) 

(2_21P3=119,delay_ms(1).) 

(2_Se1yP3120.delay_me(1).) 

(P2_41yP3=12t,delay_ms(1). 

(P2_51gP3=122delay_me(1).) 

(P2_61yP3e123.delay_ma(1). 

(P2_1)(P3124,lelry_ms(1). 

kirimn serial(P3) 

I 

3LI Algoritma Pengendalin Driver Motor 

Pengendalian driver motor dilakukan oleh mikrokontroler master. 

Sehingga untuk flowchart pengendalian driver motor digunak.an untuk pembuatan 

program pada mikrokontroler sebagai master. Untuk flowchart pengendalian 

motor driver dapat dilihat pada gambar 3.19, 
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Driver pembuka penutup palang masuk dan palang keluar mobil 
dihubungkan pada port3.0, port3.I, port3.2 dan port3.3 untuk perancangan 

programnya. Oerakan palang pintu parkir akan sesuai dengan data yang diberikan 

untuk driver motor. Data gerakan palang pintu masuk dan pintu keluar area parkir 
dapat dilihat pada tabel 3.2 dan tabe1 3.3, 



Tabel 3.2 pat Pengendalign Driver Motor Palang Masulk 
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no Data Driver Motor Akes.i 

f pat3.0e0, Part3.1=0 Stop 

2 Port3.bet, Pont3.f=0 Palang masuk membuka 

3 Port3.0=0, Port3.=1 Palang masuk menutup 

4 Port3.Def, Port3.1=f idak dijinkan 

Tel 3.3 Data Pengendalian Driver Motor Palang Keluar 

no Data Driver Motor Aksi 

f Pot3.2=0, Port3.2=0 Stop 

2 Pot3.2=1,Port3.3=0 Palangkeluar membuka 

3 Poet3.2=0, Par3.3=f Palag keluar menutup 

4 Port3.2=1, Port3.3=f Tidak dijink.an 

Program untuk pengendalian driver motor adalah sebagai berikut : 

Palang masuk0 

P3_0e0; P3_1=0; I/semua palang diam 

Delay_ms(2000), 

P3_0=1, P3_1=0; I/ Palang masuk membuka 

Delay_ms(2000) 

P3_0=0;P3_tat; palang masuk menutup 

J 

Palang keluarp¥ 

P3_2=0, P3_3=0; llsemua palang diem 

Delay_ms(2000); 

P3_2=1; P3_3=O; I/Palang Keluar membuka 

belay_ms(2000), 

P3_2=0; P3_et; I Palang keluar menutup 

Delay_ms(2000); 

J 



BABIV 

PENGUJIAN DAN ANALISA ALAT 

4.1 Pengujian Hardware 

Pengujian hardware merpakan pengujian perangkat-perangkat elektronik 

yang dibutuhkan dalam Sistem Pemantau area parkir tiga lantai. Hardware yang 

digunakan antara lain, sensor pendeteksi mobil, mikrokontroler, h-bridge, catu 

daya dan juga motor untuk menggerakan palang pintu masuk dan palang pint 

keluar secara otomatis ataupun secara manual dengan tombol menu yang telah 

terdapat pada bagian lantai satu. Berikut pengujian hardware pada Sistem 

Pemantau area park ir tiga lantai. 

4.1.1 Pengujin Sensor Pendeteksi Mobil 

Pengujian sensor dilakukan untuk mengetahui kepekaan sensor terhadap 

perubahan lingkungan. Hal ii berpengaruh pada hasil/tampilan pada LCD 

nantinya. Dengan pengujian ini pula akan diketahui besamya perubahan tegangan 

sensor terhadap perubahan ada atau tidaknya mobil yang sedang parkir ataupun 

mobil yang akan keluar ataupun mobil yang akan masuk area parkir. Sensor yang 

digunakan adalah sensor photodioda. Yaitu scbuah sensor yang akan berubah 

kondisi jika terkena cahaya. Berikut data hasil pengujian sensor pendeteksi mobil 

terhadap perubahan kondisi ada dan tidaknya mobil yang parkir dengan tegangan 

Vee adalah 5,01 volt. 

% 

f 
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Gambar 4.2 Pengujian sensor pendeteksi mobil area parkir bertingkat 

Dengan menempatkan led berhadapan dengan fotodioda maka pancaran 

cahaya dari led akan menentukan besamnya arus yang dialirkan oleh fotodioda 

Besamnya arus yang mengalir akan ditentukan oleh ada tidaknya mobil yang 

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

Tabet4.I Pengujian sensor dengan pendeteksi mobil 

No Kodisi sensor V out fotodioda (Volt 

I Tidak terdapat mobil 0,I6 

2 Terdapat mobil 4.10 

Setelah pengujian dilakcukan, dapat diketahui bahwa jika tidak terdapat 

mobil yang parkir, maka fotodioda akan banyak menerima cahaya dari sumber 

cahaya. Semakin banyak cahaya yang diterima fotodioda, maka fotodioda akan 

dapat mengalirkan arus. Sehingga keluaran dari fotodioda semakin kecil 

mendekati 0 volt. Begitu sebalikya, jika terdapat mobil yang sedang parkir, maka 

tegangan output mendekati vcc 
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4.1.2 Pengujian Rangkaian Schmith Triger 

Rangkaian schmit triger yang akan mengubah tegangan analog dari sensor 

menjadi tegangan digital. Hal ini dikarenakan mikrokontroler hanya mengetahui 

perubahan kondisi digital. Berikut hasil pengujian rangkaian schmit triger pada 

Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 
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Gambar 4,3 PCB Rangkaian Schmit Trigger 
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Gambar 4.4 Pengujian rangkaian schmitt trigger 

Setelah sensor sudah ditentukan dan sudah diketahui karateristiknya, yaitu 

mampu mengubah perbedaan sumber cahaya menjadi perbedaan tegangan listrik 

Maka perlu diubah perbedaan tegangan sensor menjadi logika digital. Jadi hanya 

ada dua kondisi yaitu ada () atau tidak ada tegangan (0). Rangkaian yang 

digunakan adalah schmitt trigger karena dapat mengubah perbedaan tegangan 

Dan kelebihan lainya adalah tidak mempunyai nilai mengambang. Berikut data 

hasil pengujian rangkaian shmitt trigger dengan tegangan vcc adalah 5 volt 



Tabet 4.2 Pengujian rangkaian schmitt trigger dengan input berubah-ubh 

Vref 

V input (volt) (volt) V out (volt kondisi led 

0 3 4,83 Nvala 
I l 4,83 N la 
2 3 4,83 Nvala 
l l 4,83 Nvala 
4 l 0 Mati 
5 l 0 Mati 

Dari data hasil percobaan rangkaian schmitt trigger, dapat diketahui bahwa 

jika input dari rangkaian schmitt trigger kurang dari tegangan referensi maka 

tegangan output mendekati vce, Sehingga lampu indikator menyala. Sedangkan 

ketika input schmitt trigger melebihi titik referensi maka tegangan output 0 volt, 

sehingga lampu indikator tidak dapat menyala. Hal ini dikarenakan masukan 

diletakan pada input inverting op-amp, dan tegangan referensi pada input non 

inverting op amp 

Pada saat tegangan input sama dengan tegangan referensi maka kondisi 

akhir adalah mengikuti kondisi sebelumnya. Jika kondisi sebelumnya adalah 

output mendekati vcc, maka kondisi input sama dengan referensi tegangan 

keluarannya adalah mendekati vcc. Begitu juga sebaliknya, jika output 

sebelumnya adalah 0 volt, maka kondisi ketika input sama dengan referensi 

tegangan keluaranya adalah 0 volt, 

Dengan demikian jika sensor menemukan sumber cahaya yang terang, maka 

kondisi keluaran akan high (I) dan lampu indikator akan menyala. Jika sensor 

menemukan sumber cahaya yang gelap maka kondisi keluaran akan low (0) dan 

lampu indikator akan mati. 

4.1.1 Pengujian Driver Motor 

Driver motor digunakan untuk menguatkan arus yang digunakan untuk 

menggerakkan motor. Yang terdapat pada palang pintu masuk dan keluar, Dengan 
menambahkan rangkaian driver motor, maka sinyal digital dari mikrokontroler 
yang mempunyai arus kecil dapat diikutkan oleh rangkaian driver. 
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Gambar 4.6 Pengujian Rangkaian H-bridge 

Rangkaian h-bridge adalah rangkaian yang mengendalikan arah motor. 

Karena kecepatan alat bergantung dari rangkaian h-bridge, maka pemilihan 

rangkaian harus yang dapat mengalirkan arus menuju motor secara maksimal 

Sehingga ketika motor diujicoba dengan h-bridge, dapat menyamai hasil putaran 

motor ketika dicoba menggunakan tegangan sumber h-bridge. Berikut data hasil 

percobaan rangkaian h-bridge dengan memberikan logika pada input 
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Abel 4.3Kebenaran kootrol motor 

No A.J A2 Al A0 Arah Alat 

0 0 0 0 0 Palang Pintu masuk diam 

I 0 0 0 I Palang Pintu masuk terbuka 

2 0 0 I 0 Palang Pintu masuk tertutup 

3 0 0 I I Tidak diperbolehkcan 

4 0 0 0 0 Palang Pintu Keluar diam 

5 0 I 0 0 Palang Pintu Keluar terbukes 

6 I 0 0 0 Palang Pintu Keluar tertutup 

7 I I 0 0 Tidak diperbolehkan 

Pengujian selanjutnya adalah mengukur nilai tegangan dan arus dari 

motor. Hasilnya di dapat tabel sebagai berikut : 

Tabet 4.4 Tbel Penguluran T'egngan dan rus Motor 

Percobaan V terukr (V) I terukur (mA) P hitg (Watt) 

I 5,01 489 2,45 

2 4,90 500 2,45 

3 5,00 500 2,50 

4 4,90 $01 2,46 

5 4,87 490 2.39 

6 4,91 $02 2,46 

7 5,01 487 2,44 

8 4,92 503 2,47 

9 4,90 506 2,48 

10 4,93 493 2.43 

Dari data diatas dapat dihitung daya rata-rata yang dibutuhkan motor 

adalah: 
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=2,45+2,45+2,50+2,46+2,39+2,46+2,44+2,47+2,48+2,43 = 24,53 at 

P. 
haw-roJomlahP'engukuran 

p. 24,53watt 
ova lo 

%..=2453a 

4.1.4 Pengujian Catu Daya 

Pengujian yang dilakukan adalah pengujian pada IC 7805 yang menyuplai 

semua kebutuhan sistem. Cara pengujiaannya yaitu dengan memberikan tegangan 

variabel mulai 0 V sampai I0 volt dan diukur nilai tegangan keluarannya. Adapun 

hasil pengukurannya adalah sebagai berikut 
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Gambar 4.7 Pengujian Regulator 

Tabe 4.5 Hasil Pengujian IC Catu Daya 

Tegangan Input Tegangan Output 

0 volt 0,00 Volt 

1 Volt 0,00 Volt 

2 Volt 0,00 Volt 

3 Volt 1.34 Volt 

4 Volt 3,22 Volt 

5 Volt 4.1 Volt 

6 Volt 4.20 Volt 

7Volt 4.87 Volt 

8 Volt 5.03 Volt 

9 Volt 5.03 Volt 

10 Volt 5.03 Volt 
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Catu daya dengan IC 7805 sebagai regulatomya diimplementasikan untuk 

sumber daya utama pada sistem. Catu daya yang stabil ini dibutuhkan oleh sistem, 

karena apabila catu daya yang digunakan tidak stabil maka sistem akan 

melak ukan kesalahan. 

4.1.5 Pengujian dan Analisa mikrokontroler AT89S52 

Pengujian pada mikrokontroler dilakukan dengan menguji kondisi masing­ 

masing port. Dengan memberikan data tertentu dan menguji keluarannya akan 

diketahui alat telah bekerja. Hasil pengujiannya dapat dilihat pada Tabel A.6. 

Gamber 4.$ PCB Mikrokontroler A189552 

Tabet 4.6 Hail Pengujia Mikrolkontroler 

Data PORTO PORT PORT2 PORT 

0011 0000 0000 00000000 00000000 00000000 

01H 0000 0001 00000001 00000001 00000001 

02H 00000010 00000010 0000 0010 0000 OOIO 

04H 00000100 0000 0100 00000100 0000 0100 

08H 0000 1000 0000 1000 0000 1000 0000 1000 

I 011 0001 0000 0001 0000 0001 0000 0001 0000 

20H 00100000 0010 0000 00100000 OOIOOOOO 

40H 0100 0000 0100 0000 01000000 01000000 

80H 10000000 10000000 10000000 1000 0000 
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Dari pengujian tersebut dapat terlihat bahwa data yang dikomunikasikan 

oleh mikrokontroler tepat dan tidak terjadi kesalahan. Sehingga mikrokontroler 
tersebut dapat dipakai 

4.1.6 Pengujian Sistem Pemantau Area Parkir Tia Lantai 

Untuk mengetahui hasil akhir dari sistem, maka akan diuji secara 

keseluruhan sesuai dengan tujuan dari pembuatan sistem tersebut. Berikut hasil 
pengujian sistem Pemantau parkir 

Gamba 4.9 Pengujian Sistem Permantau area pakir tiga lantai 

Dari Gambar 4.9 terlihat bahwasanya miniatur Sistem Pemantau Area 

Parkir Tiga Lantai ini terdiri dari delapan tempat parkir mobil disetiap lantainya, 
karena terdiri dari tiga lantai maka total terdapat dua puluh empat tempat parkir 
yang dapat digunakan parkir mobil. 
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Gamba 4.I0 Tapilan menu pengujian sistem Pemanta area parkir tiga lantai 

Dari Gambar 4. I 0  dapat dilihat tampilan menu utama sistem Pemantau 

area parkir tiga lantai. Tampilan menu utama pada sistem terdiri dari manual 

palang dan informasi park. Masing-masing menu mempunyai fungsi sendiri­ 

sendiri. Untuk manual palang digunakan untuk membuka dan menutup palang 

secara manual menggunakan tombol. Sehingga ketika sensor tidak berfungsi, yang 

mengakibatkan otomatisasi sistem tidak berfungsi masih dapat menjalank.an 

sistem secara manual. Sedangkan untuk menu informasi park digunakan untuk 

menginformasikan tempat parkir pada gedung bertingkat. 

Untuk mengetahui sistem yang dibuat telah bekerja atau belum maka 

dicoba berulang kali dengan keluar masuk mobil dan juga tempat parkir mobil 

yang berbeda. Bagaimana respon program dan juga papan informasi berupa led I6 

x 2 karakter apakah masih bekerja atau tidak. data hasil percobaan Sistem 

Pemantau Area Parkir Tiga Lantai dapat dilihat pada Tabel 4. 7  dan Tabel 4.8. 

Tabet4.7Hasil uji sensor masuk dan keluar Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Percobaan Ke Kondisi mobil Kondisi sistem 

I Sensor masuk mendeteksi mobil Palang masuk membuka 

2 Sensor keluar mendeteksi mobil Palang keluar membuka 
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Gambar 4. A H  Tampilan LCD Pengujian Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Tabet 4.8 Hasil Pengujian Sistem Pemanta Area Parkir Tiga Lanti 

Pereobaan Ke Kondisi mobil Tampilan LCD 

I Tempat parkir I.I terdapat mobil 
B>10000000L 1> 000 

00000L2>-00000000 

2 Tempat parkir I I  tidak terdapat mobil B>-0000OOOOL >000 

00000L2> 00000000 

3 Tempat parkir 2.I terdapat mobil B>OOOOOOOOL 1>100 

00000L.2>-00000000 

4 Tempat parkir 2.1 tidak terdapat mobil B>00000000L1>-000 

00000L.2>-00000000 

5 Tempat parkir 3.I terdapat mobil B>OOOOOOOOL 1 >000 

OOOOOL2> I 0000000 

6 Tempat parkir 3.1 tidak terdapat mobi 
B>000000OOLD>-000 

00000L2>-00000000 

7 Tempat parkir 3.2 terdapat mobil B>OOOOOOOOL I >000 

00000L2>-01 000000 

8 Tempat parkir 3.2 tidak terdapat mobil B>OOOOOOOOL 1>000 

00000L2-00000000 

Dari Tabel 4.8 merupakan hasil pengujian Sistem Pemantau Area Parkir 

Tiga Lantai. Untuk tampilan LCD merupakan informasi dari tempat parkir yang 

bertingkat. Dikarenakan tampilan LCD terbatas dengan 16 kolom dan 2 baris, 

maka sistem informasi dibuat agar tetap menampilkan seluruh informasi area 
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park.ir seperti yang ditunjukkan pada Gambar 4.1l yang merpakan tampilan LCD 
pada sistem monitoring. 

Pada perancangan sistem dibuat 3 buah lantai yang mempunyai tempat 
parkir setiap lantainya adalah 8 tempat parkir mobil. Sehingga jumlah dari 3 lantai 
adalah 24 tempat parkir. Pada tampilan LCD dibuat Simbol B" atau basement 
untuk menginformasikan lantai I Kemudian terdapat delapan logika yang 

menginformasikan secara berurutan tempat parkir mulai dari tempat parkir ke-L 

sampai ke-8. Logika 0" untuk kondisi tempat parkir tidak ada mobil, sedangkan 
logika "I" untuk kondisi tempat parkir ada mobil. Begitu juga untuk lantai 
berikutnya. Simbol LI" atau lantai l untuk menginformasikan lantai ke-2. Dan 

Simbol L2" atau lantai 2 untuk mneginformasikan lantai ke-3 

Dengan memperhatikan data hasil pengujian Sistem Pemantau Area Parkir 

Tiga Lantai, maka dapat diketahui bahwa alat yang dibuat telah dapat digunakan 
dan dimplemntasikan pada sistem parkir sebenarnya. Hanya saja untuk motor 
pembuka palang dapat diperbesar dayanya sehingga dapat menggangkat palang 
yang lebih besar 

4.2 Hasil Akhir Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai digunakan untuk membantu 
penggna parkir dalam memberikan informasi tentang kondisi tempat parkir, 

mana yang kosong dan dimana tempat yang terisi. Dengan melihat informasi 
diharapkan akan memudahkan pengguna parkir dalam memarkirkan kendaraanya 
Tanpa harus mencari dimana tempat yang masih kosong untuk parkir, dan tanpa 
harus naik turun pada gedung bertingkat. Untuk lebih jelasnya hasil akhir dati 

sistem yang dibuat dapat dilihat pada gambar 4.12. 
Dari gambar 4.12 dapat diketahui tentang hasil akhir alat yang dibuat. Pada 

gambar merupakan perancangan Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai. Cara 
kerja rangkaian tersebut adalah berdasarkan isyarat-isyarat dari sensor pendetekt 
mobil tersebut. 
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Gambar 4.12 Simulasi Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 

Untuk mobil yang baru masuk akan dideteksi oleh sensor masuk. Jika sensor 

masuk ini mendeteksi adanya mobil, maka palang pintu akan terbuka. Sebelum 

masuk area pakir akan ada led 16x2 yang nantinya akan memberikan informasi 

area yang masih kosong dan sudah terisi. Sehingga pengguna area parkir akan 

menuju tempat parkir yang kosong. Setelah mobil sudah parkir pada tempatnya. 

Maka sensor akan mendeteksi tempat parkir tersebut. Kemudian pada papan 

informasi berupa lcd akan merubah keterangan kosong menjadi terisi, namun 

berupa kondisi 0" dan 1" "Q" berarti kosong dan I" berarti sudah terisi 

Saat mobil keluar akan membuat kondisi sensor yang semula terhalang 

menjadi tidak terhalang. Sehingga akan merubah isyarat yang semula logika 1" 

menjadi logika 0" Hal ini berarti tempat sudah kosong dan mengubah kondisi 

informasi dari kodisi terisi menjadi kosong. Dan sebelum mobil keluar terdapat 

sensor yang akan memberikan isyarat kepada mikrokontroler jika ada mobil yang 

sudah mau keluar. lsyarat dari sensor pendeteksi mobil keluar akan digunakan 

mikrokontroler untuk memerintah driver motor untuk membuka palang pintu 

keluar selama beberapa detik kemudian akan menutup kembali. Demikian sistem 

ini bekerja dalam Sistem Pemantau Area Parkir Tiga Lantai 



BABY 

PENUTUP 

5.1 Kesirpulan 

Dari hasil pengujian dan analisa pada bab IV dapat disimpulkan sebagai 

berikut: 

I. Pada sistem pemantau area parkir berlantai tiga, apabila ada mobil untuk 
parkir, secara otomatis palang pintu masuk area parkir akan membuka, dan 
sebaliknya apabila pengguna mobil yang akan meninggalkan area parkir 
palang pintu keluar akan membuka secara otomatis. 

2. Tampilan pada LCD muncul B>-00000011 berarti pada lantai baser%e 
terdapat dua mobil parkir yang ditampilkan dengan angka I, dan apabile 
tidak terdapat mobil yang parkir akan muncul tampilan 0, dan begitu juga 
untuk lantail dan lantai 2 

5.2 Saran 
Berdasarkan kesimpulan diatas maka saran yang disampaikan adalah : 
I. Sistem permantau area parkir berlantai tiga pada simulasi yang dibuat 

belum dapat mewakili sistem pemantau pada gedung bertingkat pad 

kenyataan yang sebenarya, karena tampilan yang digunakan dalam LCD 
16x2 karakter masih sangat belum memungkink.an members 
kenyamanan dari petugas dan pengguna untuk dapat melihat dengan jelas 
tampilan kondisi parkir yang terisi ataupun belum terisi. 

2. Sister parkir yang dibuat dapat dijadikan lebih efisien lagi dengan 
menambahkan kartu masuk. Yang secara otomatis akan mendata pengguna 
area parkir terscbut, 

3. Untuk sensor yang digunakan pada keadaan yang sebenamnya akan lebih 
baik dan terfokus dapat diganti dengan menggunakan pemancar berupa 
Infra Merah sebagai pemancar/sumber cahaya, dengan kelebihan jarke 
yang lebih jauh dan memungkink.an ukuran mobil ataupun truk dapat 
terkena hasil pancarannya. 
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MIKROKONTROLER AT89S52 

Mikrokontroler adalah mikcroprosessor yang dirancang khusus untuk aplikasi kcontrol, a 
dilengkapi dengan ROM, RAM dan fasilitas VO pada satu chip. AT89S52 adalah salah 
sat anggota dari keluarga MCS-51/52 yang dilengkapi dengan internal 8 Kbyte FLAA 

PEROM (Programmable and Erasable Read onty Memory), yang memungki 
memon program untuk dapat deprogram kembali. AT89952 dieaacsng oleh Atmel sesuai dengan instruksi standar dan susunan pin 80C5 
Mikrokontroler AT89$52 mer#liki 

• Sebuah CPU( Central Processing Unit ) 8 Bit 
·256 byte RAM ( Random Acces Memory ) internal 
Empat buah port I/O, yang masing masing terdiri dari 8 bit Osilator internal dan rangkaian pewaktu 
Dua buah timer/counter 16 bit 
Lima buah jalur interupsi(2 buah interupsi eksternal dan 3 interupsi intern 

Sebuah port serial dengan full duplex UART (Universal Asynchronous Rec%i 
Transmitter). 

• Mampu melaksanakan proses perkalian, pembagian, dan Boolean 
EPROM ang besamya 8 KByte untuk mem ori program. 

Kecepatan maksimum pelaksanaan instruksi per siklus adalah 0,5 gs pada frekeuensi 
clock 24 MHz. Apabila fireleuensi clock mikrokontroler yang digunakan adalah 12 MH, 
maka kecepatan pelaksanaan instruksi adalah l s 

CPU( CENTRAL PROCESSING UNIT) 

Bagian ini berfungsi mengendalikan seluruh operasi pada mikrokontroler. Unit ini terbagi 
atas dua bagian, yaitu unit pengendali atau CU( Control Unit ) dan unit aritmatika de 
logika atau ALU ( Aritmetic logic Unit ) Fungsi utama unit pengendali adala h mengambil 
instruksi dari memoni (fetch) kemudian menterjemahkan susunan instruksi tersebut 
menjadi kumpulan proses kerja sederhana ( decode), dan melaksanakan urutan instruksi 
sesuai dengan langkah -langkah yang telah ditentukan program ( execute). Unit aritmatika 
dan logika merupakan bagian yang berurusan dengan operasi aritmatika seperti 

penjumlahan, pengurngan, serta manipulasi data secara logika seperti operasi AND, OR dan perbandingan 

BAGIAN MASUKAN/KELUARAN (O 

bagian ini berfungsi sebagai alat k omunikasi serpih tunggal dengan piranti di luar siste 

Sesuai dengan namanya, perangkat I/O dapat menerima maupun memberi data dart /e 
serpih tunggal. 

Ada dua macam piranti I/O yang digunakan, yaitu piranti untuk hubungan serial UART 
(Universal Asynchronous Receiver Transmitter) dan piranti untuk hubungan paret 
yang disebut dengan PIO (Pararel Input Output). Kedua jenis VO tersebut telah terse%a 
di dalam serpih tunggal AT89$52. 
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PERANGKAT LUNAK 

Serpih tunggal keluarga MCS-51 memiliki bahasa pemrograman khusus yang tidak 
dipahami oleh jenis serpih tunggal yang lain. Bahasa pemrograman ini dikenal dengan 
pama bahasa assembler yang memiliki 256 perangkat instruksi. Namun saat ini 
pemrograman mikrokontroler dapat dilakukan dengan menggunakan bahasa C. Denga n 
bahasa C, pemrograman mikrokontroler menjadi lebih mudah, hal ini karena dengan 
format bahasa C akan secara otomatis diubah menjadi bahasa assembler dengan format 
file hexa 

Perangkat lunak pada mikrokontroler dapat dibagi menjadi lira kelompok sebagai 
berikut ; 

I. Instruksi Transfer Data 

Instruksi ini berfungsi memindahkan data, yaitu antar register, dari memori ke memori, 
dani register ke memori dan lain lain. 

2 Instruksi Aritmatika 

Instruksi ini melaksanakan operasi aritmatika yang meliputi penjuml ahan, pengurangan, 
penambahan satu (increment), pengurangan satu (decrement ), perkalian dan pembagian. 

3. Instruksi Logika dan Manipulasi Bit 

Berfungsi melaksanakan operasi logika AND, OR, XOR, perbandingan, penggeseran dan 
komplemen data 

4. Instruukst Percabangan 

Berfungsi untuk mengubah urutan normal pelaksanaan suatu program. Dengan instruksi 
ini, program yang sedang dilaksanakan akan meloncat ke suatu alamat tertentu. 

Instruksi ini mengatr penggunaan stack, memba ca/menulis port I/O, serta pengontrolan. 
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KONFIGURASI PIN 

Mikrokontroler AT89S52 mempunyai 40 pin dengan catu daya tnggal S Volt. Ke 40 pin 
tersebut digambarkan sebagai berikut 
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Fungi dri masing-msing pin A189552 adalah ; 

f. Pin l sampai 8 (Port I) merupakan port parrel 8 bit dua arah (bidirectional) yang 

dapat digunalan untuk berbagai keperluan ( general purpose). 

2. Pin 9 merupakan pin reset, reset aktif jika mendapat catuan tinggi. 

3, Pin I0 sampai 17 (Port 3) adalah port pararel 8 bit dua a rah yang merilili fungi 
pengganti sebagai berikut; 

+ P3.0(l0): RXD (port serial penerima data) 

·P3I(Hy:  TXD (port serial pengirim data) 

·P3.2(12): INTO (input interpsi eksternal 0, aktif low) 

+P3.3(13):INTI (input interpsi ekstreral I, a ktif low) 

·P4(4: T0(ekstemal input timer / counter 9) 

+P3.5(15:Tl (eksteral input timer / counter I) 
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data dari port 0 ke memor 
+ P36(6): WR (Write, aktif low) Sinyal kontrol penulisan 
data dan input -output eksternal. 

+ P3.(7:RD(Read, aktif low) Sinyal kontrol pembacaan memori data input -op 

eksternal ke port 0. 

4. Pin I8 sebagai XTAL 2, keluran osilator yang terhubung pada knistal 

5. Pin I9 sebagai XTAL I, masukan ke osilator berpenguatan tinggi, terhubung pada 
kristal. 

6. Pin 20 sebagai Vss, terhubung ke 0 atau ground pada rangkaian 

7, Pin2l sampai 28 (Pont 2) adalah port pararel 8 bit dua arh. Port ini mengirim byte 
alamat bila pengaksesan dilakukan pada memori ek.sternal. 

8. Pin 29 scbagai PSEN (Program Store Enable) adalah sinyal yang digunakan untuk 
membaca, memindahkan program memori eksternal (ROM / EPROM) ke mikrokontroler 
(akctif low) 

9. Pin 30 sebagai ALE (Address Latch Enable) untuk menahan alamat bawah selama 
mengakses memori eksternal. Pin ini juga berfungsi sebagai PROG (aktif low) yang 
diakctifkan saat memprogram internal flash memori pada milcrokontroler ( on chip) 

10. Pin 3l sebagai EA (External Accesss) untuk memilih memoni yang akan digunakan, 
memori program internal (EA Vee) atau memori program eksternal(EA = Vss), jga 

berfungsi sebagai Vpp (programming supply voltage) pada saat memprogram internal 
flash memori pada mikrokontroler. 

1i. Pin 32 sampai 39 (Port 0) merupakan port pararel 8 bit dua arah. Berfungsi sebagai 
alamat bawab yang dimultipleks den gan data untuk mengakses program dan data memori 
ekstemal. 

12. Pin 40 sebagai Voc, terhubung ke +5 V sebagai catuan untuk mikrokontroler. 
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ORGANISASI MEMORI 

Semua serpih tunggal dalam keluarga MCS-5I memiliki pembagian ruang alamat untuk 
program dan data. Pemisahan memori program dan memori data memperbolehkan 
memori data untuk diakses oleh alamat 8 bit. Sekalipun demikian, alamat data memori 16 
bit dapat dihasilkan melalui register DP'TR (Data Point Register). Memori program 
hanya bisa dibaca tidak bisa ditulis karena disimpan dalam EPROM. Dalam hal ini 

EPROM yang tersedia di dalam serpih tunggal AT89$52 sebesar 8 Kbyte. 
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Pada EPROM 8 Kbyte, jika EA (Eternal Access) berilai tinggi, maka program akan 
menempati alamat 0000 H sampai OFFF H secara internal. Jika EA berilai rendah maka 
program ak an menempati alamat 1000 H sampai FFFF H ke pr 0gram eksternal. 

b. Menori Data 

Memori data internal dipetakan seperti pada gambar di bawah ini Ruang memorinya 
dibagi menjadi tiga blok yaitu bagian 128 bawah, 128 atas, dan rang SFR ( Special 
Function Register) 
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Bagian RAM 128 byte bawah dipetakan menjadi 32 byte bawah dikelompokkan menjadi 
4 bank dan 8 register (RO sampai R7). Pada bagian I6 byte berikutnya, di at as bank-bank 
register, membentuk suatu blok ruang memori yang bisa teralamati per bit ( bit 

addressable). Alamat-alamat bit ini adalah 00 H hingga 7F H. Serua byte yang berada di 
dalam 128 bawah dapat diakses baik secara langsung maupun tidak langsung. Bagian 128 
atas hanya dapat diakses dengan pengalamatan tidak langsung. Bagian 128 atas dari 
RAM hanya ada di dalam piranti yang memiliki RAM 256 byte. 

6 


	image00001.pdf (p.1)
	image00002.pdf (p.2)
	image00003.pdf (p.3)
	image00004.pdf (p.4)
	image00005.pdf (p.5)
	image00006.pdf (p.6)
	image00007.pdf (p.7)
	image00008.pdf (p.8)
	image00009.pdf (p.9)
	image00010.pdf (p.10)
	image00011.pdf (p.11)
	image00012.pdf (p.12)
	image00013.pdf (p.13)
	image00014.pdf (p.14)
	image00015.pdf (p.15)
	image00016.pdf (p.16)
	image00017.pdf (p.17)
	image00018.pdf (p.18)
	image00019.pdf (p.19)
	image00020.pdf (p.20)
	image00021.pdf (p.21)
	image00022.pdf (p.22)
	image00023.pdf (p.23)
	image00024.pdf (p.24)
	image00025.pdf (p.25)
	image00026.pdf (p.26)
	image00027.pdf (p.27)
	image00028.pdf (p.28)
	image00029.pdf (p.29)
	image00030.pdf (p.30)
	image00031.pdf (p.31)
	image00032.pdf (p.32)
	image00033.pdf (p.33)
	image00034.pdf (p.34)
	image00035.pdf (p.35)
	image00036.pdf (p.36)
	image00037.pdf (p.37)
	image00038.pdf (p.38)
	image00039.pdf (p.39)
	image00040.pdf (p.40)
	image00041.pdf (p.41)
	image00042.pdf (p.42)
	image00043.pdf (p.43)
	image00044.pdf (p.44)
	image00045.pdf (p.45)
	image00046.pdf (p.46)
	image00047.pdf (p.47)
	image00048.pdf (p.48)
	image00049.pdf (p.49)
	image00050.pdf (p.50)
	image00051.pdf (p.51)
	image00052.pdf (p.52)
	image00053.pdf (p.53)
	image00054.pdf (p.54)
	image00055.pdf (p.55)
	image00056.pdf (p.56)
	image00057.pdf (p.57)
	image00058.pdf (p.58)
	image00059.pdf (p.59)
	image00060.pdf (p.60)
	image00061.pdf (p.61)
	image00062.pdf (p.62)
	image00063.pdf (p.63)
	image00064.pdf (p.64)
	image00065.pdf (p.65)
	image00066.pdf (p.66)
	image00067.pdf (p.67)
	image00068.pdf (p.68)
	image00069.pdf (p.69)
	image00070.pdf (p.70)
	image00071.pdf (p.71)
	image00072.pdf (p.72)
	image00073.pdf (p.73)
	image00074.pdf (p.74)
	image00075.pdf (p.75)
	image00076.pdf (p.76)
	image00077.pdf (p.77)
	image00078.pdf (p.78)
	image00079.pdf (p.79)
	image00080.pdf (p.80)
	image00081.pdf (p.81)
	image00082.pdf (p.82)
	image00083.pdf (p.83)
	image00084.pdf (p.84)
	image00085.pdf (p.85)
	image00086.pdf (p.86)
	image00087.pdf (p.87)
	image00088.pdf (p.88)
	image00089.pdf (p.89)
	Untitled.pdf (p.90-178)
	image00001.pdf (p.1)
	image00002.pdf (p.2)
	image00003.pdf (p.3)
	image00004.pdf (p.4)
	image00005.pdf (p.5)
	image00006.pdf (p.6)
	image00007.pdf (p.7)
	image00008.pdf (p.8)
	image00009.pdf (p.9)
	image00010.pdf (p.10)
	image00011.pdf (p.11)
	image00012.pdf (p.12)
	image00013.pdf (p.13)
	image00014.pdf (p.14)
	image00015.pdf (p.15)
	image00016.pdf (p.16)
	image00017.pdf (p.17)
	image00018.pdf (p.18)
	image00019.pdf (p.19)
	image00020.pdf (p.20)
	image00021.pdf (p.21)
	image00022.pdf (p.22)
	image00023.pdf (p.23)
	image00024.pdf (p.24)
	image00025.pdf (p.25)
	image00026.pdf (p.26)
	image00027.pdf (p.27)
	image00028.pdf (p.28)
	image00029.pdf (p.29)
	image00030.pdf (p.30)
	image00031.pdf (p.31)
	image00032.pdf (p.32)
	image00033.pdf (p.33)
	image00034.pdf (p.34)
	image00035.pdf (p.35)
	image00036.pdf (p.36)
	image00037.pdf (p.37)
	image00038.pdf (p.38)
	image00039.pdf (p.39)
	image00040.pdf (p.40)
	image00041.pdf (p.41)
	image00042.pdf (p.42)
	image00043.pdf (p.43)
	image00044.pdf (p.44)
	image00045.pdf (p.45)
	image00046.pdf (p.46)
	image00047.pdf (p.47)
	image00048.pdf (p.48)
	image00049.pdf (p.49)
	image00050.pdf (p.50)
	image00051.pdf (p.51)
	image00052.pdf (p.52)
	image00053.pdf (p.53)
	image00054.pdf (p.54)
	image00055.pdf (p.55)
	image00056.pdf (p.56)
	image00057.pdf (p.57)
	image00058.pdf (p.58)
	image00059.pdf (p.59)
	image00060.pdf (p.60)
	image00061.pdf (p.61)
	image00062.pdf (p.62)
	image00063.pdf (p.63)
	image00064.pdf (p.64)
	image00065.pdf (p.65)
	image00066.pdf (p.66)
	image00067.pdf (p.67)
	image00068.pdf (p.68)
	image00069.pdf (p.69)
	image00070.pdf (p.70)
	image00071.pdf (p.71)
	image00072.pdf (p.72)
	image00073.pdf (p.73)
	image00074.pdf (p.74)
	image00075.pdf (p.75)
	image00076.pdf (p.76)
	image00077.pdf (p.77)
	image00078.pdf (p.78)
	image00079.pdf (p.79)
	image00080.pdf (p.80)
	image00081.pdf (p.81)
	image00082.pdf (p.82)
	image00083.pdf (p.83)
	image00084.pdf (p.84)
	image00085.pdf (p.85)
	image00086.pdf (p.86)
	image00087.pdf (p.87)
	image00088.pdf (p.88)
	image00089.pdf (p.89)


