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ABSTRAK  

 

 

Amelia Adrianti : Perancangan dan Pembuatan Program Tempat Parkir 

Bertingkat Otomatis Menggunakan RFID (Radio 

Frequency Identification) Berbasis Mikrokontroler 

ATMEGA 16.  

 

  

 Permasalahan parkir seperti efektifitas, efisiensi parkir merupakan masalah 

parkir yang selama ini terjadi pada sistem parkir manual. Oleh karena itu, 

diperlukan sebuah sistem perpakiran yang terstruktur dengan baik dan mampu 

menawarkan berbagai macam solusi dari permasalahan-permasalahan perparkiran 

yang ada. Kebanyakan area parkir masih menggunakan sistem konvensional yaitu 

melalui security atau petugas parkir yang telah ditentukan di lokasi masing-

masing area parkir.  

Jika area parkir memiliki lokasi parkir yang kecil mungkin tidak 

bermasalah, akan tetapi bagi area parkir yang besar seperti pada lokasi rekreasi, 

pusat perbelanjaan, bandar udara, perhotelan, dll., untuk area parkir pada tempat-  

tempat tersebut, tidak dapat hanya dikendalikan oleh petugas parkir saja, karena 

jumlah kendaraan yang hendak parkir dan keluar sangat banyak dan tidak 

menentu waktunya.  

Salah satu solusi untuk membangun sistem tersebut yaitu dengan 

menggunakan Radio Frequency Identification (RFID). Dalam proyek akhir ini 

penulis ingin merancang suatu prototipe parkir otamatis menggunakan RFID 

berbasis ATMEGA 16. Secara umum cara kerja alat ini sebagai berikut : untuk 

membuka pintu parkir, pengguna (user) parkir yang bersangkuan mengunakan 

card RFID, apabila ID tepat maka menampilkan informasi di LCD ñruang parkir 

yang ditentukanò dan mobil akan masuk da terparkir secara otomatis sesuai 

dengan sendiri tanpa pengemudi. Untuk mengetahui mobil sudah masuk, 

digunakan sensor infrared.  

 

 

Kata kunci :  Radio Frequency Identification (RFID), atmega 16, LCD. 
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BAB I  

PENDAHULUAN  

 

A. Latar Belakang Masalah 

Sebuah area parkir sangat dibutuhkan terutama pada tempat-tempat 

publik seperti apartemen, perkantoran, perhotelan, bandar udara, pusat 

perbelanjaan (plaza/mall), tempat rekreasi, dan lain-lain. Pada saat parkir 

kendaraan masih manual atau tradisional sehingga menyita banyak waktu dan 

tenaga lebih untuk pengoperasiannya. 

Terkadang pada area parkir tersebut sering terjadi kekeliruan dari 

setiap pengguna jasa parkir, yang selalu menganggap area parkir tersebut 

masih kosong. Anggapan ini terjadi, disebabkan oleh karena kurangnya 

informasi parkir yang dapat diberikan secara otomatis bagi pengguna jasa 

parkir tersebut. Persoalan yang sama juga menyebabkan pengguna jasa parkir 

selalu terjebak dalam lokasi parkir dan harus memutar kembali kendaraan 

tersebut untuk keluar dan mencari lokasi parkir yang lainnya. 

Kebanyakan area parkir masih menggunakan sistem konvensional 

yaitu melalui security atau petugas parkir yang telah ditentukan di lokasi 

masing-masing area parkir. Jika area parkir memiliki lokasi parkir yang kecil 

mungkin tidak bermasalah, akan tetapi bagi area parkir yang besar seperti 

pada lokasi apartemen, rekreasi, pusat perbelanjaan, bandar udara, perhotelan, 

dll. untuk area parkir pada tempat- tempat tersebut, tidak dapat hanya 

dikendalikan oleh petugas parkir saja, karena jumlah kendaraan yang hendak 

parkir dan keluar sangat banyak dan tidak menentu waktunya. Disamping itu 
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ada juga area parkir yang dirancang memiliki pintu masuk dan pintu keluar 

yang berbeda lokasi, sehingga proses pemantauan kendaraan yang hendak 

parkir, jumlah kendaraan yang sementara parkir dan yang keluar sangat sulit 

dilakukan secara manual. Jika dipantau secara manual dapat membingungkan 

para petugas, dengan demikian diperlukan suatu informasi parkir secara 

otomatis, sehingga sangat berguna bagi pengguna jasa parkir tersebut. Karena 

dengan informasi tersebut, setiap pengguna jasa parkir akan tahu bahwa area 

parkir masih kosong atau telah penuh. Dengan diterapkannya sistem 

komputer dalam pemanfaatan Radio Frequency Identification (RFID) sebagai 

aplikasi parkir otomatis dan sistem informasi parkir, sehingga sebelum 

pengendara memasuki tempat parkir dapat mengetahui ketersediaan tempat 

parkir yang ditampilkan pada layar Liquid Crystal Display (LCD). 

Radio Frequency Identification (RFID) adalah teknologi identifikasi 

berbasis gelombang radio. Teknologi mampu mengidentifikasi berbagai objek 

secara simultan tanpa diperlukan kontak lansung (atau dalam jarak pendek). 

Radio Frequency Identification (RFID) dikembangkan sebagai pengganti 

penerus barcode. Radio Frequency Identification (RFID) bekerja dengan 

High Frequency (HF) untuk aplikasi jarak dekat (proximity) dan bekerja pada 

Ultra High Frequency (UHF) untuk aplikasi jarak jauh (vicinity). 

Sistem yang akan penulis terapkan disini adalah dengan menggunakan 

Radio Frequency Identification (RFID) card sebagai kunci digital pada sistem 

parkir otomatis, menggunakan ATMEGA 16 dalam pengontrolan pada parkir 

mobil otomatis, dan output pada layar Liquid Crystal Display (LCD) untuk 
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menghasilkan informasi yang dapat ditampilkan untuk pengendara sehingga 

pengendara dapat mengetahui informasi ketersediaan ruang di area parkir. 

Sistem ini tentunya akan sangat memberikan kemudahan bagi pengguna area 

parkir. 

Kelemahan dari proyek akhir ini sebelumnya adalah hanya 

menjelaskan tentang portal otomatis saja, tidak menggunakan parkir secara 

otomatis dan ini kita kembangkan menjadi parkir yang bisa terparkir secara 

otomatis tanpa pengemudi susah-susah mencari parkir yang kosong lagi. 

Dengan menggunakan Radio Frequency Identification (RFID) ini 

nantinya sistem parkir tidak perlu lagi mengambil kartu tanda masuk parkir, 

kendaraan cukup jalan saja melewati pintu gerbang yang telah terpasang 

pendeteksi Radio Frequency Identification (RFID). Sehingga diharapkan 

dengan sistem parkir otomatis menggunakan Radio Frequency Identification 

(RFID) ini, nantinya sistem perpakiran akan menjadi lebih efektif dan efisien. 

Tag Radio Frequency Identification (RFID) dan Reader sebagai 

identifikasi pemilik kendaraan dan sebuah rooller yang digerakkan oleh 

Motor DC, dilengkapi juga denga sensor photodioda dan inframerah untuk 

pendeteksi tempat parkir yang kosong, sertalimit switch sebagai batas 

minimum dan maksimum gerakan motor. 

Berdasarkan Penjelasan ini penulis mencoba membuat sebuah proyek 

akhir dengan judul ñPerancangan dan Pembuatan Program Parkir 

Bertingkat Otomatis Menggunakan RFID (Radio Frequency 

Identification) Berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16 ò Sedangkan 
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Hardwarenya dibuat oleh Hendriko Yonas Manurung (1208085) serta 

Softwarenya dibuat oleh Amelia Adrianti (1208086) dan ini merupakan ide 

yang dikembangkan dari proyek akhir yang telah dibuat oleh Yoki Marta 

(1208068) dengan judul ñPerancangan Dan Pembuatan Pintu Parkir 

Otomatis Berbasis Arduino Mega 2560ò. 

 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah, maka dapat diidentifikasi masalahnya 

sebagai berikut : 

1. Sistem kendali parkir mobil yang ada pada saat ini bersifat manual dengan 

dikendalikan oleh operator penjaga pintu. 

2. Diperlukan waktu yang lama untuk mencari lahan parkir yang kosong dan 

tidak digunakan. 

3. Seringkali terjadi perebutan tempat parkir dengan pengemudi lain untuk 

mendapatkan tempat parkir dan terkadang pengemudi harus memutar 

kembali untuk mendpatkan kembali parkir yang kosong. 

4. Mempermudah pengemudi  untuk melakukan parkir otomatis. 

5. Akan mudah mengetahui parkir yang kosong dan akan langsung terparkir 

secara otomatis. 
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C. Batasan masalah 

Agar perancangan yang dibahas pada proyek akhir tidak terlalu luas 

dan menyimpang pada topik yang ditentukan, maka dalam perancangan ini 

dibatasi beberapa hal yaitu : 

1. Bahasa  pemograman yang digunakan adalah Bahasa C. 

2. Bagaimana membuat program yang dapat membuat mobil akan terparkir 

secara otomatis menggunakan Bahasa C. 

3. Jumlah tempat parkir yang akan dibuat adalah 4 slot yaitu 2 d bawah dan 2 

di atas. 

 

D. Rumusan Masalah  

Berdasarkan latar belakang yang dipaparkan di atas, maka 

permasalahan dapat dirumuskan sebagai berikut : 

1. Bagaimana merancang bangun dan sistemparkir otomatis berbasis 

mikrokontroler Atmega 16 menggunakan Bahasa C. 

2. Bagaimana mendeteksi keberadaan mobil yang akan masuk tempat parkir 

dalam jarak tertentu dan saat tag Radio Frequency Identificatiion (RFID) 

dideteksi maka pada display akan langsung keluar tempat parkirnya. 

 

E. Tujuan 

Adapun tujuan proyek akhir ini adalah: 

1. Membuat parkir bertingkat otomatis yang dapat mempermudah 

pengunjung dalam melakukan parkir 
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2. Membuat parkir bertingkat otomatis menggunakan Teknologi Radio 

Frequency Identification (RFID). 

 

F. Manfaat Pembuatan Alat 

Adapun manfaat yang ingin dicapai pada perancangan dan pembuatan alat 

otomatis ini adalah sebagai berikut : 

1. Dapat mengontrol tempat parkir secara otomatis dan rapi tanpa ada 

pengemudi yang parkir secara sembarangan. 

2. Dapat membantu pengemudi untuk melakukan parkir secara otomatis. 

3. Mempercepat pengemudi untuk melakukan parkir secara otomatis 

4. Mencegah terjadinya perseteruan antar pengemudi yang berebut untuk 

melakukan tempat parkir. 

5. Membuat inovasi teknologi yang dirancang dalam pembuatan rancang 

bangun parkir otomatis. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



7 

BAB II  

KERANGKA  TEORI  

 

A. Konsep Sistem Kendali 

Menurut Katsuhiko Ogata (2002: 17) ñSistem kendali dapat dikatakan 

sebagai hubungan antara komponen yang membentuk sebuah konfigurasi 

sistem, yang akan menghasilkan tanggapan sistem yang diharapkan. Jadi harus 

ada yang dikendalikan, yang merupakan suatu sistem fisis, yang biasa disebut 

dengan proses (plant)ò. 

Sistem kontrol proses terdiri atas sekumpulan piranti-piranti dan 

peralatan-peralatan elektronik yang mampu menangani kestabilan, akurasi dan 

mengeliminasi transisi status yang berbahaya dalam proses produksi. Masing-

masing komponen dalam sistem kontrol proses tersebut memegang peranan 

pentingnya masing-masing, tidak peduli ukurannya. 

 

Gambar 1. Diagram Umum Sistem Kontrol 

Sumber : Katsuhiko Ogata (2002: 17) 

 

Sistem kontrol dibagi menjadi dua, yaitu open loop dan close loop. open 

loop adalah Sistem-sistem di mana output tidak berpengaruh 

pada tindakan pengendalian. Dengan kata lain, dalam sebuah sistem kontrol 

loop terbuka output yang tidak diukur atau kembali untuk perbandingan dengan 

input. Salah satu contoh praktis adalah mesin cuci. Perendaman, mencuci, dan 



8 
 

 

membilas di mesin cuci beroperasi atas dasar waktu. Mesin tidak mengukur 

sinyal keluaran, yaitu kebersihan pakaian. 

Dalam setiap sistem kontrol loop terbuka output tidak dibandingkan 

dengan masukan referensi. Jadi, untuk setiap masukan referensi ada sesuai 

kondisi operasi yang tetap sebagai hasilnya, keakuratan sistem tergantung pada 

kalibrasi. Di hadapan gangguan, sistem kontrol loop terbuka tidak akan 

melakukan tugas yang diinginkan. Kontrol loop terbuka dapat digunakan, 

dalam praktek, hanya jika hubungan antara input dan output diketahui dan jika 

ada gangguan internal atau eksternal. Jelas, sistem tersebut tidak umpan 

kembali ke sistem kontrol. Perhatikan bahwa setiap sistem kontrol yang 

beroperasi atas dasar waktu adalah loop terbuka. Misalnya, kontrol lalu lintas 

melalui sinyal-sinyal yang dioperasikan secara waktu. 

              

Gambar 2. Sistem Pengendali Loop Terbuka 

Sumber : Katsuhiko Ogata (2002: 18) 

Sedangkan Sistem umpan balik kontrol yang sering disebut 

sebagai sistem kontrol loop tertutup. Dalam prakteknya, kontrol istilah umpan 

balik digunakan secara bergantian. Dalam sistem kontrol loop tertutup 

kesalahan penggerak sinyal yang merupakan perbedaan antara sinyal input dan 

sinyal umpan balik (yang mungkin sinyal output sendiri atau fungsi dari sinyal 

output dan turunannya atau integral), diumpankan ke kontroller sehingga dapat 
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mengurangi kesalahan dan membawa output dari sistem untuk kontrol loop 

tertutup. 

               

Gambar 3. Sistem Pengendali Loop Tertutup 

Sumber : Katsuhiko Ogata (2002: 19) 

Keuntungan dari sistem tertutup adalah penggunaan umpan balik 

membuat respon sistem relatif sensitif terhadap gangguan eksternal dan variasi 

internal parameter sistem. Dengan demikian mungkin untuk menggunakan 

komponen yang relatif akurat dan murah untuk mendapatkan kontrol yang 

akurat dari sistem tertentu, sedangkan melakukannya mungkin dalam kasus 

loop terbuka.  

Akan dikaji beberapa istilah-istilah yang dipergunakannya. 

1. Sistem (system) adalah kombinasi dari komponen-komponen yang bekerja 

bersama-sama membentuk suatu obyek tertentu.  

2. Variabel terkontrol (controlled variable) adalah suatu besaran (quantity) atau 

kondisi (condition) yang terukur dan terkontrol. Pada keadaan normal 

merupakan keluaran dari sistem. 

3. Masukan adalah rangsangan dari luar yang diterapkan ke sebuah sistem 

kendali untuk memperoleh tanggapan tertentu dari sistem pengaturan. 

Masukan juga sering disebut respon keluaran yang diharapkan. 
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4. Keluaran adalah tanggapan sebenarnya yang didapatkan dari suatu sistem 

kendali. 

5. Plant merupakan seperangkat peralatan atau objek fisik dimana variabel 

prosesnya akan dikendalikan, misalnya pabrik, reaktor nuklir, mobil, sepeda 

motor, pesawat terbang, pesawat tempur, kapal laut, kapal selam, mesin 

cuci, mesin pendingin (sistem AC, kulkas, freezer), penukar kalor (heat 

exchanger), bejana tekan (pressure vessel), robot dan sebagainya. 

6. Proses yaitu berlangsungnya operasi pengendalian suatu variabel proses, 

misalnya proses kimiawi, fisika, biologi, ekonomi, dan sebagainya. 

7. Diagram blok 

Bentuk kotak persegi panjang yang digunakan untuk mempresentasikan 

model matematika dari sistem fisik. Contohnya adalah kotak pada gambar 1 

atau 2. 

 

B. RFID  

1. Pengertian RFID 

Radio Frequency Identification (RFID) adalah teknologi identifikasi 

berbasis gelombang radio. Teknologi mampu mengidentifikasi berbagai 

objek secara simultan tanpa diperlukan kontak lansung (atau dalam jarak 

pendek). RFID dikembangkan sebagai pengganti penerus barcode. RFID 

bekerja dengan High Frequency (HF) untuk aplikasi jarak dekat (proximity) 

dan bekerja pada Ultra High Frequency (UHF) untuk aplikasi jarak 

jauh(vicinity). 
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RFID (Radio Frequency Identification) adalah metode 

pengidentifikasian dengan menggunakan sarana yang disebut label atau 

kartu RFID atau transponder untuk menyimpan dan mengambil data dari 

jarak jauh. 

Label RFID digunakan pada banyak industri. Tag RFID seringkali 

ditempel pada industri otomotif selama produksi untuk digunakan melacak 

perkembangan pada lini perakitan. Selain itu, RFID juga sering digunakan 

pada bidang farmasi dan pertanian untuk melacak stok (obat dan hewan) 

pada gudang sekaligus membantu proses operasional. 

Label atau kartu RFID sendiri merupakan sebuah benda yang 

dipasang kedalam suatu objek dengan tujuan pengidentifikasian dengan 

menggunakan gelombang radio. Label RFID terdiri atas microchip silicon 

dan antena yang digunakan untuk membaca informasi dari jarak beberapa 

meter dan tidak memerlukan kontak langsung seperti barcode. 

Sensor RFID adalah sensor yang mengidentifikasi suatu barang 

dengan menggunakan frekuensi radio. Sensor ini terdiri dari dua bagian 

penting : transceiver (reader) dan transponder (tag). Setiap tag tersimpan 

data yang berbeda. Data tersebut merupakan data identitas tag. Reader akan 

membaca data dari tag dengan perantara gelombang radio. Pada reader 

biasanya berhubungan dengan suatu mikrokontroler. Mikrokontroler ini 

berfungsi untuk mengolah data yang didapat reader.  

 

 

http://id.wikipedia.org/w/index.php?title=Identifikasi&action=edit&redlink=1
http://id.wikipedia.org/wiki/Transponder
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2. Jenis Label RFID 

Ada tiga jenis label pada RFID, yaitu : 

a. Label RFID Aktif memerlukan sumber listrik dalam proses produksinya 

sehingga ukurannya lebih besar dan lebih mahal. Label RFID aktif 

memancarkan sinyal ke pembaca label dan biasanya lebih akurat 

dibandingkan label RFID pasif. Label RFID aktif memiliki sinyal kuat 

sehingga dapat digunakan pada lingkungan yang sulit dijangkau seperti 

air, atau jarak jauh untuk mengirimkan data. 

b. Label RFID Pasif sendiri tidak memiliki pasokan listrik internal dan 

bergantung pada RFID reader dalam mengirimkan data. Label RFID 

Pasif lebih cocok digunakan pada lingkungan pergudangan dimana 

jarang ada gangguan dan jarak yang relatif pendek, karena label RFID 

pasif tidak menggunakan sumber daya internal sehingga label RFID pasif 

ukurannya lebih kecil dan murah untuk diproduksi. 

c. Label RFID Semi-Pasif hamper menyerupai label RFID aktif dimana 

pada label RFID Semi Pasif memiliki sumber daya internal akan tetapi 

tidak memancarkan sinyal ke RFID reader. 
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Tabel 1. Jenis Label RFID 

 RFID Aktif  RFID Pasif 

Sumber daya tag Internal pada tag Daya dikirim 

Menggunakan RF dari 

reader 

Baterai didalam label Ya Tidak 

Kesediaan daya Bersifat Kontinyu Hanya pada jangkauan 

medan reader 

Kekuatan sinyal yang 

dibutuhkan dari 

reader ke label 

Rendah Tinggi 

Ketersediaan kekuatan 

sinyal dari tag ke 

reader 

Tinggi Rendah 

Jangkauan 100 meter atau 

lebih 

3 meter atau kurang 

Pembacaan banyak 

label 

Ribuan label 

dengan kecepatan 

hingga 120 

km/jam 

Beberapa ratus label, 

dengan jarak sekitar 3 

meter 

 

3. Komponen Teknologi RFID 

Teknologi RFID terdiri dari 6 komponen yaitu : 

a. Tag 

Merupakan suatu komponen yang digunakan untuk menandai 

objek yang ingin dikenali. Tag dapat berupa active, passive, dan battery-

assisted passive. Active tag memiliki baterai on-board dan secara 

bertahap mengirimkan sinyal ID. BAP (Battery-assited passive) memiliki 

baterai on-board dan dapat diaktifkan ketika ada RFID reader, sedangkan 

untuk passive tag tidak menggunakan energy listrik dan murah karena 

tidak menggunakan baterai akan tetapi membutuhkan sinyal yang lebih 

banyak agar dapat beroperasi. 
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RFID tag juga dapat dibedakan berdasarkan tipe memori yaitu : 

1) Read / Write  

Memory dapat dibaca dan ditulis berulang kali, dimana data 

yang dimiliki bersifat dinamis. 

2) Read Only 

Tipe memory read only memiliki memory yang hanya dapat 

deprogram pada saat tag ini dibuat dan setelah itu datanya tidak dapat 

diubah, dimana data bersifat statis. 

b. Reader 

RFID reader  memiliki tugas untuk menerima perintah dari 

software aplikasi dan berkomunikasi dengan tag RFID. Reader 

menghubungkan antara software aplikasi dengan antenna yang 

meradiasikan gelombang radio ke tag RFID sehingga data dapat 

berpindah secara wireless ke tag RFID yang erada berdekatan dengan 

antena.  

c. Frequency 

RFID dapat disesuaikan pada berbagai frekuensi untuk menangkap 

berbagai frekuensi berbeda. sehingga tag RFID dan RFID reader perlu 

disesuaikan pada frekuensi yang sama agar dapat saling berkomunikasi. 

Meskipun frekuensi berbeda sering digunakan, akan tetapi frekuensi yang 

paling sering digunakan adalah frekuensi rendah (sekitar 125 KHz), 

frekuensi tinggi (sekitar 13,56 MHz), dan frekuensi ultra tinggi (860-960 

MHz). Beberapa aplikasi juga menggunakan RFID pada 
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frekuensi microwave yaitu 2,45 GHz. Pemilihan frekuensi yang tepat 

merupakan hal yang sangat penting karena gelombang radio memiliki 

cara kerja tertentu pada frekuensi yang berbeda-beda. 

Adapun bentuk sinyal RFID adalah seperti gambar berikut : 

 

Gambar 4. Bentuk Sinyal RFID 

Sumber : http://elektronika-dasar.web.id/teknik-modulasi/ 

 

Ada empat macam RFID tag yang sering digunakan bila 

dikategorikan berdasarkan frekuensi radio, yaitu: 

1) Low frequency tag (antara 125 ke 134 kHz) 

2) High frequency tag (13.56 MHz) 

3) UHF tag (868 sampai 956 MHz) 

4) Microwave tag (2.45 GHz) 

 

 

 

 

http://elektronika-dasar.web.id/teknik-modulasi/
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Gambar 5. Pin Out dari Pembacaan RFID 

Sumber : http://www.aisi555.com/2013_06_01_archive.html 

 

Modul pembaca RFID tag yang digunakan bekerja pada level 

tegangan 5 Vdc, dengan macam tag adalah tag frekuensi rendah yaitu 

125 KHz. Format kartu RFID tag yang dapat dibaca adalah format kartu 

EM4001 atau kompatibelnya. Encoding data yang digunakan 

menggunakan teknik Manchester 62 bit, modulus 64. Data output dapat 

dipilih antara berbentuk ASCII dengan standar serial 232 ataupun 

berbentuk data dengan standar Wiegand 26 bit. Jarak jangkauan antara 

modul pembaca tag dengan tag yang akan dibaca adalah sekitar 5cm. 

Struktur output data dan seting pin out dari modul pembaca RFID tag 

dengan format ASCII.  

http://www.aisi555.com/2013_06_01_archive.html
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Sedangkan untuk Wiegand 26 bit output dari modul pembaca RFID 

tag kemudian diumpankan ke sebuah PC sebagai host untuk kemudian 

diolah lebih lanjut. Tetapi output dari modul pembaca tersebut masih 

menggunakan level tegangan TTL, walaupun data yang dikeluarkan 

adalah standar serial 232. Agar dapat dihubungkan ke port serial RS232 

komputer, maka diperlukan perubahan terhadap level tegangan output 

tersebut. 

 

Gambar 6. Contoh data yang diterima oleh modul penerima dan  

dikirmkan ke PC melalui port serial. 

 

Jika kartu RFID tag memasuki zona elektromagnetik dari modul 

pembaca tag, yaitu sekitar 5 cm dari modul penerima, maka kartu RFID 

tag akan mendeteksi adanya sinyal aktifasi yang dikirimkan oleh modul 

pembaca, dan akan meresponnya dengan mengirimkan data balik sesuai 

dengan yang tersimpan dalam memori kartu RFID tag tersebut. Data 

yang dikirimkan oleh kartu RFID tag tersebut kemudian diterima oleh 

modul pembaca yang kemudian mendecodenya menjadi data output 

dengan bentuk data sesuai dengan struktur data yang telah diset 
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sebelumnya. Contoh data yang diterima oleh modul penerima dan 

dikirmkan ke PC melalui port serial adalah seperti pada gambar. 

Tabel 2. Spesifikasi Frekuensi Radio Pada RFID 

 

 

 

 

 

 

 

 

d. Antena 

Antena RFID berfungsi untuk mengirim dan menerima sinyal. 

Pengguanaan antenna berbeda-beda bergantung pada biaya, fungsi, 

aplikasi, dan frekuensi operasi. Banyaknya multiplexer dipertimbangkan 

pada sebanyak apa antenna yang digunakan. Sistem kabel pada antena 

juga merupakan aspek penting agar penting agar RFID bekerja dengan 

baik. Kombinasi antara radar, antenna, dan multiplexer merupakan 

sayarat utama agar membuat sinyal terbaca. 
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Gambar 7. Antena  

e. Host Controller 

Host controller untuk RFID biasanya terhubung dengan computer 

desktop  atau laptop yang terletak dekat dengan reader. Host controller 

memiliki fungsi menerima data dari reader dan melakukan pemrosesan 

data seperti filtering dan collation, serta perangkat monitor memastikan 

reader berfungsi dengan baik, juga mengamankan dan mempebarui 

instruksi pada isitem RFID. 

Host controller terhubung dengan reader melalui teknologi jaringan 

seperti TCP/IP (Transmission Control Protocol/Internet Protocol). Pada 

umumnya, satu controller dapat mengatur beberapa reader, dengan rasio 

bergantung pada volume data yang diterima dari reader. 
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Gambar 8. Host controller 

f.   Middleware 

Middleware merupakan software yang mengatur komunikasi antara 

reader dan sistem secara keseluruhan dengan mengumpulkan, menyaring, 

dan menerapkan aturan tertentu yang diterima dari reader. Middleware 

juga menyediakan fungsi pengaturan dan pengawasan untuk memastikan 

reader terhubung, berfungsi dnegan baik, dan dikonfigurasi dengan 

benar. 

Setiap produsen middleware harus menyediakan firmware yang 

mendukung seluruh jenis reader. Middleware ini dapat digunakan secara 

terpusat atau lokal, selain dapat juga diatur melalui user-friendly 

interface, serupa seperti aplikasi software yang banyak beredar. 

Middleware dapat diterapkan pada berbagai jenis host controller seperti 

host computer, server pusat, atau pada intelligent reader.  

4. Cara Kerja RFID 

Cara kerja dapat diterangkan sebagai berikut: Label tag RFID yang 

tidak memilik baterai antenalah yang berfungsi sebagai pencatu sumber 
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daya dengan memanfaatkan medan magnet dari pembaca (reader) dan 

memodulasi medan magnet. Kemudian digunakan kembali untuk 

mengirimkan data yang ada dalam tag label RFID. Data yang diterima 

reader diteruskan ke database host computer. Reader mengirim gelombang 

elektromagnet, yang kemudian diterima oleh antena pada label RFID.  

Label RFID mengirim data biasanya berupa nomor serial yang 

tersimpan dalam label, dengan mengirim kembali gelombang radio ke 

reader. Informasi dikirim ke dan di baca dari label RFID oleh reader 

menggunakan gelombang radio. Dalam sistem yang paling umum yaitu 

sistem pasif, reader memancarkan energi gelombang radio yang 

membangkitkan label RFID dan menyediakan energi agar beroperasi. 

Sedangkan sistem aktif, baterai dalam label digunakan untuk memperoleh 

jangkauan operasi label RFID yang efektif, dan fitur tambahan penginderaan 

suhu. Data yang diperoleh atau dikumpulkan dari label RFID kemudian 

dilewatkan / dikirim melalui jaringan komunikasi dengan kabel atau tanpa 

kabel ke sistem komputer. 

 

Gambar 9. Cara Kerja RFID Melalui Frekuensi Radio 
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 Ada tiga bagian utama pada sistem kerja RFID, yaitu antenna, 

transceiver untuk mendecode data, transponder yang telah deprogram 

dengan informasi tertentu berbentuk tag RFID. 

 

Gambar 10. Tiga Bagian Utama Sistem Kerja RFID 

Antena berfungsi melakukan komunikasi via sinyal dengan tag RFID, 

dan menyediakan energi bagi RFID tag (hanya pada kasus tag RFID pasif). 

Ketika tag RFID mendapat dengan sinyal antena, perangkat ini akan 

mendeteksi sinyal aktivasi dari antena yang ñmembangunkanò chip RFID. 

Chip ini akan mengirim informasi untuk diterima antena. 

Tag RFID ini tidak perlu ditempel pada permukaan objek, sehingga 

tidak harus ditempel atau digunakan menyatu dengan objek. Tag ini dapat 

dibaca waktu kurang dari 100 milisekon. Selain itu, melalui komunikasi 

dengan antena, host controller dapat membaca sejumlah tag dalam satu 

waktu sehingga lebih praktis dan lebih cepat. 
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.  

Gambar 11. RFID dan Pembacaannya 

a. Pembacaan RFID  

Pada sistem RFID umumnya, sebuah tag dipasangkan kepada suatu 

obyek. Pada tag tersebut terdapat transponder yang mempunyai memori 

digital sehingga dapat memberikan suatu kode elektronik yang unik. 

Peralatan pembaca tag mempunyai antena dengan sebuah transceiver dan 

decoder, membangkitkan sinyal untuk mengaktifkan RFID tag, sehingga 

dapat mengirim dan menerima dari tag tersebut. Ketika sebuah RFID tag 

melewati zona elektromagnetik peralatan pembaca tag, maka RFID tag 

tersebut akan mendeteksi sinyal pengaktifan dari peralatan pembaca tag, 

dan mengirimkan sinyal balik sesuai dengan yang tersimpan dalam 

memori tag sebagai respon. Peralatan pembaca tag kemudian 

menterjemahkan data yang dikirimkan oleh RFID tag tersebut sesuai 

dengan kebutuhan (Maryono, 2005).  

Proses pembacaan kode-kode data yang terdapat pada RFID tags 

dilakukan menggunakan gelombang radio, sehingga proses identifikasi 

barang atau orang menjadi jauh lebih mudah. Seseorang atau barang 

cukup melewati suatu gerbang atau pintu yang telah terdapat zona 
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elektromagnetik dari pembaca RFID tag, maka identitas dari barang 

ataupun sesorang tersebut langsung dapat diketahui. 

Sebuah RFID harus menyelesaikan dua buah tugas yaitu : 

1) Menerima perintah software aplikasi 

2) Berkomunikasi dengan tag RFID 

b. Akurasi RFID 

Akurasi RFID dapat didefinisikan dengan tingkat keberhasilan 

pembaca RFID melakukan identifikasi sebuah tag yang berada pada area 

kerjanya 

Keberhasilan dari proses identifikasi sangat dipengaruhi oleh 

beberapa keadaan, yaitu: 

1) Posisi antena pada RFID 

2) Karakteristik dari material lingkungan yang mencakup sistem RFID 

3) Batasan catu daya 

4) Frekuensi kerja RFID 

 

C. Mikrokontroller ATMEGA 16  

Beberapa tahun terakhir, mikrokontroler sangat banyak digunakan 

terutama dalam pengontrolan robot. Seiring perkembangan elektronika, 

mikrokontroler dibuat semakin kompak dengan bahasa pemrogaman yang juga 

ikut berubah. Salah satunya adalah mikrokontroler AVR Atmega16 yang 

menggunakan teknologi Reduce Instruction Set Computing (RISC) dimana 

program berjalan lebih cepat karena hanya membutuhkan satu siklus clock 
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untuk mengeksekusi satu instruksi program. Pada dasarnya yang membedakan 

masing-masing kelas adalah memori, peripheral, dan fungsinya. Dari segi 

arsitektur dan instruksi yang digunakan, mereka bisa dikatakan hampir sama. 

Mikrokontroler AVR Atmega16 memiliki fitur yang cukup lengkap. 

Mikrokontroler AVR Atmega16 telah dilengkapi dengan ADC internal, 

Electrically Erasable Programmable Read Only Memory (EEPROM) internal, 

Timer/ Counter, PWM, AnalogComparator, dan lain-lain. Sehingga dengan 

fasilitas yang lengkap ini memungkinkan kita belajar mikrokontroler keluarga 

AVR dengan lebih mudah dan efisien, serta dapat mengembangkan kreativitas 

penggunaan mikrokontroler Atmega16. 

1. Mikrokontroler ATMega16 

ATMega16 merupakan salah satu mikrokontroler 8 bit buatan Atmel 

untuk keluarga AVR yang diproduksi secara masal pada tahun 2006. Karena 

merupakan keluarga AVR, maka ATMega16 juga menggunakan arsitektur 

RISC. Berbeda dengan mikrokontroler keluarga MCS-51 yang berteknologi 

Complex Instruction Set Computing (CISC). Pada mikrokontroler dengan 

teknologi RISC semua instruksi dikemas dalam kode 16 bit (16 bits words) 

dan sebagian besar instruksi dieksekusi dalam 1 clock, sedangkan pada 

teknologi CISC seperti yang diterapkan pada mikrokontroler MCS-51, 

untuk menjalankan sebuah instruksi dibutuhkan waktu sebanyak 12 siklus 

clock. 

Mikrokontroler AVR ATMega16 memiliki fitur yang cukup lengkap. 

Mikrokontroler AVR ATMega16 telah dilengkapi dengan ADCinternal, 

http://id.wikipedia.org/wiki/Mikrokontroler
http://id.wikipedia.org/wiki/Atmel
http://id.wikipedia.org/wiki/Atmel_AVR
http://id.wikipedia.org/wiki/2006
http://id.wikipedia.org/wiki/RISC
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EEPROM internal, Timer/Counter, PWM, analog comparator, Sehingga 

dengan fasilitas yang lengkap ini memungkinkan  mempelajari 

mikrokontroler keluarga AVR dengan lebih mudah dan efisien, serta dapat 

mengembangkan kreatifitas penggunaan mikrokontroller ATMega16. 

Fitur- fitur yang dimiliki oleh mikrokontroler ATMega16 adalah 

sebagai berikut:  

a. Saluran I/O sebanyak 32 buah, yaitu port A, port B, port C, dan port D.  

b. ADC internal sebanyak 8 saluran.  

c. Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan pembandingan.  

d. CPU yang terdiri atas 32 buah register. 

e. SRAM sebesar 512 byte.  

f.   Memori Flash sebesar 16 kb dengan kemampuan Read While Write.  

g. Port antarmuka SPI 

h. EEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat operasi.  

i.   Antarmuka komparator analog.  

j.   Port USART untuk komunikasi serial.  

k. Sistem mikroprosesor 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 

16 MHz. 

2. Arsitektur ATMega16 

Mikrokontroler ATMega16 memiliki arsitektur Harvard, yaitu 

memisahkan memori untuk kode program dan memori untuk data sehingga 

dapat memaksimalkan untuk kerja dan paralelisme. Instruksi-instruksi 

dalam memori program dieksekusi dalam satu alur tunggal, dimana pada 
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saat satu instruksi dikerjakan instruksi berikutnya sudah diambil (pre-

fetched) dari memori program. Konsep inilah yang memungkinkan 

instruksi- instruksi dapat dieksekusi dalam setiap satu siklus clock. 

32 x 8-bit register serba guna digunakan untuk mendukung operasi 

pada Arithmetic Logical Unit (ALU) yang dapat dilakukan dalam satu 

siklus. 6 dari register serbaguna ini dapat digunakan sebagai 3 buah register 

pointer 16 bit pada mode pengalamatan tak langsung untuk mengambil data 

pada ruang memori data. Ketiga register pointer 16 bit ini disebut dengan 

register X (gabungan  R26 dan R27), register Y (gabungan R28 dan R29), 

dan register Z (gabungan R30 dan R31).    

Hampir semua instruksi AVR memiliki format 16-bit (word). Setiap 

alamat memori program terdiri  dari instruksi 16-bit atau 32-bit. Selain 

register serbaguna di atas, terdapat register lain yang terpetakan dengan 

teknik memory mapped I/O selebar 64 Byte. Beberapa register ini digunakan 

untuk fungsi khusus antara lain sebagai register kontrol Timer/Counter, 

interupsi, ADC, USART, SPI, EEPROM dan fungsi I/O lainnya. Register ï 

register ini menempati memori pada alamat 0x20h ï 0x5fh. 

3. Konfigurasi Pin Mikrokontroler 

a. Vcc : Tegangan supply, merupakan pin yang berfungsi sebagai masukan 

catu daya. 

b. GND : Ground, merupakan pin Ground.  

c. Port A (PA7 .. PA0) : merupakan pin input/output dua arah dan pin 

masukan ADC. Port A digunakan sebagai input analog ke ADC, 
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kemudian port ini juga berfungsi sebagai sebuah port I/O bidireksional 8-

bit, jika ADC tidak digunakan port pin berfungsi sebagai resistor pull-up 

internal (dipilih untuk setiap bit). Buffer output port A memiliki karakter 

drive yang simetrik dengan high sink (serap) dan source (catu) capability. 

Ketika pin PA0 ke PA7 digunakan sebagai input pulled-low eksternal, 

pin-pin tersebut akan dicatu jika pull-up resistor diaktifkan. 

d. Port B (PB7 .. PB0): merupakan pin input/output dua arah dan dan pin 

fungsi khusus. Port I/O 8-bit dengan pull-up internal tiap pin. Buffer 

portB mempunyai kapasitas menyerap (sink) dan mencatu (source). 

Khusus PB6 dapat digunakan sebagai input kristal (inverting oscillator 

amplifier) dan input ke rangkaian clock internal, bergantung pada 

pengaturan fuse bit (ada dalam software programmer/downloader) yang 

digunakan untuk memilih sumber clock. Khusus PB7 dapat digunakan 

output kristal (output inverting oscillator amplifier) bergantung pada 

pengaturan fuse bit yang digunakan untuk memilih sumber clock.  

e. Port C (PC5 .. PC0) :merupakan pin input/outputdua arah dan pin fungsi 

khusus. Port I/O 7-bit ([PC6], PC5éPC0) dengan resistor pull-up 

internal tiap pin. Buffer portC mempunyai kapasitas menyerap (sink) dan 

mencatu (source). 

f. Port D (PD7 .. PD0) : merupakan pin input/output dua arah dan pin 

fungsi khusus. Port I/O 8-bit dengan resistor pull-up internal tiap pin. 

Buffer port C mempunyai kapasitas menyerap (sink) dan mencatu 

(source).  
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g. RESET/PC6 : merupakan pin yang digunakan untuk me-reset 

mikrokontroler. Jika fuse bit RSTDISBL di "programmed", PC6 

digunakan sebagai pin I/O. Jika fuse bit RSTDISBL di "unprogrammed", 

PC6 digunakan sebagai pin RESET (active low). 

h. AVcc : merupakan pin masukan tegangan untuk ADC. adalah pin 

tegangan catu untuk A/D converter, PC3..PC0, dan ADC(7..6). AVcc 

harus dihubungkan ke Vcc, walaupun ADC tidak digunakan. Jika ADC 

digunakan, maka AVcc harus dihubungkan ke Vcc melalui "low pass 

filter". Catatan: PC5, PC4 digunakan catu tegangan Vcc digital. 

i. AREF : merupakan pin tegangan referensi analog untuk ADC 

j. AGND: Ground analog. 

k. XTAL1 dan XTAL2: merupakan pin masukan clockeksternal. 

 
Gambar 12.  Konfigurasi Pin ATMega16 

Sumber : Afrie setiawan ( 2011:4) 
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Gambar 13. Blok Diagram Struktur Dasar Arsitektur ATMega 16 

Sumber : Afrie setiawan  (2011:6) 

4. Mode Pengalamatan 

Mode pengalamatan merujuk pada bagaimana pemrogram 

mengalamati suatu lokasi memori. Setiap mode pengalamatan memberikan 
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fleksibilitas khusus yang sangat penting. Mode pengalamatan ini meliputi 

immediate addresing, direct addresing, indirect addressing, dan 

pengalamatan berindeks. 

a. Immediate Addresing 

Mode pengalamatan immediate addresing sangat umum dipakai 

karena harga yang akan disimpan dalam memori langsung mengikuti 

kode operasi dalam memori. Dengan kata lain, tidak diperlukan 

pengambilan harga dari alamat lain untuk disimpan. Mode ini sangatlah 

cepat karena harga yang dipakai langsung tersedia. 

b. Pengalamatan tidak langsung (Indirect addresing) 

Pengalamatan indirect addresing sangat berguna karena dapat 

memberikan fleksibilitas tinggi dalam mengalamati suatu harga. Mode 

ini pula satu- satunya cara untuk mengakses 128 byte lebih dari RAM 

internal pada 8025. 

c. Pengalamatan Langsung (Direct Addresing) 

Pengalamatan mode ini sangatlah cepat karena harga yang dipakai 

langsung tersedia. Dalam mode pengalamatan direct addresing, harga 

yang akan dipakai akan diambil langsung dalam alamat memori lain. 

d. Pengalamatan berindeks 

Pengalamatan jenis ini digunakan untuk mengakses tabel data 

acuan (look-up table) pada program memori. Pengalamatan berindeks 

menggunakan register16 bit (DPTR & PC) sebagai petunjuk acuan 
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alamat sumber (source) dan register accumulator untuk perubahan  

alamat alternatif . 

5. Register 

AVR ATMega memiliki ruang pengalamatan memori data dan 

memori program yang terpisah. Memori data terbagi menjadi 3 buah bagian, 

yaitu 32 buah register umum, 64 buah register I/O, dan 512 byte SRAM 

Internal.  

Register keperluan umum menempuh space data pada alamat 

terbawah, yaitu $00 sampai $1F. Sementara itu, register khusus untuk 

menangani I/O dan kontrol terhadap mikrokontroler menempati 64 alamat 

berikutnya, yaitu mulai dari $20 hingga $5F. Register tersebut merupakan 

register yang khusus digunakan untuk mengatur fungsi terhadap berbagai 

peripheral mikrokontroler, seperti kontrol register, timer/counter, fungsi-

fungsi I/O, dan sebagainya. Alamat memori berikutnya digunakan untuk 

SRAM 512 byte, yaitu pada lokasi $60 sampai dengan $25F. 

Memori program yang terletak dalam flash PEROM tersusun dalam 

word atau 2 byte karena setiap instruksi memiliki lebar 16-bit atau 32 bit. 

AVR ATMega16 memiliki 4 Kbyte x 16-bit Flash PEROM dengan alamat 

mulai dari $000 sampai $FFF. AVR tersebut memiliki 12-bit Program 

Counter (PC) sehingga mampu mengalamati isi Flash.  

Selain itu, AVR ATMega16 juga memiliki memori data berupa 

EEPROM 8-bit sebanyak 512 byte.Alamat EEPROM dimulai dari $000 

sampai $1FF. 
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a. Status Register (SREG) 

Status Register adalah register berisi status yang dihasilkan pada 

setiap operasi yang dilakukan ketika suatu instruksi dieksekusi. Bit 7-I: 

Global Interrupt Enable Bit harus diset untuk mengaktifkan interupsi. 

Setelah itu, anda dapat mengaktifkan interupsi mana yang akan anda 

gunakan dengan cara meng-enable bit kontrol register yang bersangkutan 

secara individu. Bit akan di-clear apabila terjadi suatu interupsi yang 

dipicu oleh Hardware, dan bit tidak akan mengizinkan terjadinya 

interupsi, serta akan diset kembali oleh instruksi RETI.  

b. Bit 6-T: Bit Copy Storage  

Instruksi BLD dan BST menggunakan bit-T sebagai sumber atau 

tujuan dalam operasi bit. Suatu bit dalam sebuah register GPR dapat 

disalin ke bit T menggunakan instruksi BST, dan sebaliknya bit-T dapat 

disalin kembali ke suatu bit dalam register GPR menggunakan instruksi 

BLD.  

c. Bit 5-H: Half Carry Flag 

Berfungsi untuk menunjukkan status (keadaan) sesaat dari 

microprosesor. Bit bit pada flag akan mengalami perubahan, tergantung 

proses yang baru saja dilakukan. 

d. Bit 4-S: Sign Bit  

Bit-S merupakan hasil operasi EOR antara flag-N (Negatif) dan 

flag V (Komplemen dua overflow).  
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e. Bit 3-V: Twoôs Complement Overflow Flag  

Bit ini berguna untuk mendukung operasi aritmatika.  

f.   Bit 2-N: Negative Flag  

Apabila operasi menghasilkan bilangan negatif, maka flag-N akan 

diset.  

g. Bit I-Z: Zero Flag  

Bit akan diset bila hasil operasi yang diperoleh adalah nol.  

h. Bit 0-C: Carry Flag.  

Apabila suatu operasi menghasilkan carry, maka bit akan diset.  

i.   I/O Port 

Port I/O mikrokontroler ATMega16 dapat difungsikan sebagai 

input ataupun output dengan keluaran high atau low. Untuk mengatur 

fungsi port I/O sebagai input ataupun output. Perlu dilakukan setting 

pada DDR dan port. Tabel 3 merupakan tabel pengaturan port I/O. 

Tabel 3. Konfigurasi Setting untuk Port I/O 

 DDR bit = 1 DDR bit = 0 

Port bit =1 Output High Input Pull-up 

Port bit = 0 Output Low Input Floating 
 

Sumber : Afrie setiawan (2011:2) 

 

Dari tabel diatas, menyetting input/output adalah:  

1) Input; DDR bit 0 dan port bit 1  

2) OutputHigh; DDR bit 1 dan Port bit 1  

3) OutputLow; DDR bit 1 dan Port bit 0  
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Logika Port I/O dapat diubah-ubah dalam program secara byte atau 

hanya bit tertentu. Mengubah sebuah keluaran bit I/O dapat dilakukan 

menggunakan perintah cbi (clear bit I/O) untuk menghasilkan outputlow 

atau perintah sbi (set bit I/O) untuk menghasilkan outputhigh. 

Pengubahan secara byte dilakukan dengan perintah in atau out yang 

menggunakan register Bantu. Port I/O sebagai output hanya memberikan 

arus sourching sebesar 20 mA. 

6. Memori ATMega16 

Mikrokontroler ATMega16 memiliki 3 jenis memori, yaitu memori 

program, memori data dan memori EEPROM. Ketiganya memiliki ruang 

sendiri dan terpisah. 

a. Memori program 

 ATMega16 memiliki kapasitas memori progam sebesar 8 Kbyte 

yang terpetakan dari alamat 0000h ï 0FFFh dimana masing- masing 

alamat memiliki lebar data 16 bit. Memori program ini terbagi menjadi 2 

bagian yaitu bagian program boot dan bagian program aplikasi.  

b. Memori data  

 ATMega16 memiliki kapasitas memori data sebesar 608 byte yang 

terbagi menjadi 3 bagian yaitu register serba guna, register I/O dan 

SRAM. ATMega16 memiliki 32 byte register serba guna, 64 byte register 

I/O yang dapat diakses sebagai bagian dari memori RAM (menggunakan 

instuksi LD atau ST) atau dapat juga diakses sebagai I/O (menggunakan 
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instruksi IN atau OUT), dan 512 byte digunakan untuk memori data 

SRAM.  

c. Memori EEPROM 

 ATMega16 memiliki memori EEPROM sebesar 512 byte yang 

terpisah dari memori program maupun memori data. Memori EEPROM 

ini hanya dapat diakses dengan menggunakan register-register I/O yaitu 

register EEPROM Address, register EEPROM Data, dan register 

EEPROM Control. Untuk mengakses memori EEPROM ini diperlakukan 

seperti mengakses data eksternal, sehingga waktu eksekusinya relatif 

lebih lama bila dibandingkan dengan mengakses data dari SRAM.  

 ATMega16 merupakan tipe AVR yang telah dilengkapi dengan 8 

saluran ADC internal dengan fidelitas 10 bit. Dalam mode operasinya, 

ADC ATMega16 dapat dikonfigurasi, baik secara single ended input 

maupun differential input. Selain itu, ADC ATMega16 memiliki 

konfigurasi pewaktuan, tegangan referensi, mode operasi, dan 

kemampuan filter derau yang amat fleksibel, sehingga dengan mudah 

disesuaikan dengan kebutuhan ADC itu sendiri.  

 ATMega16 memiliki 3 modul timer yang terdiri dari 2 buah 

timer/counter 8 bit dan 1 buah timer/counter 16 bit. Ketiga modul 

timer/counter ini dapat diatur dalam mode yang berbeda secara individu 

dan tidak saling mempengaruhi satu sama lain. Selain itu, semua 

timer/counter juga dapat difungsikan sebagai sumber interupsi. Masing-
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masing timer/counter ini memiliki register tertentu yang digunakan untuk 

mengatur mode dan cara kerjanya.  

 Serial Peripheral Interface (SPI) merupakan salah satu mode 

komunikasi serial syncrhronous kecepatan tinggi yang dimiliki oleh 

ATMega16. Universal Syncrhronous and Asyncrhronous Serial Receiver 

and Transmitter (USART) juga merupakan salah satu mode komunikasi 

serial yang dimiliki oleh ATMega16. USART merupakan komunikasi 

yang memiliki fleksibilitas tinggi, yang dapat digunakan untuk 

melakukan transfer data baik antar mikrokontroler maupun dengan 

modul-modul eksternal termasuk PC yang memiliki fitur USART.  

Port SPI memiliki sinyal sebagai berikut : 

1) Master In Slave Out (MISO)ĄSerial Data Output Signal from SPI 

master to SPIslave (Ketika dikonfigurasi sebagai piranti master, pin 

MISO ini sebagai input, tetapi jika sebagai piranti slave, pin MISO ini 

sebagai output). 

2) Master Out Slave In (MOSI)ĄSerial Data Input Signal from SPI slave 

to SPI master (Ketika dikonfigurasi sebagai piranti master, pin MOSI 

ini sebagai output, tetapi jika sebagai piranti slave, pin MOSI ini 

sebagai input. 

3) SCK (Serial Clock) Ą Ketika dikonfigurasi sebagai piranti master, pin 

SCK ini sebagai output atau pembangkit clock, tetapi jika sebagai 

piranti slave, pin SCK ini sebagai penerima clock dari piranti master. 
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4) SS Slave (Select) Ą Select Signal (Pin ini berguna untuk 

mengkonfigurasi piranti mikrokontroler, berfungsi sebagai master atau 

slave. Jika pin SS diberi logika high maka piranti tersebut 

dikonfigurasi sebagai master dan sebaliknya). 

 

D. Algoritma  

Menurut Yulikuspartono (2004: 2) mengemukakan ñAlgoritma adalah 

suatu usaha yang dilakukan agar solusi suatu masalah dapat diperoleh, 

membuat suatu proses atau prosedur yang merupakan urutan dari langkah-

langkah atau instruksi-instruksi yang berintegrasiò. 

Setelah langkah-langkah instruksi atau algoritma tersebut selesai disusun, 

berikutnya user harus menyajikan langkah-langkah tersebut dalam satu bahasa 

yang dikenal oleh komputer. Penyajian tersebut harus teratur dan memenuh 

kaidah persyaratan yang telah ditentukan dalam suatu bahasa pemrograman. 

Jadi, sebuah algoritma pada hakikatnya merupakan suatu prosedur yang tepat 

untuk dsapat memecahkan masalah dengan menggunakan bantuan komputer 

serta suatu bahasa pemrograman tertentu. 
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Gambar 14. Diagram Alur 

Sumber : Yulikuspartono (2004: 3) 

 

Gambar 14 menunjukan sebuah skema atau diagram alur suatu proses 

dalam menyelesaikan suatu masalah. Masalah yang timbul memungkinkan 

terdapat lebih dari satu algoritma untuk  menyelesaikannya. 

Dalam praktik, banyak persoalan yang solusinya tidak semudah itu, 

Sebagai contoh yang sederhana, Anda diminta untuk menghitung luas 

lingkaran yang diketahui jari-jarinya. Bagaimana anda menghitung luas 

lingkaran? Apakah dapat dengan menggunakan logika sederhana? Tentu saja 

tidak. Anda harus memiliki pengetahuan tentang rumus luas lingkaran. Jika 

anda tidak tahu, anda perlu mencari tahu melalui buku atau bertanya pada 

orang yang tahu. Setelah anda tahu bagaimana cara mengitung luas lingkaran, 

anda baru dapat menuangkannya dalam bentuk algoritma sebagai berikut : 

1. Peroleh jari-jari lingkaran. 

2. Hitung luas lingkaran dengan menggunakan rumus 3,14 xjari-jari. 

3. Tampilkan nilai luas jari-jari. 
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Algoritma tidak selamanya dinyatakan dalam bahasa manusia seperti 

yang dicontohkan. Kadang-kadang dinyatakan dalam bentuk pseudokode, yaitu 

suatu bentuk algoritma yang mengunakan berbagai notasi yang dimaksudkan 

untuk menyederhanakan bentuk kalimat manusia. 

 

E. Flowchart 

Menurut Yulikuspartono (2004: 33) mengungkapkan ñFlowchart adalah 

alat yang digunakan untuk membuat rancangan diagram alur proses sebuah 

sistemò.  

Ada dua macam flowchart yang menggambarkan proses dengan 

komputer, yaitu: 

1. Flowchart sistem yaitu bagan dengan simbol-simbol tertentu yang 

menggambarkan urutan prosedur dan proses suatu file dalam suatu media 

menjadi file di dalam media lain, dalam suatu sistem pengolahan data. 

2. Flowchart program yaitu bagan dengan simbol-simbol tertentu yang 

menggambarkan urutan proses dan hubungan antar proses secara mendetail 

di dalam suatu program.  

Dalam pembuatan flowchart program tidak ada rumus atau patokan yang 

bersifat mutlak. Karena flowchart merupakan gambaran hasil pemikiran dalam 

menganalisis suatu masalah dengan komputer. Sehingga flowchart yang 

dihasilkan dapat bervariasi antara satu pemrogram dengan yang lainnya. 

Namun secara garis besar setiap pengolahan selalu terdiri atas 3 bagian 

utama, yaitu: input, proses pengolahan dan output. 
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Gambar 15. Pengolahan flowchart 

Simbol-simbol flowchart yang biasanya dipakai adalah simbol-simbol 

flowchart standar yang dikeluarkan oleh ANSI dan ISO. Simbol-simbol ini 

dapat dilihat pada tabel 4  simbol flowchart standar berikut ini: 

Tabel 4. Simbol-simbol standar dalam Flowchart 

NO BAGAN NAMA  FUNGSI 

 

1 

 
Terminator Awal atau akhir program 

 

2 

 

Flow Arah aliran program 

 

3 

 

Preparation 
 inisialisasi/pemberian nilai 

awal 

 

4 

 

Proces Proses/pengolahan data 

 

5 

 
Input/output 

data 
input/output data 

 

6 

 

Sub program sub program 

 

7 

 

Decision Seleksi atau kondisi 

 

8 

 
On page 

connector 

Penghubung bagian-bagian 

flowchart pada halaman 

yang sama 
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9 

 
Off page 

connector 

Penghubung bagian-bagian 

flowchart pada halaman 
yang berbeda 

 

10 
 

Comment 
Tempat komentar tentang 

suatu proses 

  

Contoh dari sebuah Flowchart dapat dilihat dari gambar berikut : 

 

Gambar 16. Contoh flowchart 

 

F. Bahasa Pemrograman 

Bahasa pemrograman (programming language) adalah sebuah instruksi 

standar untuk memerintah komputer agar mempunyai fungsi tertentu. Bahasa 

pemrograman ini merupakan suatu himpunan dari aturan sintaks dan semantik 
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yang dipakai untuk mendefinisikan program komputer. Bahasa ini 

memungkinkan seorang programmer dapat menentukan secara persis data 

mana yang akan diolah oleh komputer, bagaimana data ini akan 

disimpan/diteruskan, dan jenis langkah apa secara persis yang akan diambil 

dalam berbagai situasi. 

Menurut tingkat kedekatannya dengan mesin komputer, bahasa 

pemrograman terdiri dari: 

1. Bahasa Mesin, yaitu memberikan perintah kepada komputer dengan 

memakai kode bahasa biner, contohnya 01100101100110. 

2. Bahasa Tingkat Rendah, atau dikenal dengan istilah bahasa rakitan 

(Assembly), yaitu memberikan perintah kepada komputer dengan memakai 

kode-kode singkat (kode mnemonic), contohnya kode mesin MOV, SUB, 

CMP, JMP, JGE, JL, LOOP, dan sebagainya. 

3. Bahasa Tingkat Menengah, yaitu bahasa komputer yang memakai campuran 

instruksi dalam kata-kata bahasa manusia (lihat contoh Bahasa Tingkat 

Tinggi di bawah) dan instruksi yang bersifat simbolik, contohnya {, }, ?, <<, 

>>, &&, ||, dan sebagainya. 

4. Bahasa Tingkat Tinggi, yaitu bahasa komputer yang memakai instruksi 

berasal dari unsur kata-kata bahasa manusia, contohnya begin, end, if, for, 

while, and, or, dan sebagainya. Komputer dapat mengerti bahasa manusia 

itu diperlukan program compiler atau interpreter. 

http://id.wikipedia.org/wiki/Assembly
http://id.wikipedia.org/wiki/Assembly#Representasi
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Sebagian besar bahasa pemrograman digolongkan sebagai bahasa tingkat 

tinggi, hanya bahasa C yang digolongkan sebagai bahasa tingkat menengah dan 

assembly yang merupakan bahasa tingkat rendah. 

Fungsi bahasa pemrograman yaitu memerintah komputer untuk 

mengolah data sesuai dengan alur berpikir yang kita inginkan. Keluaran dari 

bahasa pemrograman tersebut berupa program atau aplikasi. Contohnya adalah 

program yang digunakan oleh kasir di mal-mal atau swalayan, penggunaan 

lampu lalu lintas di jalan raya. 

Bahasa pemrograman yang kita kenal ada banyak sekali di belahan dunia, 

tentang ilmu komputer dan teknologi dewasa ini. Perkembangannya mengikuti 

tingginya inovasi yang dilakukan dalam dunia teknologi. Contoh bahasa 

pemrograman yang kita kenal antara lain adalah untuk membuat aplikasi game, 

antivirus, web, dan teknologi lainnya. 

Bahasa pemrograman komputer yang kita kenal antara lain adalah Java, 

Visual Basic, C++, C, Cobol, PHP, .Net, dan ratusan bahasa lainnya. Namun 

tentu saja kebutuhan bahasa ini harus disesuaikan dengan fungsi dan perangkat 

yang menggunakannya. 

 

G. Bahasa C 

Menurut Iswanto (2011: 23) mengungkapkan ñBahasa C adalah bahasa 

pemrograman yang dapat dikatakan berada diantara bahasa beraras tinggi dan 

beraras rendah. Bahasa beraras rendah artinya bahasa yang berorientasi pada 

mesin, sedangkan beraras tinggi berorientasi pada manusia.Bahasa beraras 
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rendah, misalnya bahasa assembler, ditulis dengan sandi yang hanya 

dimengerti oleh mesin sehingga hanya digunakan bagi yang memprogram 

mikroprosesorò. 

Bahasa rendah merupakan bahasa yang membutuhkan kecermatan tinggi 

bagi programmer karena perintahnya harus rinci, ditambah lagi masing-masing 

pabrik mempunyai sandi perintah sendiri. Bahasa tinggi relatif mudah 

digunakan karena ditulis dengan bahasa manusia sehingga mudah dimengerti 

dan tidak tergantung mesinnya. Bahasa beraras tinggi umumnya digunakan 

pada komputer. Setiap program yang ditulis dengan bahasa C harus 

mempunyai fungsi utama, yang bernama main. Fungsi inilah yang akan 

dipanggil pertama kali pada saat proses eksekusi program. Artinya apabila kita 

mempunyai fungsi lain selain fungsi utama, maka fungsi tersebut baru akan 

dipanggil pada saat digunakan. Fungsi main() ini dapat mengembalikan nilai ke 

sistem operasi yang berarti bahwa program tersebut berjalan dengan baik tanpa 

adanya kesalahan. 

1. Identifier 

Identifier adalah nama yang diberikan pada variable, fungsi, label atau 

objek lain. Identifier dapat mengandung huruf (AéZ, a-z) dan angka (0é9) 

dan karakter (_ ). Identifier bersifat case sensitive dan dapat mencapai 

maksimal 32 karakter. 
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2. Konstanta 

Konstanta integer dan long integer ditulis dalam bentuk decimal 

(1234) dalam bentuk biner (0b10100010), heksadesimal mempunyai awalan 

0x (0xff) atau dalam octal dengan awalan (0777). 

3. Tipe Data 

Dalam bahasa C, ada beberapa macam tipe, antara lain : 

Tabel 5. Tipe Data 

No Nama Tipe Data Lebar 

data 

Range Nilai 

1 Bit  1 0,1 (Tipe data bit hanya dapat 

digunakan untuk variable global) 

2 Char  8 -128 to 127 

3 Unsigned char  8 0 to 255 

4 Signed char 8 -128 to 127 

5 Int  16 -32768 to 32767 

6 Short int 16 -32768 to 32767 

7 Unsigned int 16 0 to 65535 

8 Signed int 16 -32768 to 32767 

9 Long int 32 -2147483648 to 2147483647 

10 Unsigned long 

int 

32 0 to 4294967295 

11 Signed long int 32 -2147483648 to 2147483647 

12 Float 32 1.175e-38 to 3.402e38 

13 Double 32 1.175e-38 to 3.402e38 
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Bilangan negatif dalam mikrokontroller sebenarnya tidak ada namun 

hanya kesepakatan saja perbedaan bilangan positif dan negatif dalam 

mikrokontroler terletak pada bit-msb (bit paling kanan) tipe data yang 

digunakan dimana msb = 0 jika bilangan itu positif dan msb = 1 jika 

bilangan itu negatif itulah sebabnya mengapa kapsitas bilangan char untuk 

positif hanya 127 karena hanya 7-bit yang digunakan untuk menyimpan 

bilangan misalnya ñcharò memakan memori 1 byte atau 8-bit maka bilangan 

positif 8 akan tertulis dalam memory 0b00001000 dan bilangan negative 8 

akan tertulis dalam memori 0b10001000. 

4. Array 

Array adalah deretan variable yang berjenis sama dan mempunyai 

nama yang sama. Setiap anggota deretan (elemen) diberi nomor yang 

disebut indeks dimulai dari indeks nol. Array diatur agar mempunyai lokasi 

memori yang bersebelahan dengan alamat terkecil menunjuk elemen array 

pertama dan alamat tersebar menunjukkan elemen terakhir. Elemen array 

dapat diakses dengan menggunakan indeksnya 

5. Fungsi 

Sebuah program yang besar dapat dipecah menjadi beberapa sub 

program yang terpisah yang melakukan fungsi tertentu. Subprogram yang 

seperti itu disebut fungsi. Sebagai contoh sebuah program yang melakukan 

proses pengisian data berulang kembali dapat dilengkapi dengan sebuah 

fungsi yang bertugas untuk melakukan proses pengisian data. Apabila 
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program hendak melakukan proses pengisian data program dapat melakukan 

panggilan fungsi tersebut. 

Parameter dalam fungsi dijelaskan sebagai berikut : 

a. Tipe  

Tipe adalah nilai yang dihasilkan oleh fungsi, jika tidak dinyatakan 

hasil fungsi dianggap bertipe integer. Deklarasi tipe void dapat 

dimanfaatkan untuk menghindari terjadinya nilai balik. 

b. Argument  

Argument adalah deklarasi variable apa saja yang dibutuhkan 

fungsi bersifat optional. 

Berikut ini adalah sebuah contoh program : 

$regfile = "8535def.dat"  

$crystal = 12000000  

Config Porta.0 = Output  

Led Alias Porta.0  

Led = 0 ó aktif low  

Penjelasan program:  

$regfile = "8535def.dat"  

Pernyataan ini menunjukkan bahwa program yang kita buat ikut 

melibatkan file pre-prosesor 8535def.dat. File ini telah disediakan dalam 

software BASCOM-AVR, sehingga kita tinggal memanggilnya dengan 

menggunakan perintah $regfile. File preprosesor ini berisikan kode-kode 

pengaturan yang berkaitan dengan register dalam mikrokontroler yang akan 
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digunakan. Dalam program ini kita pilih IC mikrokontroler AVR 

Atmega8535. Dalam menggunakan BASCOM-AVR kita harus menuliskan 

bagian program ini.  

$crystal = 12000000  

Pernyataan ini menunjukkan bahwa dalam membuat aplikasi 

mikrokontroler ini kita menggunakan kristal eksternal dengan frekuensi 12 

MHz (12.000.000 Hz). 

Config Porta.0 = Out put  

Pernyataan ini adalah melakukan konfigurasi PORTA (salah satu 

register I/O dalam mikrokontroler AVR) pada pin/bit ke-0 supaya dapat 

berfungsi sebagai jalur keluaran (output).  

Led Alias Porta.0  

Pernyataan ini berguna untuk mengganti nama register I/O 

PORTA.0 dengan nama lain (alias). Dalam pernyataan tersebut PORTA.0 

namanya diganti dengan nama ñLedò. Hal ini biasanya dilakukan untuk 

memudahkan mengingat nama bit yang digunakan dalam suatu program 

karena bit akan dipanggil tidak dengan nama register asli namun dengan 

nama yang kita sukai dan mudah bagi kita untuk mengingatnya, seperti 

contoh diatas. 

Led=0  

Pernyataan ini adalah program utama ini, yaitu menjadikan nilai 

keluaran bit óLedô berisi dengan 0. Karena rangkaian elektronika/hardware 

sistem mikrokontroler yang kita buat adalah seperti gambar diatas, maka 
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untuk menyalakan display LED kita harus membuat keluaran pin I/O 

(PORTA.0) berlogika rendah (low). Hal ini sering disebut dengan istilah 

aktif low.   
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BAB III  

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN  

 

A. Blok Diagram Alat  

Perancangan sistem secara umum dari alat pembuatan parkir bertingkat 

otomatis ini dapat dilihat pada blok diagram rangkaian berikut ini : 

ATMEGA16

Sensor Pintu 

Masuk

Sensor Parkir 4

Sensor Parkir 3

Sensor Parkir 2

Sensor Parkir 1

Driver Motor 

atas bawah

Driver Motor 

kiri kanan

Driver Motor 

ruang 4

Driver Motor 

ruang 3

Driver Motor 

ruang 2

Driver Motor 

ruang 1

RFID READER

LCD

Motor DC 

atas 

bawah

Motor DC 

kiri kanan

Motor DC 

ruang 4

Motor DC 

ruang 3

Motor DC 

ruang 2

Motor DC 

ruang 1

Driver Motor 

parkiran 

awal

Motor DC 

parkiran 

awal

 

Gambar 17. Blok diagram 

Penjelasan proses tersebut dapat diuraikan sebagai berikut :Limit switch 

berguna sebagai input untuk memulai proses jalannya sistem perparkiran 

otomotis yang akan ditampilkan pada LCD yang mana RFID akan mendeteksi 

mobil yang akan masuk dan sensor berkerja untuk memberitahu parkir mana 
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yang kosong, sementara limit switch akan mengatur waktu untuk mobil yang 

akan masuk dan rooler akan membawa mobil masuk kedalam hingga terparkir. 

Fungsi masing-masing blok diagram : 

1. Limit switch merupakan entity input digunakan untuk membatasi kerja dari 

suatu alat yang beroperasi. 

2. Sensor photodiode dan infrared sebagai pendeteksi parkir mana yang 

kosong 

3. LCD grafik merupakan entity output yang berfungsi untuk menampilkan 

parkir mana yang kosong yang telah terdeteksi oleh sensor photodiode dan 

infra red yang terhubung pada mikrokontroler ATMega 16. 

4. Motor DC 1 berfungsi sebagai penggerak keruang 1. 

5. Motor DC 2 berfungsi sebagai penggerak keruang 2. 

6. Motor DC 3 berfungsi sebagai penggerak keruang 3. 

7. Motor DC 4 berfungsi sebagai penggerak keruang 4. 

8. Motor DC 5 berfungsi sebagai penggerak rooler untuk kolom. 

9. Motor DC 6 berfungsi sebagai penggerak rooler untuk baris. 

10. RFID Reader 1 berfungsi saat mobil akan masuk dan keluar. 

 

B. Langkah ï langkah Pemrograman 

Adapun langkah yang harus dilalui dalam pemrograman mikrokontroler 

ATMega 16 sebagai berikut : 

1. Pengetikan listing program dilakukan pada salah satu aplikasi seperti 

BASCOM-AVR. Setelah pengetikan listing program selesai dilakukan 
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penyimpanan dengan File>save AS dan letakkan sesuai dengan folder yang 

di tuju.  

2. Setelah berhasil disimpan maka langkah selanjutnya lakukan pengCompile-

an yaitu proses pengecekan error pada listing program yang telah dibuat.  

3. Setelah kedua langkah tersebut selesai maka program tersebut akan 

menghasilkan file dengan ekstensi ñ.dbgò, ñ.objò, ñ.rptò, ñ.hexò, dan yang 

akan di download kedalam mikrokontroler adalah file dengan ekstensi 

ñ.hexò.  

4. Selanjutnya mengisikan file dengan ekstensi hex kemikrokontroler ATMega 

16 dalam hal ini digunakan ProgIsp flash mikrokontroler sebagai aplikasi 

download program.  

5. Setelah program didownload ke IC mikrokontroler ATMega 16, IC tersebut 

siap digunakan pada sistem yang dirancang.  

 

C. Proses Pembuatan dan Pengisian Program ke Dalam Mikrokontroler 

Bascom-AVR merupakan sebuah aplikasi compiler untuk mikrokontroler 

dengan bahasa basic. Dari Bascom ini nanti akan didapatkan file .hex yang 

mana file itu digunakan untuk didownloadkan kemikrokontroler yang 

bersangkutan, agar mikrokontroler itu dapat dijalankan atau dioperasikan. 

Kebutuhan yang digunakan untuk membuat dan mengisi program kedalam chip 

mikrokontroler antara lain: 
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1. Personal Computer (PC) 

Berfungsi untuk merancang program dan memindahkan program yang 

telah dibuat kedalam mikrokontroler dengan menggunakan kabel yang 

dihubungkan keparallel port pada PC 

2. Software BASCOM -AVR 

Merupakan software untuk mengubah bahasa BASCOM kedalam 

bahasa mesin.Pada intinya cara menggunakan BASCOM-AVR ini, dengan 

membuka aplikasi BASCOM-AVR kemudian akan muncul jendela editor 

dari BASCOM- AVR, seperti langkah-langkah berikut: 

 

Gambar18. BASCOM- AVR 

BASCOM-AVR yang digunakan adalah versi1.11.9.0, dari editor itu 

kemudian dituliskan program atau kodingnya kemudian setelah selesai check 

syntax dan kemudian di-compiler, fungsi compiler digunakan untuk 

menghasilkan file .hex .obj .bin dan lain-lain. 
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Gambar 19.Compiler 

 

D. Algoritma Perangkat Lunak 

Pada perancangan software ini terdiri dari diagram alir (flowchart). 

Flowchart berfungsi sebagai acuan dalam membuat listing program. Pada 

flowchart berisi penentuan instruksi-instruksi dari program yang akan dibuat. 

Flowchart dapat menunjukan secara jelas arus pengendalian algoritma, yaitu 

bagaimana rangkaian pelaksanaan kegiatan flowchart perancangan dan 

pembuatan program pembuatan parkir bertingkat otomatis. 
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T
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Landasan parkir menuju 

parkir 1 (Kolom 2 Baris 2)

Hapus ID pada ruang parkir 
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Gambar 20. Flowchart pembuatan parkir bertingkat otomatis. 

 

E. Langkah-langkahpembuatan program pada BASCOM-AVR 

Adapun langkah yang harus dilalui dalam pemrograman mikrokontroler 

ATMega 16 adalah sebagai berikut : 

1. Jalankan aplikasi BASCOM-AVR dengan mengklik ganda ikon BASCOM-

AVR,sehingga muncul tampilan seperti gambar berikut ini. 

A

Deteksi Sensor 

Pada Ruang 

Parkir

Parkir 1=0?

Parkir 2=0?

Parkir 3=0?

Parkir 4=0?

Aktifasi Motor DC Kolom 

dan Baris

Aktifasi Motor DC Parkir 1

Landasan parkir menuju 

parkir 1 (Kolom 2 Baris 2)

Simpan ID Pada Ruang 

Parkir 1

Aktifasi Motor DC Kolom 

dan Baris

Landasan parkir menuju 

parkir 2 (Kolom 1 Baris 2)

Aktifasi Motor DC Parkir 2

Simpan ID Pada Ruang 

Parkir 2

Aktifasi Motor DC Kolom 

dan Baris

Landasan parkir menuju 

parkir 3 (Kolom 2 Baris 1)

Aktifasi Motor DC Parkir 3

Simpan ID Pada Ruang 

Parkir 3

Aktifasi Motor DC Kolom 

dan Baris

Landasan parkir menuju 

parkir 4 (Kolom 1 Baris 1)

Aktifasi Motor DC Parkir 4

Simpan ID Pada Ruang 

Parkir 4

END

C

B

Y

T

Y

Y

Y

Y

T

T

T
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Gambar 21.Tampilan BASCOM-AVR 

 

2. Kemudian buat program baru dengan memilih ñFile Newòsehingga muncul 

tampilan seperti gambar berikut ini dan lakukan pembuatan progam yang 

diinginkan sesuai kebutuhan. 

 

Gambar 22.Tampilan New Edit Program 



59 
 

 

3. Lakukan pengetikan program, kemudian simpan program anda dengan 

memilih ñFileSaveò seperti gambar berikut ini.  

 

Gambar 23. Tampilan save program 

 

4. Setelah itu kompilasi program yang telah diketik dengan memilih 

Program Compile, seperti gambar berikut ini. 

 

Gambar 24. Tampilan untuk Compiler pada BASCOM- AVR 
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F. Meng-upload Program ke Mikrokontroler ATMega 16 

Dalam meng-upload program yang dibuat di aplikasi BASCOM 

kemikrokontroler dibutuhkan aplikasi tambahan. Aplikasi tersebut diantaranya 

adalah Khazama AVR Programmer dan PonyProg.Pada proyek akhir ini 

menggunakan aplikasi Khazama AVR Programmer.Berikut cara menjalankan 

program Khazama AVR Programmer. 

1. Buka Aplikasi Khazama AVR Programmer pada desktop PC maka akan 

muncul tampilan Khazama AVR Programmer seperti gambar berikut. 

 

Gambar 25. Tampilan awal Khazama AVR Programmer 

 

2. Pilih File kemudian klik Load FLASH File to Buffer seperti gambar 

berikut. 

 

Gambar 26. Membuka File yang akan dibuka 

 

3. Kemudian pilih file mana yang akan dipilih, misalkan file bernama ERNI. 

Setelah itu klik open seperti gambar berikut. 
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Gambar 27. Memilih file yang akan dibuka di program Khazama AVR 

programmer 

 

4. File yang dibuka akan tampil di program Khazama AVR programmer. 

Pilih jenis mikrokontroler yang akan digunakan misalnya ATMega 16. 

Kemudian klik Auto Program untuk meng-upload program yang telah 

dibuat kemikrokontroler seperti gambar berikut. 

 

Gambar 28. Memilih Mikrokontroler yang digunakan dan cara meng 

upload program 

 

5. Dan mikrokontroler yang sudah berisi program bisa digunakan kealat yang 

telah dibuat. 
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BAB IV  

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN  

 

A. Langkah Pengujian Program 

Pengujian pada sebuah sistem merupakan langkah terakhir  dari 

implementasi rancang bangun sistem tersebut. Pengujian dilakukan untuk 

mengetahui sejauh mana keberhasilan alat dan software yang dirancang serta 

membandingkan dengan spesifikasi yang diinginkan. 

Pada pengujian software atau perangkat lunak meliputi pengujian 

seluruh aktivitas masukan, proses, serta keluaran. Jika ketiga aktivitas 

tersebut telah berjalan dengan baik sesuai yang diharapkan maka program 

sudah benar dan tidak perlu dilakukan perbaikan.  

Untuk tahap pertama pengujian dilakukan untuk memastikan apakah 

aplikasi pada parkir bertingkat bisa terhubung dengan rfid pada 

mikrokontroler  dengan baik sesuai spesifikasi dari perangkat rfid yaitu 

pembacaan tag rfid pada rfid reader.Selanjutnya dilakukan pembacaan tag 

rfid yang apabila ada tag yang berada pada jangkauan rfid maka akan terbaca 

sesuai dengan id-nya. Dengan akurasi pembacaan dan tidak adanya bit loss 

pada pentransmisian dari tag ke reader dan dari reader ke computer, maka 

dapat dikatakan alat tersebut bekerja dengan baik dan sesuai standar yang 

diinginkan untuk digunakan pada implementasi parkir ini. Setelah dilakukan 

pemberian perintah, maka akan diamati apakah kondisi output telah berubah 

sesuai  perintah yang diberikan. 
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B. Pengujian Fungsional 

Pengujian fungsional terdiri dari pengujian rangkaian sistem minimum 

mikrokontroler Atmega16, RFID, dan LCD. 

1. Pengujian Mikrokontroler Atmega16 

Rangkaian mikrokontroler ini merupakan pusat pengolahan data 

dan pusat pengendali alat. Di dalam rangkaian mikrokontroler ini terdapat 

4 buah port yang digunakan untuk menampung input atau output data dan 

terhubung langsung dengan rangkaian-rangkaian dari alat pengendali. 

Dalam pengoperasiannya port-port mikrokontroler  perlu di set  untuk 

menentukan port mana saja yang tersedia untuk berfungsi sebagai 

masukan dan sebagai keluaran. Proses pen-set-an port-port dan mode kerja 

ini disebut sebagai proses inisialisasi. 

Tabel 6. Hasil pengujian mikrokontroler atmega 16 

Logika Port 
Tegangan pada Pin I/O 

Masing- Masing Port (PA, PB, PC, PD) 

Low (0) 0,00 Volt DC 

High (1) 4,86 Volt DC 

 

Dari hasil pengujian table diatas, didapat kesimpulan bahwa sistem 

minimum Atmega16 bekerja dengan baik, sesuai dengan perencanaan 

yang telah dibuat, karena ketika logika port-nya dalam kondisi low (logika 

0) tegangan terukur pada pin I/O sama dengan 0,0 Volt, dan ketika logika 

port-nya dalam kondisi high (logika 1) tegangan terukur pada pin I/O 

sama dengan 4,8 Volt dan output yang dikeluarkan dari tiap-tiap port 

sesuai dengan input yang diberikan. 
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2. Pengujian RFID 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah modul  RFID 

dapat membaca kode UID pada RFID tag. jarak baca antena modul RFID 

tag terhadap RFID tag. 

Tabel 7. Hasil pembacaan RFID dengan halangan 

NO Penghalang 
Jarakdeteksi RFID (cm) 

1 2 3 4 5 

1. 
Tanpa 

penghalang 

Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Gagal 

2. Kertas A4 Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Gagal 

3. Aklirik 3mm Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Gagal 

4. Papan serbuk Terdeteksi Terdeteksi Terdeteksi Gagal Gagal 

5. 
Stainleesteel 

Plat 

Gagal Gagal Gagal Gagal Gagal 

Dari percobaan tabel diatas pembacaan tag oleh RFID RDM 

6300  reader memiliki jarak deteksi hanya 4 cm paling jauh tanpa 

pengalang, menggunakan kertas HVS A4, dan akrilik 3 mm. Jika 

dihalangi dengan papan serbuk maka jarak deteksi RFID hanya 3 

cm.Program untuk membaca data pada tag RFID 

'========= ==========================  

' Proses baca RFID  

'===================================  

Mulai1:  

   Do 

      Cek = Inkey()  

 

      If Cek <> "" Then  

           Incr I  

 

           Datas = Datas + Cek  
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           Id = Mid(datas , 5 , 10)  

 

      Else  

           Goto Mulai1  

      End If  

 

   Loop Until I > 13  

 

   Locate 1 , 4  

   Lcd Id  

   Wait 2  

   Gosub Cek_keluar  

   Gosub Cek_kartu  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000"  

   Cek = ""  

Goto Mulai  

 

3. Pengujian LCD 

Berikut adalah listing program pada LCD : 

 
'================================  

' Tampilan Awal pada LCD  

'================================  

Cls  

Cursor Off  

Locate 1 , 1  

Lcd "PENGGUNAAN RFID "  

Locate 2 , 1  

Lcd "TEMPAT PARKIRAN "  

Wait 2  

 

Mulai:  

Cls  

Locate 1 , 1  

Lcd "ID:"  

Cek = ""  

Datas = ""  
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I = 0  

Id =  "0000000000"  

Penjelasan listing program diatas yaitu program pada 

mikrokontoroler akan mnampilkan lokasi mana parkir akan berisi dan 

akan tertera di LCD dimana parkir yang telah ditentukan pada program. 

Jika ada koneksi maka mikrokontroler akan wait dan jika ada data 

masuk maka data serial akan dirubah menjadi type data char. 

Setelah data diubah maka pada LCD akan menampilkan parkir 

yang diinputkan. 

 

C. Hasil Pengujian Program Keseluruhan 

Untuk pengujian program keseluruhan dapat dilakukan melalui 

tahapan-tahapan berikut. 

1. Membuka Program BASCOM AVR 

 

Gambar 29. Membuka Program BASCOM AVR 

 



67 
 

 

2. Buka FILE program yang telah dibuat 

 

Gambar 30. Membuka Folder FILE Program yang telah dibuat. 

 

3. Klik OPEN 

 

Gambar 31.  Tampilan Program yang telah di buat 
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4. Maka akan keluar program sesuai yang telah dibuat sebelumnya. 

Pada saat program telah selesai maka kita harus meng-upload 

program ke ATMEGA 16, setelah itu kita akan mencoba menjalankan alat 

yang telah dibuat. Kita akan memulai dengan tag rfid yang kita tag kan 

pada rfid reader setelah tag rfid terdeteksi maka program tadi akan berjalan 

dengan menunjukkan parkir mana yang dituju oleh pengemudi tanpa harus 

pengemudi ikut masuk kedalam mobil. maka mobil akan terparkir secara 

otomatis sesuai dengan parkir yang telah ditentukan pada program tadi. 

Dan saat pengemudi akan mengambil kendaraannya pengemudi hanya 

perlu mentagkan kembali rag rfidnya ke rfid reader maka kendaraannya 

akan terambil secara otomatis sesuai ketempat semula pengendara saat 

datang. 

 

D. Gambar Bentuk Alat 

 

 

 

 

 

 

Gambar 32. Tampilan alat dari depan 
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BAB V 

PENUTUP 

A. Kesimpulan  

Setelah melakukan tahap perencanaan, pembuatan dan proses pengujian 

serta analisa terhadap hardware maupun software, maka dapat ditarik 

kesimpulan sebagai berikut: 

1. Menghasikan sebuah prototype tempat parkir bertingkat otomatis 

menggunakan RFID (Radio Frequency Identification) berbasis 

mikrokontroler ATMEGA 16. 

2. Terbentuknya rangkaian infrared sebagai pendeteksi mobil yang akan 

terparkir otomatis. 

3. Terbentuknya rangkaian sistem pengendalian pergerakan Motor DC pada 

parkir bertingkat otomatis. 

 

B. Saran  

Beberapa  hal yang harus dipertimbangkan untuk pengembangan dalam 

sistem parkir bertingkat otomatis menggunakan RFID (Radio Frequency 

Identification) berbasis mikrokontroler ATMEGA 16 antara lain: 

1. Dalam alat ini untuk menambah hak akses diharuskan membongkar 

program dengan menambahkan variabel tambahan. Pada masa yang akan 

datang, ada baiknya menggunakan PC yang terintegrasi dengan database, 

untuk media penyimpanan kode unique RFID. 



70 
 

 

2. Dalam pemasangan sensor, yaitu infra red dilakukan sejajar mungkin. 

Infra red berperan sebagai sensor halangan, jika pemasangan tidak sejajar, 

titik jatuh cahaya dari infra red tidak tepat sehingga output dari sensor 

tidak baik. Dengan kata lain, terjadi kesalahan (error) pembacaan logika 

sensor. 

3. Sebelum membuat program lengkap, sebaiknya membuat program untuk 

menguji coba arah putaran motor DC. Jika tidak dilakukan pengujian pada 

motor DC, dikhawatirkan program utama sulit untuk dibangun. 

4. Untuk pemasangan limit switch harap digunakan untuk memperkirakan 

parkiran tetap tiba pada waktunya 

5. Untuk kesempurnaan sistem ini dimasa yang akan datang diharapkan 

kepada pembaca dan penggunaan sistem ini untuk melakukan 

pengembangan-pengembangan seperti pengembangan sistem ini.  
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Lampiran 1. RANGKAIAN KESELURUHAN  
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Lampiran 2. Gambar Alat  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar Alat Tampak Depan 
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Gambar Alat Tampak Atas 
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Gambar Alat Tampak Samping 
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Lampiran 3. Listing Program 

LISTING PROGRAM 
 

 

$regfile = "m16def.dat" ' Inisalisasi ATMega 16 yang digunakan  

$crystal = 8000000      ' Inisialisasi Kristal 8MHZ  

 

$baud = 9600  

'================================== ===============================  

'Inisialisasi LCD 2x16  

'================================== ===============================  

Config Lcdpin = Pin , Rs = Portc.0 , E = Portc.1 , Db4 = Portc.2  

Config Lcdpin = Pin , Db5 = Portc. 3 , Db6 = Portc.4 , Db7 = 

Portc.5  

Config Lcd = 16 * 2  

'=====================================================  

'Inisialisasi Port Mikrkontroler  

'=====================================================  

Ddra = &B00000000  

Porta = &B11111111  

Ddrb = &B1111111  

Portb  = &B0000000  

Ddrc = &B01111111  

Portc = &B11111111  

Ddrd = &B11111111  

Portd = &B00000011  

'======================================================  

'Inisialisasi Register dan type data  

'======================================================  

Dim Cek As String * 1 

Dim Datas As String * 12  

Dim Id As String * 12  

Dim Id1 As String * 12  

Dim Id2 As String * 12  

Dim Id3 As String * 12  

Dim Id4 As String * 12  

Dim Id5 As String * 12  

Dim User1 As String * 12  

Dim User2 As String * 12  

Dim User3 As String * 12  

Dim User4 As String * 12  

Dim I As Integer  

Dim Stt1 As Byte , Stt2 As Byte , Stt3 As Byte  

Dim Stt4 As Byte , Stt5 As Byte , Stt6 As Byte  

Dim Status As Byte , A As Byte , Y As Byte , X As Byte , Z As 

String * 1  

Dim R1 As Bit , R2 As Bit , R3 As Bit , R4 As Bit  

 

R1 = 0 : R2 = 0 : R3 = 0 : R4 = 0  

 

'=====================  

'Inisialisasi ID Card  

'=====================  

Id1 = "0300750AE0"  



76 
 

 

Id2 = "03006FF260"  

Id3 = "03006FD930"  

Id4 = "0300732A00"  

Id5 = "03007456E0"  

 

Porta = &B11111111  

Portc = &B11111111  

 

'===============================  

'Inisialisasi Pin MIkrokontroler  

'===============================  

Utama Alias Pina.2  

R_parkir1 Alias Pina.1  

R_parkir2 Alias Pina.3  

R_parkir3 Alias Pina.4  

R_parkir4 Alias Pina.0  

 

Sw_atas Alias Pina.6  

Sw_bawah Alias Pina.5  

Sw_kiri Alias Pinc.7  

Sw_kanan Alias Pina.7  

 

M_utama1 Alias Portb.0  

M_utama11 Alias Portb.1  

 

M_parkir1 Alias Portb.3  

M_parkir11 Alias Portb.2  

 

M_parkir3 Alias Portb.4  

M_parkir33 Alias Portb.5  

 

M_parkir2 Alias Portb.7  

M_parkir22 Alias Portb.6  

 

M_parkir4 Alias Portd.3  

M_parkir44 Alias Portd.2  

 

M_atas Alias Portd.4  

M_bawah Alias Portd.5  

 

M_kiri Alias Portd.7  

M_kanan Alias Portd.6  

 

Status = 0  

 

'======================================================  

' Kondisi Motor Pada Posisi Awal (kanan bawah)  

'======================================================  

Cls  

Cursor Off  

Locate 1 , 1  

Lcd "Wait...."  

Wait 1  

 

Porta = &B11111111  

Portc = &B11111111  
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Set M_bawah  

Do 

Loop Until Sw_bawah = 0  

Reset M_bawah  

Wait 1  

 

Porta = &B11111111  

Portc = &B11111111  

Set M_kanan  

Do 

Loop Until Sw_kanan = 0  

Reset M_kanan  

Wait 1  

 

'================================  

' Tampilan Awal pada LCD  

'================================  

Cls  

Cursor Off  

Locate 1 , 1  

Lcd "PENGGUNAAN RFID "  

Locate 2 , 1  

Lcd "TEMPAT PARKIRAN "  

Wait 2  

 

 

Mulai:  

Cls  

Locate 1 , 1  

Lcd "ID:"  

Cek = ""  

Datas = ""  

I = 0  

Id = "0000000000"  

 

'===================================  

' Proses baca RFID  

'===================================  

Mulai1:  

   Do 

      Cek = Inkey()  

 

      If Cek <> "" Then  

           Incr I  

 

           Datas = Datas + Cek  

 

           Id = Mid(datas , 5 , 10)  

 

      Else  

           Goto Mulai1  

      End If  

 

   Loop Until I > 13  

 

   Locate 1 , 4  
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   Lcd Id  

   Wait 2  

   Gosub Cek_keluar  

   Gosub Cek_kartu  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000 "  

   Cek = ""  

Goto Mulai  

 

'====================================  

' Cek Mobil Keluar parkiran  

'====================================  

Cek_keluar:  

If Id = User1 Then  

   Gosub Keluar_ruang1  

   R1 = 0  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000"  

   User1 = ""  

   Cek = ""  

   Goto Mulai  

Elseif Id = User2 Then  

   Gosub Keluar_ruang2  

   R2 = 0  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000"  

   User2 = ""  

   Cek = ""  

   Goto Mulai  

Elseif Id = User3 Then  

   Gosub Keluar_ruang3  

   R3 = 0  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000"  

   User3 = ""  

   Cek = ""  

   Goto Mulai  

Elseif Id = User4 Then  

   Gosub Keluar_ruang4  

   R4 = 0  

   I = 0  

   Datas = ""  

   Id = "0000000000"  

   User4 = ""  

   Cek = ""  

   Goto Mulai  

End If  

 

   If R_parkir1 = 1 Then  

      R1 = 1  

   Else  

      R1 = 0  
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   End If  

 

   If R_parkir2 = 1 Then  

      R2 = 1  

   Else  

      R2 = 0  

   End If  

   If R_parkir3 = 1 Then  

      R3 = 1  

   Else  

      R3 = 0  

   End If  

 

   If R_parkir4 = 1 Then  

      R4 = 1  

   Else  

      R4 = 0  

   End If  

 

   If R1 = 1 And R2 = 1 And R3 = 1 And R4 = 1 Then  

      Cls  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " RUANG PARKIRAN "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "   TELAH PENUH  "  

      Wait 2  

      Cls  

      Locate 1 , 1  

      Lcd R1 ; "|" ; R2 ; "|" ; R3 ; "|" ; R4  

      Wait 3 

      Goto Mulai  

   End If  

Return  

 

'===============================================  

' Cek kartu ID utk masuk parkiran  

'===============================================  

Cek_kartu:  

   If Id = Id1 Then  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " Silahkan Masuk "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "     USER 1     "  

      Do 

      Loop Until Utama = 1  

      Gosub Cek_ruang  

      Goto Mulai  

   Elseif Id = Id2 Then  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " Silahkan Masuk "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "     USER 2     "  

      Do 

      Loop Until Utama = 1  

      Gosub Cek_ruang  

      Goto Mulai  
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   Elseif Id = Id3 Then  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " Silahkan Masuk "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "     USER 3     "  

      Do 

      Loop Until Utama = 1  

      Gosub Cek_ruang  

      Goto Mulai  

   Elseif Id = Id4 Then  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " Silahkan Masuk "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "     USER 4     "  

      Do 

      Loop Until Utama = 1  

      Gosub Cek_ruang  

      Goto Mulai  

   Elseif Id = Id5 Then  

      Locate 1 , 1  

      Lcd " Silah kan Masuk "  

      Locate 2 , 1  

      Lcd "     USER 5     "  

      Do 

      Loop Until Utama = 1  

      Gosub Cek_ruang  

      Goto Mulai  

   Else  

      Locate 2 , 1  

      Lcd " Tdk Terdaftar  "  

      I = 0  

      Datas = ""  

      Id = "0000000000"  

      Cek = ""  

      Goto Mulai  

   End If  

Return  

 

'===========================================  

' Cek ruangan Kosong pada parkiran kosong  

'===========================================  

Cek_ruang:  

      If R_parkir1 = 0 Then  

         Locate 1 , 1  

         Lcd " Pil. Ruangan 1 "  

         R1 = 0  

         Gosub Ruang1  

         User1 = Id  

         R1 = 1  

         I = 0  

         Datas = ""  

         Id = "0000000000"  

         Cek = ""  

         Goto Mulai  

      Else  

         R1 = 1  
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      End If  

      If R _parkir2 = 0 Then  

         Locate 1 , 1  

         Lcd " Pil. Ruangan 2 "  

         R2 = 0  

         Gosub Ruang2  

         User2 = Id  

         R2 = 1  

         I = 0  

         Datas = ""  

         Id = "0000000000"  

         Cek = ""  

         Goto Mulai  

      Else  

         R2 = 1  

      End If  

      If R_parkir3 = 0 Then  

         Locate 1 , 1  

         Lcd " Pil. Ruangan 3 "  

         R3 = 0  

         Gosub Ruang3  

         User3 = Id  

         R3 = 1  

         I = 0  

         Datas = ""  

         Id = "0000000000"  

         Cek = ""  

         Goto Mulai  

      Else  

         R3 = 1  

      End If  

      If R_parkir4 = 0 Then  

         Locate 1 , 1  

         Lcd " Pil. Ruangan 4 "  

         R4 = 0  

         Gosub Ruang4  

         User4 = Id  

         R4 = 1  

         I = 0  

         Datas = ""  

         Id = "0000000000"  

         Cek = ""  

         Goto Mulai  

      Else  

         R4 = 1  

      End If  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 1 (masuk)  

'=======================================  

Ruang1:  

   Set M_utama1  

   Wait 1  

   Set M_parkir1  

   Waitms 500  
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   Reset M_utama1  

   Do 

   Loop Until Utama = 1  

   Reset M_parkir1  

   Wait 1  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 1 (keluar)  

'=======================================  

Keluar_ruang1:  

   Set M_parkir11  

   Wait 1  

   Set M_utama11  

   Waitms 500  

   Reset M_parkir11  

   Do 

   Loop Until Utama = 1  

   Reset M_utama11  

   Wait 1  

   Locate 1 , 1  

   Lcd " Silahkan Mobil "  

   Locate 2 , 1  

   Lcd "     Keluar     "  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 0  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 2 (masuk)  

'=======================================  

Ruang2:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_kiri  

   Do 

   Loop Until Sw_kiri = 0  

   Reset M_kiri  

   Wait 1  

   Set M_utama1  

   Wait 1  

   Set M_parkir2  

   Wait 1  

   Reset M_utama1  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until R_parkir2 = 1  

   Reset M_parkir2  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_k anan  

   Wait 5  

   Do 

   Loop Until Sw_kanan = 0  
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   Reset M_kanan  

   Wait 1  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 2 (keluar)  

'=======================================  

Keluar_ruang2:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = & B11111111  

   Set M_kiri  

   Do 

   Loop Until Sw_kiri = 0  

   Reset M_kiri  

   Wait 1  

   Set M_parkir22  

   Wait 1  

   Set M_utama11  

   Wait 1  

   Reset M_parkir22  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 1  

   Reset M_utama11  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc  = &B11111111  

   Set M_kanan  

   Wait 5  

   Do 

   Loop Until Sw_kanan = 0  

   Reset M_kanan  

   Wait 1  

   Locate 1 , 1  

   Lcd " Silahkan Mobil "  

   Locate 2 , 1  

   Lcd "     Keluar     "  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 0  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 3 (masuk)  

'=======================================  

Ruang3:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_atas  

   Do 

   Loop Until Sw_atas = 0  

   Reset M_atas  

   Wait 1  

   Set M_utama 1 

   Wait 1  

   Set M_parkir3  
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   Wait 1  

   Reset M_utama1  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until R_parkir3 = 1  

   Reset M_parkir3  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_bawah  

   Do 

   Loop Until Sw_bawah = 0  

   Reset M_bawah  

   Wait 1  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 3 (keluar)  

'=======================================  

Keluar_ruang3:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_atas  

   Do 

   Loop Until Sw_atas = 0  

   Reset M_atas  

   Wait 1  

   Set M_parkir33  

   Wait 1  

   Set M_utama11  

   Wait 1  

   Reset M_parkir33  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 1  

   Reset M_utama11  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_bawah  

   Do 

   Loop Until Sw_bawah = 0  

   Reset M_bawah  

   Wait 1  

   Locate 1 , 1  

   Lcd " Silahkan Mobil "  

   Locate 2 , 1  

   Lcd "     Keluar     "  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 0  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 4 (masuk)  

'==================================== === 
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Ruang4:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_kiri  

   Do 

   Loop Until Sw_kiri = 0  

   Reset M_kiri  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_atas  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Sw_atas = 0  

   Reset M_atas  

   Wait 1  

   Set M_utama1  

   Wait 1  

   Set M_parkir4  

   Wait 1  

   Reset M_utama1  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until R_parkir4 = 1  

   Reset M_parkir4  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_bawah  

   Do 

   Loop Until Sw_bawah = 0  

   Reset M_bawah  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_kanan  

   Wait 5  

   Do 

   Loop Until Sw_kanan = 0  

   Reset M_kanan  

   Wait 1  

Return  

 

'=======================================  

' Tempat parkiran ruangan 4 (keluar)  

'=======================================  

Keluar_ruang4:  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_kiri  

   Do 

   Loop Until Sw_kiri = 0  

   Reset M_kiri  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  



86 
 

 

   Set M_atas  

   Do 

   Loop Until Sw_ata s = 0  

   Reset M_atas  

   Wait 1  

   Set M_parkir44  

   Wait 1  

   Set M_utama11  

   Wait 1  

   Reset M_parkir44  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 1  

   Reset M_utama11  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_bawah  

   Do 

   Loop Until Sw_bawah = 0  

   Reset M_bawah  

   Wait 1  

   Porta = &B11111111  

   Portc = &B11111111  

   Set M_kanan  

   Wait 5  

   Do 

   Loop Until Sw_kanan = 0  

   Reset M_kanan  

   Wait 1  

   Locate 1 , 1  

   Lcd " Silahkan Mobil "  

   Locate 2 , 1  

   Lcd "     Ke luar     "  

   Wait 1  

   Do 

   Loop Until Utama = 0  

Return  
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Lampiran 4. Data Sheet Rfid Reader 
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Lampiran 5. Data Sheet ATmega 16 
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