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ABSTRAK

Amelia Adrianti : Perancangan dan Pembuatan ProgramTempat Parkir
Bertingkat Otomatis Menggunakan RFID (Radic
Frequency Identification) Berbasis Mikrokontroler
ATMEGA 16.

Permasalahan parkir seperti efektifitas, efisiensi parkir merupakan masalah
parkir yang selama ini terjadi pada sistem parkir man@éh karena itu,
diperlukan sebuah sistem perpakiran yang terstruktur dengan baik dan mampu
menawarkan berbagai macam solusi dari permasaladramasalahan perparkiran
yang adaKebanyakan 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 perbelanjaabandar 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 wit membangun sistem tersebut yaitu dengan
menggunakarRadio Frequency Identificatio(RFID). Dalam proyek akhir ini
penulis ingin merancang suatu prototipe parkir otamatis menggunakan RFID
berbasisATMEGA 16. Secara umum cara kerja alat ini sebagai berikurtuk
membuka pintu parkir, penggunasél parkir yang bersangkuan mengunakan
card RFID, apabilalDt epat maka menampil kan i nfor mas
yang di tdannmobilkakam dmasuk da terparkir secara otomatis sesuai
dengan sendiri tanpa pgemudi Untuk memgetahui mobil sudah masuk
digunakan sensonfrared.

Kata kunci : Radio Frequency ldentificatiofRFID), atmega 16LCD.
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BAB |
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang Masalah

Sebuah area parkir sangat dibutuhkan terutama pada teamnpat
publik seperti apartemen, perkantoran, perhotelan, bandar udara, pusat
perbelanjaan (plaza/mall), tempegkreasi, dan laiain. 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, yandake 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
sdalu 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 ditentuk@i lokasi
masingmasing 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,
dil. untuk aea parkir pada tempatempat 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



ada juga area parkir yang dirancang memiliki pimasuk 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 petugasdengan 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. Dengliterapkannya sistem
komputer dalam pemanfaat®adio Frequency IdentificatiofRFID) sebagai
aplikasi parkir otomatis dan sistem informasi parkir, sehingga sebelum
pengendara memasuki tempat parkir dapat mengetahui ketersediaan tempat
parkir yang ditampkan pada layakiquid Crystal Display(LCD).

Radio Frequency Identificatio(RFID) adalah teknologi identifikasi
berbasis gelombang radio. Teknologi mampu mengidentifikasi berbagai objek
secara simultan tanpa diperlukan kontak lansung (atau dalam jard&kpe
Radio Frequency IdentificatiofRFID) dikembangkan sebagai pengganti
penerusbarcode Radio Frequency IdentificatiofRFID) bekerja dengan
High FrequencyHF) untuk aplikasi jarak dek@broximity) dan bekerja pada
Ultra High FrequencyUHF) untuk glikasi jarak jauh\(icinity).

Sistem yang akan penulis terapkan disini adalah dengan menggunakan
Radio Frequency IdentificatiofRFID) card sebagai kunci digital pada sistem
parkir otomatis, menggunakan ATMEGA 16 dalam pengontrolan pada parkir

mobil otomdis, danoutputpada layariquid Crystal Display(LCD) untuk



menghasilkan informasi yang dapat ditampilkan untuk pengendara sehingga
pengendara dapat mengetahui informasi ketersediaan ruang di area parkir.
Sistem ini tentunya akan sangat memberikan kemad&®agi 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 pengaudi susatsusah mencari parkir yang kosong lagi.

Dengan menggunakaRadio Frequency IdentificatiofRFID) ini
nantinya sistem parkir tidak perlu lagi mengambil kartu tanda masuk parkir,
kendaraan cukup jalan saja melewati pintu gerbang yang telah teypasan
pendeteksiRadio Frequency IdentificatiofRFID). Sehingga diharapkan
dengan sistem parkir otomatis menggunaRadio Frequency ldentification
(RFID) ini, nantinya sistem perpakiran akan menjadi lebih efektif dan efisien.

Tag Radio Frequency Identificatn (RFID) dan Reader sebagai
identifikasi pemilik kendaraan dan sebuah rooller yang digerakkan oleh
Motor DC, dilengkapi juga dengsensor photodioda dan inframeraimtuk
pendeteksi tempat parkir yang kospngprtdimit switch sebagai batas
minimum dan ma&imum gerakan motor.

Berdasarkan Penjelasan ini penulis mencoba membuat sebuah proyek
akhir d e n Perancangan ddanl Penibuatan Program Parkir
Bertingkat Otomatis Menggunakan RFID (Radio Frequency

Identification) Berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16 0 Sedangkan



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) d Paramaamgan jDa dPanhbuatén Pintu Parkir

Ot omati s Berbasis Arduino Mega 25600.

Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah, maka dapat diidentifikasi masalahnya

sebagai berikut :

1. Sistem kendalparkir mobilyang 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
mendapatin 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.



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 prognayang 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 dapdirumuskan sebagai berikut :
1. Bagaimana merancang bangun dan siptekir otomatis berbasis
mikrokontroler Atmega 16 menggunakan Bahasa C.
2. Bagaimana mendeteksi keberadaan mobil yang akan masuk tempat parkir
dalam jarak tertentu dan saat fagdio Frequencydentificatiion (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 dalarmelakukarmparkir



2. Membuat parkir bertingkatotomatis menggunakan Teknolodradio

Frequency ldentificatio(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 o 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
melakikan tempat parkir.

5. Membuat inovasi teknologi yang dirancang dalam pembuatan rancang

bangun parkir otomatis.



BAB I
KERANGKA TEORI

A. Konsep SistenKendali

MenurutKat suhi ko Og a tstam kertl@lidapat dikdtakgn i S
sebagai hubungan antara komponen yang membentuk sebuah konfigurasi
sistem, yang akan menghasilkan tanggapan sistem yang diharapkan. Jadi harus
ada yang dikendalikan, yang merupalsaiatu sistem fisis, yang biasa disebut
dengarprosegplant) o .

Sistem kontrol proses terdiri atas sekumpulan pirantipiranti dan
peralatarperalatarelektronikyangmampumenangankestabilanakurasidan
mengeliminastransisistatusyang berbahayalalamprosesproduksi.Masing
masing komponendalam sistem kontrol prosestersebutmemegangperanan

pentingnyamasingmasing tidak peduliukurannya.

masukan keluaran

Sistem
Kontrol

Gambar 1. Diagram Umum Sistem Kontrol

Sumber : Katsuhiko Ogata (2002: 17)

Sistem kontrol dibagi menjadi dua, yaiipen loopdanclose loopopen
loop adalah Sistemsistem di  mana output tidak berpengaruh
pada tindakan pengendalian. Dengan kata lain, dalam sebuah sistem kontrol
loop terbukaoutputyang tidak diukur atau kembali untuk perbandingan dengan

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



membilas di mesin cuci beroperasi atas dasar waktu. Mesin tidak mengukur
sinyal keluaran, yaitu kebersihan pakaian.

Dalam setiap sistem kontrdbop terbuka output tidak dibandingkan
dengan masukan referensi. Jadi, untuk setiap maswaremsi ada sesuai
kondisi operasi yang tetap sebagai hasilnya, keakuratan sistem tergantung pada
kalibrasi. Di hadapan gangguan, sistem konimdp terbuka tidak akan
melakukan tugas yang diinginkan. Kontrglop terbuka dapat digunakan,
dalam praktekhanya jika hubungan antairgput danoutputdiketahui 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 addt@p terbuka.Misalnya, kontrol lalu lintas

melalui sinyalsinyal yang dioperasikan secara waktu.

Masukan [ $ o Kelnaran
: engamr N Proses
T (Contolier) Plant) | [~

Gambar 2. Sistem Pengendali Loop Terbuka
Sumber : Katsuhiko Ogata (2002: 18)

Sedangkan Sistem umpan balik kontrol yang sering disebut
sebagai sistem kontrédop tertutup. Dalam prakteknya, kontrol istilah umpan
balik digunakan secara bergantian. Dalam sistem korltop tertutup
kesalahan penggerak sinyal yang merupakan perbedaan antaranginydan
sinyal umpan balik (yang mungkin sinyaltputsendiri atau fungsi dari sinyal

outputdan turunannya atau integral), diumpankan ke kontroller sehingga dapat



mengurangi kesalahan dan membaowdiput dari sistem untuk kontrdioop

tertutup.

Masukan Perbandingan: . Pengatur | ‘Proses/’ Keluaran

ul . Plant

F

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 tatif akurat dan murah untuk mendapatkan kontrol yang
akurat dari sistem tertentu, sedangkan melakukannya mungkin dalam kasus
loop terbuka.

Akan dikaji beberapa istilalstilah yang dipergunakannya.

1. Sistem gystem adalah kombinasi dari kompon&omponenyang bekerja
bersamesama 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 rgsangan 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. Keluaranadalah 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 temgapal 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 prees kimiawi, fisika, biologi, ekonomi, dan sebagainya.

7. Diagramblok

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 Frequencydentification (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 barcod2. RFI
bekerja dengahligh FrequencyHF) untuk aplikasi jarak dekapioximity)
dan bekerja padaJltra High Frequency (UHF) untuk aplikasi jarak

jauh{vicinity).
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RFID (Radio Frequency Identification) adalah  metode
pendgdentifikasen dengan menggunakan sarana yang disebut label atau
kartu RFID atautranspondemuntuk menyimpan dan mengambil data dari
jarak jauh.

Label RFID digunakan pada banyak industri. Tag RFID seringkali
ditempelpada industri otomotif selama produksi untuk digunakan melacak
perkembangan pada lini perakitan. Selain itu, RFID jugging 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 pengidentifikagagan
menggunakan gelombang radio. LaB#ID terdiri atasmicrochip silicon
dan antena yang digunakan untuk membaca informasi dari jarak beberapa
meter dan tidak memerlukan kontak langsung separtiode

Sensor RFID adalah sensor yang mengidentifikesatu barang
dengan menggunakan frekuensi radio. Sensor ini terdiri dari dua bagian
penting :transceiver(readel dan transpondettdg). Setiaptag tersimpan
data yang berbeda. Data tersebut merupakan data ideagjt&eaderakan
membaca data datag dengan perantara gelombang radio. Pexteder
biasanya berhubungan dengan suatu mikrokontroler. Mikrokontroler ini

berfungsi untuk mengolah data yang didapader.


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 tigajenislabel pada RFID, yaitu :

a. Label RFID Aktif memerlukarsumber 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 digakan 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 digunakanaga 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 SemPPasif hamper meamrupai label RFID aktif dimana
pada label RFID Semi Pasif memiliki sumber daya internal akan tetapi

tidak memancarkan sinyal ke RFID reader.



Tabel 1. Jenis Label RFID
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RFID Aktif

RFID Pasif

Sumber daysag

Internal paddag

Daya dikirim
Menggunakan RF dari
reader

sinyal daritag ke
reader

Baterai didalam label| Ya Tidak

Kesediaan daya Bersifat Kontinyu | Hanya pada jangkauan
medanreader

Kekuatan sinyal yang| Rendah Tinggi

dibutuhkan dari

readerke label

Ketersediaan kekuatg Tinggi Rendah

Jangkauan

100 meter atau
lebih

3 meter atau kurang

Pembacaan banyak
label

Ribuan label
dengan kecepata
hingga 120
km/jam

Beberapa ratus label,
dengan jarak sekitar 3
meter

3. Komponen Teknologi RFID

TeknologiRFID 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-bmard dan secara
bertahap mengirimkasinyal ID. BAP (Batteryassited passive) memiliki
baterai orboard 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 yaing lebi

banyak agar dapat beroperasi.



14

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 yarmgnya dapat
deprogram pada saat tag ini dibuat dan setelah itu datanya tidak dapat
diubah, dimana data bersifat statis.
. Reader
RFID reader memiliki tugas untuk menerima perintah dari
software aplikasi dan berkomunikasi dengan tag RFID. Reader
menghubungka 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.
. Frequency
RFID dapat disesuaikan pada berbagai frekuensi untuk menangkap
berbagaifrekuensi 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 @@elif5 KHz),
frekuensi tinggi (sekitar 13,56 MHz), dan frekuensi ultra tinggi {860

MHz). Beberapa aplikasi juga menggunakan RFID pada
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frekuensimicrowaveyaitu 2,45 GHz. Pemilihan frekuensi yang tepat
merupakan hal yang sangat penting karena gelombadig memiliki
cara kerja tertentu pada frekuensi yang beriextia

Adapunbentuksinyal RFID adalah seperti gambar berikut :
——— w-_\/\/

"1 N ‘ ] A LR
Gelombang =l ' L ‘”l l’l' l j " I Jl 4 M H u[j
S H H Ul“ l“ |JHU 1 j L.Ib l.lﬂll' |

-
N

Gelombang AM

T T T +
o 100 200 300 400 500

Gambar 4. Bentuk Sinyal RFID
Sumber http://elektronikadasamweb.id/teknikmodulasi/

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 MHZz)
3) UHF tag (868 sampai 956 MHz)

4) Microwave tag (2.45 GHz)


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

ID2 /ID12 / ID20 PIN-OUT

Nh N -

1.
2
® 11 3

4
@ ® w0 5
D @ - 6.
@ ® = 3
@ ® - 8.
® ® .
BOTTOM VIEW 11.

GND

RES (Reset Bar)
ANT (Antenna)
ANT (Antenna)

CcP

Future

+/- (Format Selector)
D1 (Data Pin 1)

DO (Data Pin 0)
LED (LED / Beeper)
+5V

Pin Description & Ouipur Dara Formaits

11:1'0“_ Description ASCII

Pin 1 Zero Volts and Tuning Capacitor GND 0OV
Ground

Pin 2 Strap to +5V Reset Bar

Pin 3 'éogp?axésgr:al Antenna and Tuning Antenna

Pin 4 To External Antenna Antenna

Pin 5 Card Present No function

Pin 6 Future Future

Pin7 Format Selector (+/-) Strap to GND

Pin 8 Data 1 CMOS

Pin 9 Data O TTL Data (inverted)

Pin 10 3.1 kHz Logic Beeper / LED

Pin 11 DC Voltage Supply +5V

Gambar 5. Pin Out dari Pembacaan RFID
Sumber http://www.aisi555.com/2013 06 01 archive.html
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Modul pembacaRFID tag yang digunakan bekerja pada level

tegangan 5v/dc, dengan macam tag adalah tag frekuensi rendah yaitu

125KHz. 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 ASCIl 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 bittput 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. Agapat dihubungkan ke port serial RS232
komputer, maka diperlukan perubahan terhadap level tegangan output

tersebut.

i, Downloader DST-51

File Help

[15009E4 SA06E
1800964 8A0G6E
BO09BSCFO4F

Data
RFID

-

1] | v 2

Gambar 6Contoh data yang diterima oleh modul penerima dan
dikirmkan ke PC melalui port serial.

Jika kartu RFID tag memasuki zona elektiagnetik dari modul
pembaca tag, yaitu sekitarchh 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 dalamemmori 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



sebelumnya. Contoh data yarditerima oleh modul penerima dan
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dikirmkan ke PC melalui port serial adalah seperti pada gambar

Tabel 2. Spesifikasi Frekuensi Radio Pada RFID

Frequency 125-1342 KHz 1356 MHz 850 ~ 960 MHz 100 KHz -
245GHz
Range 0.2=2m Upto 1m Up to 3m Up to 100m
Cost Typ. 3 GBP (Typ. 050 (Typ.0.30GBP) | (Typ. 20 GBP)
GBP)
Memory Typ. 64 bits Typ. 2048 bits Typ. 96 bits Typ. 32 bits
Penetration of V. Good Good Poor V. Good
Materials
Data Rate Slow Fast Fast Fast
Reader Cost 50~ 500 GBP 50 - 3000 GBP | 1000- 3000 GBP |  200-600 GBP
Read Multiple Tags Poor Good Very Good Good
Applications Animal Tags, Item Tracking, | Box and Pallet Industrial
Vehicle Access Control, tracking Applications.
Industrial Tracking Location Systems
Applications
d. Antena

Antena RFID berfungsi untuk mengirim dan menerima sinyal.
Pengguanaan antenna berbbdda 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 anta 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 controlle
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 terhubundengan 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. Hostontroller

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 pengataordan 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 ufeendly
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 KerjaRFID
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 kemioatuk
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 berupamor 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 enegglombang 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 diperth atau dikumpulkan dari label RFID kemudian

dilewatkan / dikirim melalui jaringan komunikasi dengan kabel atau tanpa

kabel ke sistem komputer.

Comms
Network

Simple RFID Network
orsrian <2007 Gripor Ausralie my Lot

Gambar 9. Cara Kerja RFID Melalui Frekuensi Radio
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Ada tiga bagian utama pada sistem kerja RFID, yaitdenna,
transceiver untuk mendecode data, transponder yang telah deprogram

dengan informasi tertentu berbentuk tag RFID.

Reader or
Interrogator

. : | T, T Antenna
~ e~ -
—
Tag or —_—— ‘I
% Computer

Transponder
Gambar 10. Tiga Bagian Utama Sistem Kerja RFID

Antena berfungsi melakukan komunikasi via sinyal dengan tag RFID,
dan menyediakan ergg bagi RFID tag (hanya pada kasus tag RFID pasif).
Ketika tag RFID mendapat dengan sinyal antena, perangkat ini akan
mendet eksi sinyal aktivasi dar i ant ence
Chip ini akan mengirim informasi untuk diterima antena.
Tag RFID in 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 sejumlahatagn datu

waktu sehingga lebih praktis dan lebih cepat.
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T Reader signal i - Taz -
R]:_m ) i | :{E}? l l‘

— |
Reader ) . J‘[J ({1

A

1=

2, Tag response

Gambarll RFIDdan Pembacaannya

a. Pembacaan RFID

Pada sistem RFID umumnya, sebuah tag dipasangkan kepada suatu
obyek. Pada tag tersebut terdapat transponder yang mempunyai memori
digital sehingga apat 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 dieemu
menterjemahkan data yang dikirimkan oleh RFID tag tersebut sesuai
dengan kebutuhan (Maryono, 2005).

Proses pembacaan keklede data yang terdapat pada RFID tags
dilakukan menggunakan gelombang radio, sehingga proses identifikasi
barang atau orang miadi 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 menyeldsai dua buah tugas yaitu :
1) Menerima perintasoftwareaplikasi
2) Berkomunikasi dengatag RFID
b. Akurasi RFID
Akurasi RFID dapat didefinisikan dengan tingkat keberhasilan
pembaca RFID melakukan identifikasi sebtiadnyang 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 mikrokontrol&RAAtmegal6 yang
menggunakan teknolodgReduce Instruction Set ComputiigISC) dimana

program berjalan lebih cepat karena hanya membutuhkan satu si@tks
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untuk mengeksekusi satu instruksi program. Pada dasarnya yang membedakan
masingmasing kelas adatamemori, peripheral, dan fungsinya. Dari segi
arsitektur dan instruksi yang digunakan, mereka bisa dikatakan hampir sama.
Mikrokontroler AVR Atmegal6 memiliki fitur yang cukup lengkap.
Mikrokontroler AVR Atmegal6 telah dilengkapi dengan ADC internal,
Eledrically Erasable Programmable Read Only Mem@BEPROM) internal,
Timer Counter PWM, AnalogComparatqgr dan lairlain. Sehingga dengan
fasilitas yang lengkap ini memungkinkan kita belajar mikrokontroler keluarga
AVR dengan lebih mudah dan efisien, saetégat mengembangkan kreativitas
penggunaan mikrokontroler Atmegalé.
1. Mikrokontroler ATMegal6
ATMegal6merupakan salah sataikrokontroler8 bit buatanAtmel
untuk keluargaAVR yang diproduksi secara masal pada ta2Q06. Karena
merupakan keluarga AVR, maka ATMegal6 juga menggunakan arsitektur
RISC. Berbeda dengan mikrokontroler keluarga M&ISyang berteknologi
Complex Instruction Set Computiff@ISC). Pada rikrokontroler dengan
teknologi RISC semua instruksi dikemas dalam kode 16 bibits6vord3
dan sebagian besar instruksi dieksekusi dalaclotk sedangkan pada
teknologi CISC seperti yang diterapkan pada mikrokontroler fCS
untuk menjalankan sebuahstruksi dibutuhkan waktu sebanyak 12 siklus
clock
Mikrokontroler AVR ATMegal6 memiliki fitur yang cukup lengkap.

Mikrokontroler AVR ATMegal6 telah dilengkapi dengan Arnal,


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 comparatdgehingga
dengan fafitas yang lengkap ini memungkinkan mempelajari
mikrokontroler keluarga AVR dengan lebih mudah dan efisien, serta dapat
mengembangkan kreatifitas penggunaan mikrokontroller ATMegal6.

Fitur- fitur yang dimiliki oleh mikrokontroler ATMegal6 adalah
sebagaberikut:
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 5I®teyang dapat diprogram saat operasi.
i. Antarmuka komparator analog.
J.  Port USART untuk komunikasi serial.
k. Sistem mikroprosesor 8 bit berbasis RI8€hgan kecepatan maksimal

16 MHz.

. ArsitekturATMegal6

Mikrokontroler ATMegal6 memiliki arsitekturHarvard, yaitu
memisahkan memori untuk kode program dan memori untuk data sehingga
dapat memaksimalkan untuk kerja dan paralelisme. Instiugtsuksi

dalam memori program dieksekusi dalam satu alur tunggal, dimana pada
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saat satu instruksi dikerjakan instruksi berikutnya sudah dianpbd (
fetched dari memori program. Konsep inilah yang memungkinkan
instrukst instruksi dapat dieksekusi dalam setiap satwsidock

32 x 8bit 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 pengalanmatak 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 menili format 16bit (word). Setiap
alamat memori program terdiri dari instruksi-lié atau 32bit. Selain
register serbaguna di atas, terdapat register lain yang terpetakan dengan
teknik memory mapped I/@elebar 68yte Beberapa register ini digunakan
untuk fungsi khusus antara lain sebagai register konfroler/Counter,
interupsi,ADC, USART, SPI, EEPROM dan fungsi I/O lainnya. Register
register ini menempati memori pada alamat 0OX20R5fh.

. Konfigurasi Pin Mikrokontroler

a. Vcc : Tegangan supplynerupakan pin yang berfungsi sebagai masukan
catu daya.

b. GND : Ground, merupakan pin Ground.

c. Port A (PA7 .. PAO) : 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 sela@gebuah port 1/0 bidireksional 8

bit, jika ADC tidak digunakan port pin berfungsi sebagai resistorypull
internal (dipilih untuk setiap bit). Buffer output port A memiliki karakter
drive yang simetrik dengan high sink (serap) dan source (catu) cgpabili
Ketika pin PAO ke PA7 digunakan sebagai input pulted eksternal,
pin-pin tersebut akan dicatu jika puip resistor diaktifkan.

. Port B (PB7 .. PB0): merupakan pin input/output dua arah dan dan pin
fungsi khusus. Port 1/0-Bit dengan putup interna 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 safter 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.

. Port C (PC5 .. PCO) :mapakan pin input/outputdua arah dan pin fungsi
khusus. Port /1O -bi t ([ PCB] , PC5éPCO-p dengan
internal tiap pin. Buffer portC mempunyai kapasitas menyerap (sink) dan
mencatu (source).

. Port D (PD7 .. PDO) : merupakan pin input/output dughagan pin
fungsi khusus. Port 1/0-Bit dengan resistor pullp 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-reset
mikrokontroler. Jika fuse bit RSTDISBL dipfogrammed”, PC6
digunakan sebagai pin 1/0. 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..PCO, 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 XTALZ2: merupakamin masukarclockeksternal

PDIP
NS
(XCK/TO) PBO ] 1 40 [ PAO (ADCO)
(T1) PB1 [ 2 39 [ PA1 (ADC1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 |0 PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1) PB3 ] 4 37 [ PA3 (ADC3)
(38) PB4 ] s 36 [ PA4 (ADC4)
(Mosl) PBs ] s 35 [0 PA5 (ADCS5)
(MIso) PBe ] 7 34 |1 pas (ADCS6)
(sck) pPB7 ] s 33 [ PA7 (ADCT)
RESET ] 9 32 b AREF
vce ] 10 31 |21 GND
GND ] 11 30 | Avcc
XTAL2 ] 12 29 b Pc7 (TOsc2)
XTAL1 ] 13 28 | Pce (TOsc1)
(RXD) PDO | 14 27 [ PCs
(TXD) PD1 1 15 26 |1 Pc4
(INTO) PD2 ] 16 25 |0 PC3
(NT1) PD3 ] 17 24 |1 pPc2
(OC1B) PD4 ] 18 23 |1 PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 | 19 22 |2 PCO (SCL)
(cpP1) PD6 ] 20 21 |0 PD7 (OC2)

Gambarl2. Konfigurasi Pin ATMegal6
Sumber ‘Afrie setiawan( 2011:9
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Gambarl3. Blok DiagramStruktur DasarArsitektur ATMega 16
Sumber Afrie setiawan(2011:9

4. ModePengalamatan

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, indired@ddressing, dan
pengalamatan berindeks.
a. Immediate Addresing
Mode pengalamataimmediate addresingangat umum dipakai
karena harga yang akan disimpan dalam memori langsung mengikuti
kode operasi dalam memori. Dengan kata lain, tidak diperlukan
pengambilarharga dari alamat lain untuk disimpan. Mode ini sangatlah
cepat karena harga yang dipakai langsung tersedia.
b. Pengalamatan tidak langsurgdirect addresing
Pengalamatanndirect addresingsangat berguna karena dapat
memberikan fleksibilitas tinggi dalammengalamati suatu harga. Mode
ini pula satd satunya cara untuk mengakses 138 lebih dari RAM
internal pada 8025.
c. Pengalamatan Langsungifect Addresing
Pengalamatan mode ini sangatlah cepat karena harga yang dipakai
langsung tersedia. Dalam mode pengalamaliaect addresing harga
yang akan dipakai akan diambil langsung dalam alamat memori lain.
d. Pengalamatan berindeks
Pengalamatarjenis ini digunakan umk mengakses tabel data
acuan lpok-up tablg pada program memori. Pengalamatan berindeks

menggunakan registerl6 biDRPTR & PQ sebagai petunjuk acuan
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alamat sumber spurc§ 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 1/0, danby12 SRAM
Internal.

Register keperluan umum menempupace data padaalamat
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 untulengatur fungsi terhadap berbagai
peripheral mikrokontroler, seperti kontregégister, timer/counter fungst
fungsi I/O, dan sebagainya. Alamat memori berikutnya digunakan untuk
SRAM 512byte yaitu pada lokasi $60 sampai dengan $25F.

Memori program yanderletak dalanmflash PEROM tersusun dalam
word atau 2byte karena setiap instruksi memiliki lebar-b& atau 32 bit.
AVR ATMegal6 memiliki 4 Kbyte x 1bit Flash PEROM dengan alamat
mulai dari $000 sampai $FFF. AVR tersebut memiliki-ki2 Program
Counter(PC) sehingga mampu mengalamati isi Flash.

Selain itu, AVR ATMega6 juga memiliki memori data berupa
EEPROM 8bit sebanyak 51dbyteAlamat 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-IBit 7
Global Interrupt EnableBit harus diset untuk mengaktifkan interupsi.
Setelah itu, anda dapat mengaktifkan interupana yang akan anda
gunakan dengan cara meagablebit kontrol register yang bersangkutan
secara individu. Bit akan diear apabila terjadi suatu interupsi yang
dipicu oleh Hardware dan bit tidak akan mengizinkan terjadinya
interupsi, serta akan diseembali oleh instrukdRETL
b. Bit 6-T: Bit Copy Storage
Instruksi BLD dan BST menggunakan-bBitsebagai sumber atau
tujuan dalam operasi bit. Suatu bit dalam sebuah register GPR dapat
disalin ke bit T menggunakan instruksi BST, dan sebaliknya liapat
disalin kembali ke suatu bit dalam register GPR menggamahstruksi
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 ECGRtaraflag-N (Negatif) dan

flag V (Komplemen duaverflow).



e.Bit3-V: Two 6 s

f.

g. Bit I-Z: Zero Flag

h. Bit 0-C: Carry Flag.

Compl ement
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Overfl ow FIl ag

Bit ini berguna untuk mendukung operasi aritmatika.

Bit 2-N: Negative Flag

Apabila operasi menghasilkan bilangan negatif, mitd@N akan

diset.

Bit akan diset bila hasil operasi yang diperoleh adalah nol.

Apabila suatu operasi menghasilkan carry, maka bit akan diset.

I/O Port

Port 1/0O mikrokontroler ATMegal6 dapat difungsikan sebagai

input ataupunoutput dengan keluaramigh ataulow. Untuk mengatur

fungsi port 1/O sebagainput ataupunoutput Perlu dilakukan settg

pada DDR dan port. Tabel3erupakan tabel pengaturan port 1/O.

Tabel3. Konfigurasi Setting untuk Port I/O

DDR bit=1 DDR bit=0
Port bit =1 Output High Input Pullup
Port bit=0 Output Low Input Floating

Sumber Afrie setiawan2011:2

Dari tabel diatas, menyettingput/outputadalah:

1) Input, DDR bit O dan port bit 1

2) OutputHigh DDR bit 1 dan Port bit 1

3) OutputLow; DDRuit 1 dan Port bit O
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Logika Port 1/0 dapat diubahbah dalam program secdrgte atau
hanya bit tertentu. Mengubah sebuah keluaran bit /0 dapat dilakukan
menggunakan perintah cliléar bit I/0) untuk menghasilkaoutputow
atau perintah sbi set bit 10) untuk menghasilkanoutputigh.
Pengubahan secatayte dilakukan dengan perintah in atau out yang
menggunakan register Bantu. Port I/O sebaggputhanya memberikan
arussourchingsebesar 20 mA.

6. MemoriATMegal6
Mikrokontroler ATMegal6 memiliki 3 jenisnemori, yaitu memori
program, memori data dan memori EEPROM. Ketiganya memiliki ruang
sendiri dan terpisah.
a. Memori program

ATMegal6 memiliki kapasitas memori progam sebesdb@te
yang terpetakan dari alamat 000DhOFFFh dimana masingmasing
alamatmemiliki lebar data 16 bit. Memori program ini terbagi menjadi 2
bagian yaitu bagian prograbmotdan bagian program aplikasi.

b. Memori data

ATMegal6 memiliki kapasitas memori data sebesarl§@8yang
terbagi menjadi 3 bagian yaitu register serba guna, register I/O dan
SRAM. ATMegal6 memiliki 3dbyteregister serba guna, ®&jteregister
I/O yang dapat diakses sebagai bagian dari memori RAM (menggunakan

instuksi LD atau ST) atau dapat juga diakselagai /0 (menggunakan
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instruksi IN atau OUT), dan 51Byte digunakan untuk memori data
SRAM.
. Memori EEPROM

ATMegal6 memiliki memori EEPROM sebesar 5hgte yang
terpisah dari memori program maupun memori data. Memori EEPROM
ini hanya dapat diakses mgan menggunakan registegister /O yaitu
register EEPROMAddress register EEPROMData, dan register
EEPROMControl. Untuk mengakses memori EEPROM ini diperlakukan
seperti mengakses dagksternal sehingga waktu eksekusinya relatif
lebih lama bila diendingkan dengan mengakses data dari SRAM.

ATMegal6 merupakan tipe AVR yang telah dilengkapi dengan 8
saluran ADCinternal dengan fidelitas 10 bit. Dalam mode operasinya,
ADC ATMegal6 dapat dikonfigurasi, baik secaiamgle ended input
maupun differentid input. Selain itu, ADC ATMegal6 memiliki
konfigurasi pewaktuan, tegangan referensi, mode operasi, dan
kemampuanfilter derau yang amatieksibe| sehingga dengan mudah
disesuaikan dengan kebutuhan ADC itu sendiri.

ATMegal6 memiliki 3 modul timer yangetdiri dari 2 buah
timer/counter 8 bit dan 1 buatimer/counter16 bit. Ketiga modul
timer/counterini dapat diatur dalam mode yang berbeda secara individu
dan tidak saling mempengaruhi satu sama lain. Selain itu, semua

timer/counterjuga dapat difungsikasebagai sumber interupsi. Masing



37

masingtimer/counterini memiliki register tertentu yang digunakan untuk

mengatur mode dan cara kerjanya.

Serial Peripheral Interface(SPI) merupakan salah satu mode
komunikasi serialsyncrhronouskecepatan tinggi yang dimiliki oleh
ATMegal6.Universal Syncrhronous and Asyncrhronous Serial Receiver
and TransmitteUSART) juga merupakan salah satu mode komunikasi
serial yang dimiliki oleh ATMegal6. USART merupakan komunikasi
yang memiliki fleksibiltas tinggi, yang dapat digunakan untuk
melakukan transfer data baik antar mikrokontroler maupun dengan
modulmodul eksternal termasuk PC yang memiliki fitur USART.

Port SPI memiliki sinyal sebagai berikut :

1) Master In Slave Ou{MISO)A Serial Data Output gnal from SPI
master toSPElave (Ketika dikonfigurasi sebagai piranti master, pin
MISO ini sebagainput, tetapi jika sebagai pirarglave pin MISO ini
sebagaoutpul.

2) Master Out Slave In (MOS4)Serial Data Input Signal from SPI slave
to SPI master (Kiéka dikonfigurasi sebagai piranti master, pin MOSI
ini sebagai output, tetapi jika sebagai piranti slave, pin MOSI ini
sebagai input.

3) SCK (Serial ClockA Ketika dikonfigurasi sebagai piranti master, pin
SCK ini sebagaioutput atau pembangkitlock tetap jika sebagai

piranti slave pin SCK ini sebagai penerincéockdari piranti master.
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4) SS Slave (Select A Select Signal (Pin ini berguna untuk
mengkonfigurasi piranti mikrokontroler, berfungsi sebagai master atau
slave Jika pin SS diberi logika high makairanti tersebut

dikonfigurasi sebagai master dan sebaliknya).

D. Algoritma

Menurut Yulikuspartono (20042) me n g e mu k ldeitana adélak
suatu usaha yang dilakukan agar solusi suatu masalah dapat diperoleh,
membuat suatu proses atau prosedur yaegupakan urutan dari langkah
langkah atau instruksnstruksi yang berintegrasi

Setelah langkatangkah instruksi atau algoritma tersebut selesai disusun,
berikutnyauserharus menyajikan langkdangkah tersebut dalam satu bahasa
yang dikenal oleh komyer. 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 batdogputer

serta suatu bahasa pemrograman tertentu.
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[ Masalah | B
Analisis
Model
I : |
L Algoritma ] Analisis

Analisis | Program ] | Data I
—
L Eksekusi l‘
|

L Hasil |

Gambar 14Diagram Alur
Sumber Yulikuspartono(2004:3)

Gambarl4 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,
Sebaga contoh yang sederhana, Anda diminta untuk menghitung luas
lingkaran yang diketahui jajarinya. Bagaimana anda menghitung luas
lingkaran? Apakah dapat dengan menggunakan logika sederhana? Tentu saja
tidak. Anda harus memiliki pengetahuan tentang runas 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 jarjari lingkaran.
2. Hitung luas lingkaran dengan menggunakan rumus 3,14j&jari

3. Tampilkan nilai luas jafjari.
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Algoritma tidak selamanya dinyatakan dalam bahasa manusia seperti
yang dicontohkan. KadaAgdang dinyatakan dalam bentuk pseudokode, yaitu
suatubentuk algoritma yang mengunakan berbagai notasi yang dimaksudkan

untuk menyederhanakan bentuk kalimat manusia.

. Flowchart

Menurut Yulikuspartono (200433) me n g u n g k bwckaat adaléhF
alat yang digunakan untuk membuat rancangan diagram alur ekaeah
sisten.

Ada dua macamflowchart yang menggambarkan proses dengan
komputer, yaitu:

1. Flowchart sistem vyaitu bagan dengan simisohbol tertentu yang
menggambarkan urutan prosedur dan proses diatdalam suatu media
menjadifile di dalam media lai, dalam suatu sistem pengolahan data.

2. Flowchart program yaitu bagan dengan simbsimbol tertentu yang
menggambarkan urutan proses dan hubungan antar proses secara mendetail
di dalam suatu program.

Dalam pembuatafiowchartprogram 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, yaituinput, proses pengolahan dauatput.



Input

(Bzhan Mentzh)
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Output

(Bzhan Jadi)

Gambarl5. Pengolahaflowchart

Simbotsimbol flowchart yang biasanya dipakai adalah simbwohbol

flowchart standar yang dikelukan oleh ANSI dan I1SO. Simbgimbol ini

dapat dilihat padtabel 4 simbolflowchartstandatberikut ini:

Tabel 4 Simbolsmbol standardalamFlowchart

NO | BAGAN NAMA FUNGSI
1 C) Terminator Awal atau akhir program
) > | Flow Arah aliran program
C> . inisialisasi/pemberian nilai
Preparation
3 awal
4 Proces Proses/pengolahan data
Input/output | .
c E data input/outputdata
5 Sub program | sub program
. <> Decision Seleksi atau kondisi
Penghubung bagiamagian
Q On page flowchart padaéhalaman
8 connector
yang sama
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Penghubung bagidpagian
G Off page flowchart pada halaman

9 connector yang berbeda
............ Comment Tempat komentar tentang
10 suatu proses

Contoh dari sebuah Flowchart dapat dilihat dari gambar berikut :

Start

Input:
jmiBrg, HrgSat

jmiBrg > 1007

Y \

Hitung: Hitung:
harga = jmiBrg x HrgSat harga = 90% x jmiBrg x HrgSat

l |
v
/ /

Gambarl6. Contohflowchart

X0

F. BahasaPemrograman

Bahasa pemrogramaprpgramming languageadalah 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
ddam 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 diaendengan istilah bahasa rakitan
(Assembly, yaitu memberikan perintah kepada komputer demgamakai
kodekode singkat (kodennemonic), contohnylode mesin MOV, SUB,

CMP, JMP, JGE, JL, LOOPad sebagainya

3. Bahasa Tingkat Menengah, yaitu bahasa komputer yang memakai campuran
instruksi dalam kat#tata bahasa manusia (lihat contoh Bahasa Tingkat
Tinggi di bawah) dan instruksi yang bersifat simbolik, contohnya ?, k<,
>> &&, ||, dan sebagainya

4. Bahasa Tinlgat Tinggi, yaitu bahasa komputer yang memakai instruksi
berasal dari unsur katata bahasa manusia, contohnya begin, end, if, for,
while, and, or,dan sebagainyaKomputer dapat mengerti bahasa manusia

itu diperlukan progransompileratauinterpreter.


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
assemblyang merupakan bahasa tingkat rendah.

Fungsi bahasa pemrograman yaitu memerintah komputer untuk
mengobh data sesuai dengan alur berpikir yang kita inginkan. Keluaran dari
bahasa pemrograman tersebut berupa progtamaplikasi. Contohnya adalah
program yang digunakan oleh kasir di mal atau swalayan, penggunaan
lampu lalu lintas di jalan raya.

Bahasgemrograman 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 adateablkumembuat 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 diskanalengan fungsi dan perangkat

yang menggunakannya.

.Bahasa C

Menur ut |l swanto (2011: 23) mengungka
penrograman 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



45

rendah, misalnya bahasa assembleitulid dengan sandi yang hanya
dimengerti oleh mesin sehingga hanya digunakan bagi yang memprogram
mi Kroprosesoro.
Bahasa rendah merupakan bahasa yang membutuhkan kecermatan tinggi
bagi pogrammerkarena perintahnya harus rinci, ditambah lagi masiaging
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 ditulisdengan 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 pad 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 padaable, fungsi, label atau
objeklainl denti fi er dapat mengamcdumagglkar 0
dan karakter (_ ). Identifier bersifaiase sensitivedlan dapat mencapai

maksimal 32 karakter.
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2. Konstanta
Konstanta integer dan long integer ditulis dalam bentuk decimal
(1234) dalam bentukiner (0b10100010), heksadesimal mempunyai awalan
0x (Oxff) atau dalam octal dengan awalan (0777).
3. Tipe Data
DalambahasaC, ada beberapa macam tipe, antara lain :

Tabel5. Tipe Data

No | Nama Tipe Data Lebar Range Nilai
data
1 |Bit 1 0,1 (Tipe data bit hanya dapat
digunakan untukariable 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 |Longint 32 -2147483648 to 2147483647
10 | Unsigned long | 32 0 to 4294967295
int
11 | Signed long int | 32 -2147483648 to 2147483647
12 | Float 32 1.175e38 to 3.402e38
13 | Double 32 1.175e38 to 3.402e38
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Bilangan negatif dalamrmikrokontroller sebenarnya tidak ada namun
hanya kesepakatan saja perbedaan bilangan positif dan negatif dalam
mikrokontroler terletak pada hbisb (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 hanyabil yang digunakan untuk menyimpan
bil angan misal nya fchar obitmkarbdakhgam me mor
positif 8 akan tertulis dalam memory 0b0O0001@&mM bilangan negative 8
akan tertulis dalam memori 0b10001000.

. Array

Array adalah deretamariable 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 daralamat tersebar menunjukkan elemen terakhir. Elemen array
dapat diakses dengan menggunakan indeksnya
. Fungsi

Sebuah program yang besar dapat dipecah menjadi beberapa sub
program yang terpisah yang melakukan fungsi tertentu. Subprogram yang
seperti itu disbut 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



48

program hendak melakukan proses pengisian data programnaelp&tikan
panggilan fungsi tersehut
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 menghiad 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 o6 aktif | ow
Penjelasan program:
$regfile = "8535def.dat"

Pernyataan ini menunjukkan bahwa program yang kita buat ikut
melibatkan file preprosesor 8535def.dat. File ini telah disediakan dalam
software BASCOMAVR, sehingga kitatinggal memanggilnya dengan
menggunakan perintah $redfile. File preprosesor ini berisikan-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 nmggunakan BASCOM\VR 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 1/0O dalam mikrokontroler AVR) pada pin/bit-Besupaya dapat
berfungsi sebagai jalur keluaran (output).

Led Alias Porta.0

Pernyataan ini berguna untuk mengganti nama register 1/O
PORTA.O dengan nama lain (alias). Dalam pernyataan tersebut PORTA.O
namanya digant. dengan nama ALedo.
memudahkan mengingat nama bit yang digunakan dalam suatu program
karena bit akan dipanggil tidak dengan nama registenasiun 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

kel uaran bit oO0Ledd berisi dengan 0.

sistem mikrokontroler yang kita buat adalah seperti gambar diatas, maka
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untuk menyalakan display LED kita harus mentbkeluaran pin 1/O
(PORTA.O) berlogika rendah (low). Hal ini sering disebut dengan istilah

aktif low.



BAB Il
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN

A. Blok Diagram Alat
Perancangan sistem secara umum daripgatbuatan parkir bertingkat

otomatis ini dapat dilihat pada blok diagram rangkaian berikut ini :

RFID READER
Driver Motor Motor DC
—»  parkiran » parkiran
4 awal awal
Sensor Pintu ) | ¥ Driver Motor Motor DC
Masuk ruang 1 "l ruang 1
Driver Motor Motor DC
Sensor Parkir 1 > ruang 2 "l ruang 2
Driver Motor Motor DC
ruang 3 "l ruang 3
Sensor Parkir 2 > ATMEGA16
Driver Motor Motor DC
ruang 4 "l ruang 4
Sensor Parkir3 ———p| f
Driver Motor Motor DC
kiri kanan | kiri kanan
Sensor Parkir 4 —————»
Driver Motor Motor DC
»  atas
atas bawah
L bawah
LCD

Gambar 17Blok diagram

Penjelasan proses tersebut dapat diuraikan sebagai béifikiit switch
berguna sebaganput untuk memulai proses jalannya sistem perparkiran
otomotis yang akan ditampilkan pada LCD yang mRR¢D 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 untik yeng
akan masuk dan rooler akan membawa mobil masuk kedalam hingga terparkir.
Fungsi masingnasing blok diagram :

1. Limit switchmerupakarentity inputdigunakan untuk membatasi kerja dari
suatu alat yang beroperasi.

2. Sensor photodiode dan infrared sebageendeteksi parkir mana yang
kosong

3. LCD grafik merupakarentity outputyang berfungsi untuk menampilkan
parkir mana yang kosong yang telah terdeteksi séatsor photodioddan
infra red yang terhubung pada mikrokontroler ATMega 16

4. Motor DC 1 berfungsiebagai 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 penggera&ler untuk kolom.

9. Motor DC 6 berfungsi sebagai penggera&ler untuk baris.

10. RFID Readen berfungssaat mobil akan masuk dan keluar.

. Langkah 7 langkah Pemrograman

Adapun langkah yang harus dilalui dalam pemrograman mikrokontroler
ATMega 16 sebagai berikut :
1. Pengetikanlisting program dilakukan pada salah satu aplikasi seperti

BASCOM-AVR. Setelah pengetikaristing program selesaidilakukan



53

penyimpanan dengdfile>save ASlan letakkan sesuai dengfmider yang
di tuju.

2. Setelah berhasil disimpan maka langkah selanjutigakan pengCompite
an yaitu proses pengecekan error pada listing program yang telah dibuat.

3. Setelah kedua langkah tersebut selesai maka program tersebut akan
menghasil kan file dengan ekstensi
akan di download kedlam mikrokontroler adalah file dengan ekstensi
A. hexo.

4. Selanjutnya mengisikan file dengan ekstensi hex kemikrokontroler ATMega
16 dalam hal ini digunakan Proglsp flash mikrokontroler sebagai aplikasi
download program.

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

siap digunakan pada sistem yang dirancang.

. Proses Pembuatan dan Pengisian Program ke Dalam Mikrokontroler
BascomAVR merupakan sebuah aplikasaimpileruntuk mikrokontroler
dengan bahashasic Dari Bascom ini nanti akan didapatkéle .hex yang
mana file itu digunakan untuk dmlvnloackan kemikrokontroler yang
bersangkutan, agar mikrokontroler itu dapat dijalankan atau dioperasikan.
Kebutuhan yang digunakan untuk membuat dan mengisi prograahakechip

mikrokontroler antara lain:
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1. Personal ComputeiPC)

Berfungsi untuk merancang program dan memindahkan program yang
telah dibuat kedalam mikrokontroler dengan menggunakan kabel yang
dihubungkan kearallel portpadaPC

2. SoftwareBASCOM-AVR

Merupakan software untuk mengubah bahasa BASCOM kedalam
bahasa mesin.Pada intinya cara menggunakan BAS@®RI ini, dengan
membuka aplikasi BASCOMVR kemudian akan muncul jendela editor

dari BASCOM AVR, seperti langkathangkah berikut:

(% BASCOM-AVR IDE [L119.] - (

¥ e Edit View Progem Took Options Window Help 85X,

PHBELAE. LOES%E-0DE. imE, 0 2 1 F0.

b v Label | chip Pincut 1x

*  Padage DIP40 [ch. v | chp

Search Cear

}  PDFViener ChipPinOut

11 Modfied | Insert

Gambarl8BASCOM- AVR

BASCOM-AVR yang digunakan adalah versil.11.9.0, dari editor itu
kemudian dituliskan program atau kodingnya kemudian setelah seheszd
syntax dan kemudian dcompiler fungsi compiler digunakan untuk

menghasilkarfile .hex .obj .bin dan lautain.
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%Eile Edt View | Program | Took QOptions Window Help
VLB L % Come 74 ibuss 02, mmn, o BH

o Syntax check  Cir+F7
Show result  CorW

Sub Abel

B

% Simufte 7]
W send to chip F b
@ Reset Chip  Shift+F4

Gambar 19Compiler

D. Algoritma Perangkat Lunak
Pada perancangasoftware ini terdiri dari diagram alir flowchart)
Flowchart berfungsisebagai acuan dalam membuigting program. Pada
flowchart berisi penentuan instruksistruksi dari program yang akan dibuat.
Flowchart dapat menunjukan secara jelas arus pengendalian algoritma, yaitu
bagaimana rangkaian pelaksanaan kegiatlmwchart perancangan dan

pembuatan program pembuatan parkir bertingkatatis.



START

Inisialisasi PORT dan
Register

o

y
Baca Tag ID pada
RFID Reader

Tag ID Terdeteksi

Baca tag ID yang
terdaftar

|

Bandingkan
deangan ID yang
sedang Parkir

ID Sudah Ada?
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D Terdaftar Pada
Parkir 1?

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

v

Landasan parkir menuju
parkir 1 (Kolom 2 Baris 2)

D Terdaftar Pada
Parkir 2?

v

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

Aktifasi Motor DC Parkir
1(Putar Keluar)

v

D Terdaftar Pada
Parkir 3?

v

Landasan parkir menuju
parkir 2 (Kolom 1 Baris 2)

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

Hapus ID pada ruang parkir
1

v

v

Aktifasi Motor DC Parkir
2(Putar Keluar)

Landasan parkir menuju
parkir 3 (Kolom 2 Baris 1)

D Terdaftar Pada
Parkir 4?

'

v

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

Hapus ID pada ruang parkir
2

Aktifasi Motor DC Parkir
3(Putar Keluar)

v

!

Landasan parkir menuju
parkir 4 (Kolom 1 Baris 1)

Hapus ID pada ruang parkir
3

v

Aktifasi Motor DC Parkir
4(Putar Keluar)

v

Hapus ID pada ruang parkir
4




Deteksi Sensor
Pada Ruang
Parkir

Parkir 1=0?

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

Parkir 2=0?

!

Landasan parkir menuju
parkir 1 (Kolom 2 Baris 2)

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

!

!

Aktifasi Motor DC Parkir 1

Landasan parkir menuju
parkir 2 (Kolom 1 Baris 2)

Parkir 3=0?
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!

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

.

Simpan ID Pada Ruang
Parkir 1

Aktifasi Motor DC Parkir 2

!

-
Parkir 4=0?

v

Landasan parkir menuju
parkir 3 (Kolom 2 Baris 1)

Aktifasi Motor DC Kolom
dan Baris

Simpan ID Pada Ruang
Parkir 2

v

!

Aktifasi Motor DC Parkir 3

Landasan parkir menuju
parkir 4 (Kolom 1 Baris 1)

!

|

Simpan ID Pada Ruang
Parkir 3

Aktifasi Motor DC Parkir 4

)

Simpan ID Pada Ruang
Parkir 4

<

END

L

Gambar 20Flowchartpembuatan parkir bertingkat otomatis.

E. Langkah-langkahpembuatan program pada BASCOMAVR

Adapun langkah yang harus dilalui dalam pemrograman mikrokontroler
ATMegal6 adalah sebagai berikut :
1. Jalankan aplikasi BASCOMVR dengan mengklik ganda ikon BASCGOM

AVR,sehingga muncul tampilan seperti gambar berikut ini.



58

CEX

§il BASCOM-AVR IDE
File Edt Program  Tools  Options  ‘Window  Help

Dle/msizin] i@ o syasa=e -0

1:1 Insert;

Gambar 21.Tampilan BASCOMVR

2 Kemudi an buat progr afieNewse hd@ggan mome mi

tampilan seperti gambar berikut ini dan lakukan pembuatan progam yang

diinginkan sesuai kebutuhan.

fil BASCOM-AVR. IDE - [noname1]

ﬁﬁle Edt Program Tools Options  Window  Help o |:|"
] =) [ 11E-TE=d e R Y LI T B 2 TETE2) all -]
Sub hd Label hd
&
-
< | 3

11 Modified  Insert

Gambar 22.TampilaNew Edit Program
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3. Lakukan pengetikan program, kemudian simpan proguada dengan

me mi FileSavei sepert.

gambar beri

% BASCOM-AVRIDE S

T e

Fle | Edt Program  Tools  Optons

Window  Help

9 Save As... 4000000

Print Ctri+p

[& erntpreview
=]
]

Exit | loop As Byte
vra-tomoor-As Byte
Dim Menu s Byte
Dim Kode As Byte
Dim Kode_naus As String x 11
Dim Str_nassa As String = 3

Dim Vinl_trans As Byte
Dim Data_trans As Byte

Const Vreff = 4.92
Const Alamat_kode = 20
Const Alamat_massa = 100
Declare Sub Get_kode( )

Config Porta = Input

D wew oo B | || Bl % || D R
Open cul+o
= [E=SEER =2
ctrl4s = [Czkel d
Halah program timbangan buah

' deklarasi crystal| 4HHz

m

Config rth

Config Qutput

Config Output

Config Pin , Db4 = Porte 4 . DbS = Portc & . Dbé = Portc 6 , Db7 = Powrte 7 . E = Port

Config Led 6 % 2

Comnfig Adc - Single . Prescaler - iuto . Reference = Awco

Fortd 8 =
« i v
1:1 Insert Save current file

Gambar 23Tampilansaveprogram

4. Setelah itu kompilasi program yang telah diketik dengan memilih

Program Compileseperti gambar berikut ini.

% BASCOM-AVRIDE —

==

Dim Ma=z=za As Single

Dim Nilai_rata As Single
Dim Counter_loop As Byte
Dim Tombol As Byte

Dim M=nu As Byte

Dim Eode As Byte

Dim Eode nams As String = 11
Dim Str massa As String * 3
Dim Status As Byte

Dim Hargs As Byte

Dim Vharga As Long

Dim Tot_bayar As Long

Dim Int _massa As Integer
Dim Tenporary As Single

Dim Str _hrg br As String * §
Dim Jnl_trans As Byte

Dim Alan=t As Byte

Dim ¥iml_trans As Byte

Dim Dats_trans As Byte

Const Vreff = 4. 92
Const ilamat_kode = 20
Const Alanst_massa = 100
Declare Sub Get_kode( )

Config Forta = Input

Config Kbd - Portb

Config Ports = Output

Config Fortd - Output

Config Lodpin = Pin . Dbd4 = Portc. 4 . DbS = Ports.5 . Dbé =

Config Led = 16 = 2

Config idc = Single .
Portd = 118

Prescaler = Auto . Reference = Avcoc

Tl T

Fle Edt |Program | Tools Options Window  Help
% Compie F7 | ¥ % 2% n- | B
m.. | ¥ Syntaxcheck Ctrl+F7
= L\prot . =
R Lprg Show result Ctrl+w = )
Sub - Label -
T % smiate F2 HiEengen bush
gcx‘l send to chip F4 ' deklarasi crystal| 4HHz
re =
Din ® Resetchip shift+F4 =
Dim

Portc. 6 . Db? = Porkc 7 . E = Port

11 Insert  |Compile program

Gambar 24Tampilan untukCompilerpada BASCOMAVR

kut

n
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F. Meng-upload Program ke Mikrokontroler ATMega 16
Dalam mengupload program yang dibuat di aplikasi BASCOM
kemikrokontroler dibutuhkan aplikasi tambah&mplikasi tersebut diantaranya
adalah Khazama AVRProgrammer dan PonyProg.Pada proyek akhir ini
menggunakan aplikasi Khazama A\HRogrammerBerikut cara menjalankan
progam Khazama AVRProgrammer.
1. Buka Aplikasi Khazama AVRProgrammerpadadesktopPC maka akan

muncul tampilan Khazama AVRrogrammerseperti gambar berikut.

P . —
<@ khazarma AVE Programmer | = || = || == |
File View Command Help

F-~ E-~ By B2 R TR
= B LRLER & @ .

AVR :
|aTMEGA 16 -] Auto Program

Ready...

Gambar 25Tampilan awal Khazama AVRrogrammer

2. Pilih File kemudian klik Load FLASH File to Bufferseperti gambar

berikut.
i khazama AVR Programmer I. — I —
File Wieww Cormmand Help

AWR >
ocad FLASH file to Buffer Cerl+ L

Load EEPROM file to Buffer

Sawe FLASH Buffer As... Ctrl+S

Yo Sawve EEPROM Buffer As...

Exit

e -

Gambar 26MembukaFile yang akan dibuka

3. Kemudian pilihfile mana yang akan dipilih, misalkdite bernama ERNI.

Setelah itu klikopenseperti gambar berikut.
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en (=]
| Fajrah (09 = = [ %3 || Search cut flos 2|
Organize ~ New folder = ~ @ @
] Recent Pl - N Date modified Type
. || ERNLHEXwg~ 12/11/201512:19 HEX File
& Libr - ,g
B b it:
@' Music
(&) Pict:
B vid

ile name: ERNLHEX

»
~  |Intel Hex files (*.hex) -

Gambar 27Memilih file yang akardibuka di program Khazama AVR

programmer

4. File yang dibuka akan tampil di program Khazama AyRgrammer

Pilih jenis mikrokontroler yang akan digunakan misalnya ATMega 16.

Kemudian klik Auto Program untuk

mengpload program yang telah

dibuat kemikrokontroler seperti gambar berikut.

< khazama AVR Programmer
File

Wiew

E -

Command  Help

Bl B2 e
F& Ef2 (BF E£E

AVR:

Dv'ceni monietouet flas\ERNIHEX

b

=

22 |

| =

& @

Gambar 28Memilih Mikrokontroler yang digunakan dan cameng

uploadprogram

5. Dan mikrokontroler yang sudah berisi

telah dibuat.

program bisa digunakan kealat yang



BAB IV

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

A. Langkah PengujianProgram

Pengujian pada sebuah sistem merupakan langkah terakhir dari
implementasi rancang bangun sistem terseBeahgujian dilakukan untuk
mengetahui sejauh mana keberhasilan alatsdétwareyang dirancang serta
membandingkan dengan spesifikasi yarigginkan

Pada pengujiarsoftware 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 dilakukzarbaikan.

Untuk tahap pertama pengujian dilakukan untuk memastikan apakah
aplikasi pada parkir bertingkat bisa terhubung denganrfid pada
mikrokontroler dengan baik ses spesifikasi dari perangkatfid yaitu
pembacaan tag rfid pada rfid rea@alanjutnya dilakukampembacaan tag
rfid yang apabila ada tag yang berada pada jangkauan rfid maka akan terbaca
sesuai dengan {dya. Dengan akurasi pembacaan dan tidak adanya bit loss
pada pentransmisian dari tag ke reader dan dari reader ke compwar, ma
dapat dikatakan alat tersebut bekerja dengan baik dan sesuai standar yang
diinginkan untuk digunakan pada implementasi parkir $atelah dilakukan
pemberian perintah, maka akan diamati apakah koodtputtelah berubah

sesuai perintah yang diberika
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B. Pengujian Fungsional
Pengujian fungsional terdiri dari pengujian rangkaian sistem minimum
mikrokontroler Amegd 6, RFID, danLCD.
1. PengujianMikrokontroler Atmega 6
Rangkaianmikrokontroler ini merupakan pusat pengolahan data
dan pusat pengendali alat. Di dalam rangkaian mikrokontroler ini terdapat
4 buah port yang digunakan untuk menampimpgit atauoutputdata dan
terhubung langsunglenganrangkaiarrangkaian dari alat pengendali.
Dalam pengoperasiannya p@drt mikrokontroler perlu di set untuk
menentukan port mana saja yang tersedia untuk berfungsi sebagai
masukan dan sebagai keluaran. Prosessptan portport dan mode kerja
ini disebut sebagai prosessialisasi

Tabel6. Hasil pengujian mikrokontroler atmega 16

_ Tegangan pada Pin I/O
Logika Port _ _
Masing Masing Port (PA, PB, PC, PD)
Low (0) 0,00 Volt DC
High (1) 4,86 Volt DC

Dari hasil pengujiatable diatasdidapat kesimpulabhahwa sistem
minimum Atmegd6 bekerja dengan baik, sesuai dengan perencanaan
yang telah dibuat, karena ketika loggart-nya dalam kondidow (logika
0) tegangan terukur pada pin I/O sama deng@io0lt, dan ketika logika
port-nya dalam kondishigh (logika 1) tegangan terukur pada pin /O
sama dengar,8 Volt dan output yang dikeluarkan dari tiapap port

sesuai dengan input yang diberikan.



2. PengujiarRFID

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah modul
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dapat membaca kode UID pada RRHY. jarak baca antena modul RFID

tagterhadap RFIDag.

Tabel7. Hasil pembacaan RFID dengan halangan

Jarakdeteksi RFID (cm)
NO | Penghalang
1 2 3 4 5

1 Tanpa Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Gagal

" | penghalang

2. | Kertas A4 Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Gagal
3. | Aklirik 3mm | Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Gagal
4. | Paparserbuk | Terdeteksi| Terdeteksi| Terdeteksi| Gagal Gagal
. Stainleesteel | Gagal Gagal Gagal Gagal Gagal

" | Plat

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

Dari percobaanabel diatas pembacaatag oleh RFID RDM

cm.Program untuk membaca data pedgRFID

' Proses baca RFID

Mulail:
Do
Cek = Inkey()

Incr |

If Cek <> " Then

Datas = Datas + Cek

RFID




Id = Mid(datas , 5, 10)

Else
Goto Mulail
End If

Loop Until I > 13

Locate 1,4
Led Id
Wait 2
Gosub Cek_keluar
Gosub Cek_kartu
=0
Datas =
Id ="0000000000"
Cek=""

Goto Mulai

PengujianL,CD
Berikut adalah listing program pade&D :

' Tampilan Awal pada LCD

Cls

Cursor Off

Locate 1,1

Lcd "PENGGUNAAN RFID "
Locate 2, 1

Lcd "TEMPAT PARKIRAN "

Wait 2

Mulai:

Cls
Locate1,1
Lcd "ID:"
Cek=""

Datas =
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=0
Id="0000000000"

Penjelasan listing program diatas yaitu program pada
mikrokontorolerakan mnampilkanlokasi mana parkir akan berisi dan
akan tertera di LCD dimana parkir yang telah ditentukan pada program.

Jika ada koneksi maka mikrokontroler akaait dan jika ada data
masuk maka data serial akan dirubah menjadi typectiata

Setelah data diubah maka pad&LCL akan menampilkan parkir

yang diinputkan.

Hasil Pengujian Program Keseluruhan
Untuk pengujian program keseluruhan dapat dilakukan melalui
tahapartahapan berikut.

1. Membuka Program BASCOM AVR

r
B BASCOM-AVR IDE [1.11.90] - [noname2]

B Fle Edt Vew Program Took Qptions Widow Hebp -
*HEBLBE. B NS E-0E. ea@Ee o 2 [FE.

sub v Label Chip Pinout ax

" Package DIP40 lch. v Cchip

Search Cleat

e ol SN aNE
Gambar29. Membuka Program BASCOM AVR
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2. Buka FILE program yang telah dibuat

BAB IV - Microsoft Word - o EN
@

% 4 Find -

ces Mallings Review View
Bl :
3 Replace
fNormal THoSpaci.. Heading! Heading2 ~ Ttle  Subtitle SublleEm.. Emphasis . Change

[fns Newroman+[12 - | [ATIAT) @H

4 Copy
P s B £ 0 e x| A i e | Do S
g L. Select file to open 5| Editing

Clipboard o n
M Ele Edr vew Lookin: | |\ Koko-Amel v @ F @
NP HBL -

Home | Insen  PageLayout
% cut

AsBbccDe AsBbeede AaBbCi AaBbce AADB aasbee. acsveco acsbeeni

Name Date modified Type
Sub JiPOF 1071172016 321 File folder
[[listing.bas 14/12/2016 12:56 BAS File

Type: BAS File
size:
Date modified: 14/12/2016 12:56

Deshtop
-,

Libraries

s

This PC

Network
Ferans:  [mng A

Flesftpe: | BASCOMAVR fes ("BAS) v | concal |

Pinout

v
< 5 PDF Viewsr ChipPinout

11 |[Modiied |[Insert | Open an existing fie. Il Il |
keadaan hidup maka program akan otomatis menghubungkan perangkat

android dengan modul bluetooth HC-05, Namun, jika bluetooth dalam

Page: 100114 Words: 1004 G5  English (United States]

Gambar30. Membuka Folder FILE Program yang telah dibuat.

3. Klik OPEN

BAB IV - Microsoft Word -

e B T

B :: - [mes Newroman <12~ & &7|[3] |
3 cony
postc [B I U=~ x x har|¥- A

 Fommat Painter
Cipboard T B

naBbeeDc Aasbcede AaBbCi AaBbce AAB aasbec. acsbeco: aasbeenc

THomal 1 NoSpaci.. Headingl Heading2 — Title Subtitle  Subtle Em.. Emphasis

i
BASCOM-AVR IDE [1.11.90] - [D:\kampus\TA parkir otomatis\new\Koko-Amel\listing.bas] = &
= - ‘Firie Edt Vew Progmm Toos Optins Widow Help

DPHBELPRE. GUS%E-®E. ®myp.
Sub v Label Chip PinOut

"nibdef dat " -
2000000

O

sTegfile
scrystal

Package | DIP40

sbaud = 3600

shustack
sswstack - 32
Sframesize - 40

oo

Config Ledpin
Config Ledpin
Config Led =

. Bs = FORTC 0 . E = PORTC.1 . Dh4 = FORTC
. DbS = PORTC 3. Db = PORTC 4 . Db7 = POR

[PORTD

Cek As String * 1

Pinout

v PDF Viewer Chip PinOut |
I

Gambar 3. Tampilan Program yang telah di buat
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4. Maka akan keluar program sesuai yang telah dibuat sebelumnya.

Pada saaprogram telah selesai maka kita harus mepigad
program ke ATMEGA 16setelah itu kita akan mencoba menjalankan alat
yang telah dibuatKita akan memulai dengan tag rfid yang kitg tean
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 molriiaka mobil akan terparkir secara
otomatis sesuai dengan parkir yaredah 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 2. Tampilanalat dari depan



BAB V
PENUTUP

A. Kesimpulan
Setelah melakukan tahap perencanaan, pembuatan dan proses pengujian
serta analisa terhadapardware maupun software, maka dapat ditarik
kesimpulan sebagai berikut:

1. Menghasikan sebuahprototype tempat parkir bertingkat otomatis
menggunakan RFID (Radio Frequency Identification) berbasis
mikrokontroler ATMEGA 16.

2. Terbentuknya rangkaian infraresebagai 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 pengembala¢mm
sistem parkir bertingkat otom& menggunakan RFID (Radio Frequency
Identification) berbasis mikrokontroler ATMEGA Hhitara lain:
1. Dalam alat ini untuk menambah hak akses diharuskan membongkar
program dengan menambahkan variabel tambahan. Pada masa yang akan
datang, ada baiknya menggkaa PC yang terintegrasi dengdatabase,

untuk media penyimpanan kodaiqueRFID.
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2. Dalam pemasangan sensor, vaitifra red dilakukan sejajar mungkin.
Infra redberperan sebagai sensor halangan, jika pemasangan tidak sejajar,
titik jatuh cahaya darinfra red tidak tepat sehinggautput dari sensor
tidak baik. Dengan kata lain, terjadi kesalaharrqr) pembacaan logika
sensor.

3. Sebelum membuat program lengkap, sebaiknya membuat program untuk
menguji coba arah putaran motor DC. Jika tidak dilakukan pemgogida
motor DC, dilhawatirkan 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 peoggan sistem ini untuk melakukan

pengembangapengembangan seperti pengembangan sistem ini.
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Lampiran 2. Gambar Alat

Gambar Alat Tampak Depan
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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 8BMHZ

$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

ConfigLcd =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 1d2 As String * 12

Dim Id3 As String * 12

Dim Id4 As String * 12

Dim Id5 As String * 12

Dim Userl As String * 12

Dim User2 As String * 12

Dim User3 As String * 12

Dim User4 As  String * 12

Dim | As Integer

Dim Sttl 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 = "0300750AEQ"



Id2 = "03006FF260"
1d3 = "03006FD930"
Id4 = "0300732A00"
1d5 = "03007456E0"

Porta = &B11111111
Portc = &B11111111

'Inisialisasi Pin MlIkrokontroler

Utama Alias Pina.2

R_parkirl 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 Kkiri Alias Pinc.7
Sw_kanan Alias Pina.7

M_utamal Alias Portb.0
M_utamall Alias Portb.1

M_parkirl Alias Portb.3
M_parkirll Alias Portb.2

M_parkir3 Alias Portb.4
M_parkir33 Alias Portb.5

M_parkir2 Alias Portb.7
M_parkir22 Alias Portb.6

M_parkird Alias Portd.3
M_parkird4 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
Locate1,1
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 =
1=0

Id = "0000000000"

' Proses baca RFID

Mulail:
Do
Cek = Inkey()

If Cek <>" Then
Incr |

Datas = Datas + Cek
Id = Mid(datas , 5, 10)
Else
Goto Mulail
End If
Loop Until I > 13

Locate 1, 4
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Led Id

Wait 2

Gosub Cek_keluar
Gosub Cek_kartu
=0
Datas =
Id = "0000000000 "
Cek=""

Goto Mulai

' Cek Mobil Keluar parkiran

Cek_keluar:
If Id = Userl Then

Gosub Keluar_ruangl
R1=0
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Userl ="
Cek=""

Goto Mulai

Elseif Id = User2 Then

Gosub Keluar_ruang?2
R2=0
=0
Datas =
Id = "0000000000"
User2 =™
Cek=""

Goto Mulai

Elseif Id = User3 Then

Gosub Keluar_ruang3
R3=0
=0
Datas =
Id = "0000000000"
User3 =""
Cek=""

Goto Mulai

Elseif Id = User4 Then

Gosub Keluar_ruang4
R4=0
=0
Datas =
Id = "0000000000"
User4 =™
Cek=""

Goto Mulai

End If

If R_parkirl =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_parkird =1 Then
R4=1

Else
R4=0

End If

IfR1=1AndR2=1And R3=1And 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_Kkartu:

If Id =1d1 Then
Locate 1,1
Lcd " Silahkan Masuk "
Locate 2,1
Lcd* USER1 "
Do
Loop Until Utama =1
Gosub Cek_ruang
Goto Mulai

Elseif Id = 1d2 Then
Locate 1,1
Lcd " Silahkan Masuk "
Locate 2,1
Lcd® USER2 "
Do
Loop Until Utama =1
Gosub Cek_ruang
Goto Mulai



Elseif Id = 1d3 Then
Locate1,1
Lcd " Silahkan Masuk "
Locate 2,1
Lcd® USER3 "
Do
Loop Until Utama =1
Gosub Cek_ruang
Goto Mulai

Elseif Id = 1d4 Then
Locate 1,1
Lcd " Silahkan Masuk "
Locate 2,1
Led" USER4 "
Do
Loop Until Utama =1
Gosub Cek_ruang
Goto Mulai

Elseif Id = 1d5 Then
Locate 1,1
Lcd " Silah kan Masuk "
Locate 2,1
Led" USER5 "
Do
Loop Until Utama =1
Gosub Cek_ruang
Goto Mulai

Else
Locate 2,1
Lcd " Tdk Terdaftar "
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Cek= "
Goto Mulai

End If

Return

' Cek ruangan Kosong pada parkiran kosong

Cek_ruang:

If R_parkirl =0 Then
Locate1,1
Lcd " Pil. Ruangan 1"
R1=0
Gosub Ruangl
Userl =1Id
R1=1
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Cek=""
Goto Mulai

Else
R1=1



End If

If R _parkir2 =0 Then
Locatel,1
Led " Pil. Ruangan 2 "
R2=0
Gosub Ruang2
User2 = Id
R2=1
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Cek=""
Goto Mulai

Else
R2=1

End If

If R_parkir3 =0 Then
Locate1,1
Lcd " Pil. Ruangan 3"
R3=0
Gosub Ruang3
User3 =1Id
R3=1
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Cek=""
Goto Mulai

Else
R3=1

End If

If R_parkir4 = 0 Then
Locatel,1
Led " Pil. Ruangan 4
R4=0
Gosub Ruang4
Userd =1Id
R4=1
=0
Datas =
Id = "0000000000"
Cek=""
Goto Mulai

Else
R4=1

End If

Return

' Tempat parkiran ruangan 1 (masuk)

Ruangl:
Set M_utamal
Wait 1
Set M_parkirl
Waitms 500



Reset M_utamal
Do
Loop Until Utama = 1
Reset M_parkirl
Wait 1

Return

' Tempat parkiran ruangan 1 (keluar)

Keluar_ruangl:
Set M_parkirll
Wait 1
Set M_utamall
Waitms 500
Reset M_parkirll
Do
Loop Until Utama =1
Reset M_utamall
Wait 1
Locate 1,1
Lcd " Silahkan Mobil "
Locate 2,1
Led" 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_Kkiri
Wait 1
Set M_utamal
Wait 1
Set M_parkir2
Wait 1
Reset M_utamal
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



Reset M_kanan
Wait 1
Return

' Tempat parkiran ruangan 2 (keluar)

Keluar_ruang2:
Porta = &B11111111
Portc=& B11111111
Set M_Kkiri
Do
Loop Until Sw_kiri=0
Reset M_Kkiri
Wait 1
Set M_parkir22
Wait 1
Set M_utamall
Wait 1
Reset M_parkir22
Wait 1
Do
Loop Until Utama =1
Reset M_utamall
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

Led" 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
SetM_utama 1
Wait 1
Set M_parkir3



Wait 1
Reset M_utamal
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_utamall
Wait 1
Reset M_parkir33
Wait 1
Do
Loop Until Utama =1
Reset M_utamall
Wait 1
Porta = &B11111111
Portc = &B11111111
Set M_bawah
Do
Loop Until Sw_bawah =0
Reset M_bawah
Wait 1
Locatel,1
Lcd " Silahkan Mobil "
Locate 2,1
Led" Keluar "
Wait 1
Do
Loop Until Utama = 0
Return

' Tempat parkiran ruangan 4 (masuk)




Ruang4:
Porta = &B11111111
Portc = &B11111111
Set M_kiri
Do
Loop Until Sw_kiri =0
Reset M_Kkiri
Wait 1
Porta = &B11111111
Portc = &B11111111
Set M_atas
Wait 1
Do
Loop Until Sw_atas =0
Reset M_atas
Wait 1
Set M_utamal
Wait 1
Set M_parkir4
Wait 1
Reset M_utamal
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_Kkiri
Wait 1
Porta = &B11111111
Portc = &B11111111



Set M_atas
Do

Loop Until Sw_ata s=0

Reset M_atas

Wait 1

Set M_parkird4

Wait 1

Set M_utamall

Wait 1

Reset M_parkir44

Wait 1

Do

Loop Until Utama =1

Reset M_utamall

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

Locatel,1

Lcd " Silahkan Mobil "

Locate 2,1

Led" Ke luar

Wait 1

Do

Loop Until Utama = 0
Return
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Lampiran 4. Data Sheet Rfid Reader

nr-d n d 'M

All Mikroelektronika's development systems feature a large number of peripheral
modules expanding microcontroller's range of application and making the
process of program testing easier. In addition to these modules, it is also
possible to use numerous additional modules linked to the development system
through the I/0 port connectors. Some of these additional modules can operate
as stand-alone devices without being connected to the microcontroller.

f{IMikroElektronika
SOFTWARE AND HARDWARE SOLUTIONS FOR EMBEDDED WORLD . . .
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RFid Reader

The RFid Reader additional board is used to read identification cards (RFid Cards) using radio waves.This additional board features
a receiver/transmitter module with antenna and a 2x5 male connector that enables connection with development systems. The
operation of the RFid Reader board is based on amplitude modulation of radio waves and electromagnetic induction. The RFid card
is not provided with the RFid Reader, but you can buy it separately.

2x5 male connector enables the
additional board to be connected
to a microcontroller on the
development system

Antenna provided on the
additional board is used to
receive data stored on the
identification card (RFid Card)

Transceiver EM4095 is used for
AM modulation/demodulation or
as a driver for the antenna

Figure 1: RFid Reader

RFid Reader is powered via a development system it is connected to. The presence of the power supply is indicated by a LED marked
POWER. When the RFid Reader is turned on, a 125kHz voltage is supplied on its antenna. As a result, the anntena starts emitting
an electromagnetic field necessary for reading the RFid identification card. As passive RFid card doesn’t have its own power supply,
it features a coil where the voltage is automatically induced by approaching the card to the RFid Reader's antenna. This voltage is
necessary for the chip featured on the RFid card to work. The memory chip on the RFid card contains a unique identification code.
This code is sent by the card when it is placed close to the RFid Reader's anntena. The code is received via this anntena. Then, it is
sent to the microcontroller for further processing.

'RFid Card

REid. Cape

« | RFid Reader

Figure 2: Identification card (RFid Card)

Figure 3: The principle of RFid Reader's operation

MikroElektronika
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RFid Reader

=C10 ==C11
1.8nF 1.8nF

RDYICLK

Figure 4: RFid Reader connection schematic

The function of pins provided on the 2x5 male connector CN1:

ouT - Output signal from the EM4095 circuit (the code read from the identification card)
RDY/CLK - Clock frequency pin and flag

SHD - High voltage on this pin causes the RFid Reader to enter sleep mode

MOD - High voltage on this pin causes signal modulation on the antenna to start

MikroElektronika
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RDM630 Specification

y<—38.50003 (mm)——

(Wuw Z+000°8T

12
|-|0|P2

p:[|- ® o o|-|
5 1

3 1
P3|® »(m

1. Pin Definition (WEIGAND):

2. Pin definition (TTL interface RS232 data format):

P1: P1:
PIN1 DATAO PIN1 X
PIN2 DATAI PIN2 RX
PIN3 PIN3
PIN4 GND PIN4 GND
PINS +5V(DC) PIN5S +5V(DC)
P2: P2:
PIN1 ANTI PIN1 ANTI
PIN2 ANT2 PIN2 ANT2
P3; P3:
PINI LED PINI LED
PIN2 +5V(DC) PIN2 +3V(DC)
PIN3 GND PIN3 GND
Specification and Parameter:
Frequency 125KHz
Baud Rate 9600 (TTL Electricity Level RS232 format)
interface Weigang26 Or TTL Electricity Level RS232 format
Power supply | DC 5V (£5%)
Current < 50Ma
Operating >50mm (Depend on Card/Tag shape, manufacturer)
range B
Expand /O | N/A
port
Indication N/A
light
Working -10°C ~+70°C
temperature
Storage -20°C ~+80°C
temperature S
Max. humidity | Relative humidity 0 ~ 95% i o -
Size 38.5mm X 19mm X 9mm o
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Wiegand Format 26bit output data format

Read only ID as 4 byte, form as below:-

D37 D36 D35 D34 D33 D32 D31 D30
D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20
D17 D16 D15 D14 D13 DI2 DIl D10
D07 D06 D05 D04 D03 D02 DOI D00

Wiegand Format 26 bits format form by 26 bits data which including 24 bit user data and

2 bit parity bit. As far as module concerned, former 12bit of 24 bit data is even & the

behind 12bits is odd.
24 bit data correspond to 32 bit is read only 24bit which behind ID, [.E. D27-D20,

D17-D10, D07-D00,

Output data format as chart below:

filof1 2345678910 11[12]13|14[15|16/17(18[19]20|21]22(23(24]25

PE|D|(D|D|(D|D|D|(D|D(D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D]|PO

DIDIDI(D|ID|D|D|D|{D|D|D|D|D|D|(D|D|DID|D|[D|{D|D|D|D

2121212121212 2(1v (v vyt frfrfrfojofojojofolo|o

7165141312107 (6|5|4|3|2(1(0|7|6|5(4|3[2|1]0
Thereinto :

® @ PEiseven bit, PO is odd bit;

® @ [ is the data bit which was involved in even, O is the data bit which was
involved in odd;

® @ DXX is the data bit which correspond to Mifare@ Standard & Light card read
only ID;

® @ Wiegand Format 26bit output time sequence:



Tl\V
d->»
l

S5

A

A4

WD0 L

I

€ Tpw

SS H I—

WwD1 H»SS H
DATA 0 0 0 1 ... 1 0 0
26bits
Symbol Specification Representative value
Tup Send data to active time 2ms
extension
Tsp Send data to finish 2ms
time extension
Tow Data impulse width 801 s
Tiw Data impulse interval Ims
width
Reading Type:

92

Standard design -- card can’t be read again within the range of read antenna after read once. User must

move it out of reading antenna range first, swipe card again & can be read.

Special design -- card can be read continuously within the range of read antenna.
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TTL Interface RS232 Data output format

1. 9600bps,N,8,1
2. CHECKSUM: card 10byte DATA entire do XOR operation

2 | 10ASCII Data Characters [ Checksum |03 |

Example: card number: 62E3086CED
Output data:36H. 32H. 45H. 33H. 30H. 38H. 36H. 43H. 45H. 44H

CHECKSUM: (62H) XOR (E3H) XOR (08H) XOR (6CH) XOR (EDH)=08H

2. Time sequence chart

ey
DATA1 |<—>I‘_,|

140ms  70ms

[ Ko X X // ™ Segh

DATAD D— D— |‘_"|
104125 104125 20815
l Start Bu\< Bit0 >< Bitl >< // >< Bit7 >\ Stop Bit

D— f— 7 —

104 12 s 104 15 208 s




Lampiran 5. Data Sheet ATmega 16

Features

* High-performance, Low-power AVR® 8-bit Microcontroller
* Advanced RISC Architecture
— 131 Powerful Instructions — Most Single-clock Cycle Execution
— 32 x 8 General Purpose Working Registers
— Fully Static Operation
— Up to 16 MIPS Throughput at 16 MHz
— On-chip 2-cycle Multiplier
* Nonvolatile Program and Data Memories
— 16K Bytes of In-System Self-Programmable Flash
Endurance: 10,000 Write/Erase Cycles
— Optional Boot Code Section with Independent Lock Bits
In-System Programming by On-chip Boot Program
True Read-While-Write Operation
— 512 Bytes EEPROM
Endurance: 100,000 Write/Erase Cycles
— 1K Byte Internal SRAM
— Programming Lock for Software Security
* JTAG (IEEE std. 1149.1 Compliant) Interface
— Boundary-scan Capabilities According to the JTAG Standard
— Extensive On-chip Debug Support
— Programming of Flash, EEPROM, Fuses, and Lock Bits through the JTAG Interface
* Peripheral Features
— Two 8-bit Timer/Counters with Separate Prescalers and Compare Modes
— One 16-bit Timer/Counter with Separate Prescaler, Compare Mode, and Capture
Mode
— Real Time Counter with Separate Oscillator
— Four PWM Channels
— 8-channel, 10-bit ADC
8 Single-ended Channels
7 Differential Channels in TQFP Package Only
2 Differential Channels with Programmable Gain at 1x, 10x, or 200x
Byte-oriented Two-wire Serial Interface
Programmable Serial USART
Master/Slave SPI Serial Interface
Programmable Watchdog Timer with Separate On-chip Oscillator
— On-chip Analog Comparator
* Special Microcontroller Features
— Power-on Reset and Programmable Brown-out Detection
- Internal Calibrated RC Oscillator
— External and Internal Interrupt Sources
— Six Sleep Modes: Idle, ADC Noise Reduction, Power-save, Power-down, Standby
and Extended Standby
* 1/0 and Packages
— 32 Programmabile /O Lines
— 40-pin PDIP, 44-lead TQFP, and 44-pad MLF
* Operating Voltages
— 2.7 - 5.5V for ATmega16L
— 4.5 - 5.5V for ATmega16
* Speed Grades
— 0 - 8 MHz for ATmega16L
— 0 - 16 MHz for ATmega16
* Power Consumption @ 1 MHz, 3V, and 25°C for ATmega16L
- Active: 1.1 mA
— Idle Mode: 0.35 mA
— Power-down Mode: < 1 pA

AIMEL
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I )

8-bit AVR
Microcontroller
with 16K Bytes
In-System
Programmable
Flash

ATmega16
ATmega16L

Summary

2466HS-AVR-12/03

Note: This is a summary document. A complete document
is available on our Web site at www.atmel.com.



Pin Configurations
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Figure 1. Pinouts ATmega16
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PDIP
—
(XCK/TO) PBO ] 1 40 [J PAO (ADCO)
(T1) PB1 ] 2 39 [J PA1 (ADC1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 [0 PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1) PB3 ] 4 37 [J PA3 (ADC3)
(SS) PB4 ] 5 36 [0 PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 (] 6 35 [J PA5 (ADCS5)
(MISO) PB6 | 7 34 [7 PA6 (ADC6)
(SCK) PB7 [] 8 33 [0 PA7 (ADC7)
RESET ] 9 32 [1 AREF
vce o] 10 31 [0 GND
GND ] 11 30 [0 Avcec
XTAL2 (] 12 29 [0 PC7 (TOSC2)
XTALT [ 13 28 [1 PC6 (TOSC1)
(RXD) PDO ] 14 27 |1 PC5 (TDI)
(TXD) PD1 ] 15 26 [ PC4 (TDO)
(INTO) PD2 ] 16 25 [ PC3 (TMS)
(INT1) PD3 ] 17 24 [0 PC2 (TCK)
(OC1B) PD4 ] 18 23 [ PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 [ 19 22 [1 PCO (SCL)
(ICP1) PD6 | 20 21 [3 PD7 (OC2)
TQFP/MLF
o o
s & TN
@228 o888
NaeLx L<<L<L
tsoa-o000occ-am
PEREBacFzdg
OO0000000nnn
@ 44,42, .40, 38,36, 34
(Mosl) PB5 ] 1 33 [0 PA4 (ADC4)
(MISO) PB6 ] 2 32 |7 PA5 (ADCS5)
(SCK) PB7 ] 3 31 [ PA6 (ADCS)
RESET ] 4 30 [ PA7 (ADC7)
vce ] 5 29 |1 AREF
GND ] 6 28 [ GND
XTAL2 ] 7 27 |2 Avce
XTAL1 ] 8 26 [J PC7 (TOSC2)
(RXD) PDO ] 9 25 [ PC6 (TOSC1)
(TXD) PD1 ] 10 24 |3 PC5 (TDI)
(INTO) PD2 [ 11 23 [ PC4 (TDO)
1213147516 718" %202 %2
o000 oooogog
83885828588
acoooa>Spaoaocoan
Fo<-N J<K 0
25358 8BEE

Disclaimer Typical values contained in this datasheet are based on simulations and characteriza-
tion of other AVR microcontrollers manufactured on the same process technology. Min
and Max values will be available after the device is characterized.

2 ATmega16(L) ________________________________________________________________________|

2466HS-AVR-12/03



Overview

Block Diagram
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ATmega16(L)

The ATmega16 is a low-power CMOS 8-bit microcontroller based on the AVR enhanced
RISC architecture. By executing powerful instructions in a single clock cycle, the
ATmega16 achieves throughputs approaching 1 MIPS per MHz allowing the system
designer to optimize power consumption versus processing speed.

Figure 2. Block Diagram

PAO - PA7 PCO - PC7
vCcC

r ‘ PORTA DRIVERS/BUFFERS | PORTC DRIVERS/BUFFERS ‘

G;\ID ‘ PORTA DIGITAL INTERFACE | PORTC DIGITAL INTERFACE ‘
, < MUX & M aoc
ADC INTERFACE ™I

|

¥
TIMERS/
OSCILLATOR
PROGRAM STACK N COUNTERS D
COUNTER POINTER

AVCC

AREF

. .

H PROGRAM | [ INTERNAL
H *{ :' SRAM OSCILLATOR

FLASH

XTAL1
; L
INSTRUCTION GENERAL WATCHDOG
REGISTER | |13 PURPOSE TIMER OSCILLATOR —
REGISTERS i
XTAL2
o] x
INSTRUCTION MGU GTRL.
DECODER 1 Y & TIMING  RESET
- z

CONTROL
LINES

STATUS
AVR CPU REGISTER [*1 "]
COMP.
INTERFACE

‘ PORTE DIGITAL INTERFACE

‘

INTERNAL
INTERRUPT CALIBRATED
OSCILLATOR

Bc
i

| PORTD DIGITAL INTERFACE ‘

l l

‘ PORTB DRIVERS/BUFFERS

PORTD DRIVERS/BUFFERS ‘

[11] [T
Ry T

PBO - PB7 PDO - PD7

AIMEL 3
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Pin Descriptions
vccC
GND

Port A (PA7..PA0)
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The AVR core combines a rich instruction set with 32 general purpose working registers.
All the 32 registers are directly connected to the Arithmetic Logic Unit (ALU), allowing
two independent registers to be accessed in one single instruction executed in one clock
cycle. The resulting architecture is more code efficient while achieving throughputs up to
ten times faster than conventional CISC microcontrollers.

The ATmega16 provides the following features: 16K bytes of In-System Programmable
Flash Program memory with Read-While-Write capabilities, 512 bytes EEPROM, 1K
byte SRAM, 32 general purpose |/O lines, 32 general purpose working registers, a
JTAG interface for Boundary-scan, On-chip Debugging support and programming, three
flexible Timer/Counters with compare modes, Internal and External Interrupts, a serial
programmable USART, a byte oriented Two-wire Serial Interface, an 8-channel, 10-bit
ADC with optional differential input stage with programmable gain (TQFP package only),
a programmable Watchdog Timer with Internal Oscillator, an SPI serial port, and six
software selectable power saving modes. The Idle mode stops the CPU while allowing
the USART, Two-wire interface, A/D Converter, SRAM, Timer/Counters, SPI port, and
interrupt system to continue functioning. The Power-down mode saves the register con-
tents but freezes the Oscillator, disabling all other chip functions until the next External
Interrupt or Hardware Reset. In Power-save mode, the Asynchronous Timer continues
to run, allowing the user to maintain a timer base while the rest of the device is sleeping.
The ADC Noise Reduction mode stops the CPU and all I/O modules except Asynchro-
nous Timer and ADC, to minimize switching noise during ADC conversions. In Standby
mode, the crystal/resonator Oscillator is running while the rest of the device is sleeping.
This allows very fast start-up combined with low-power consumption. In Extended
Standby mode, both the main Oscillator and the Asynchronous Timer continue to run.

The device is manufactured using Atmel’s high density nonvolatile memory technology.
The On-chip ISP Flash allows the program memory to be reprogrammed in-system
through an SPI serial interface, by a conventional nonvolatile memory programmer, or
by an On-chip Boot program running on the AVR core. The boot program can use any
interface to download the application program in the Application Flash memory. Soft-
ware in the Boot Flash section will continue to run while the Application Flash section is
updated, providing true Read-While-Write operation. By combining an 8-bit RISC CPU
with In-System Self-Programmable Flash on a monolithic chip, the Atmel ATmega16 is
a powerful microcontroller that provides a highly-flexible and cost-effective solution to
many embedded control applications.

The ATmega16 AVR is supported with a full suite of program and system development
tools including: C compilers, macro assemblers, program debugger/simulators, in-circuit
emulators, and evaluation kits.

Digital supply voltage.
Ground.

Port A serves as the analog inputs to the A/D Converter.

Port A also serves as an 8-bit bi-directional I/O port, if the A/D Converter is not used.
Port pins can provide internal pull-up resistors (selected for each bit). The Port A output
buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink and source capability.
When pins PAO to PA7 are used as inputs and are externally pulled low, they will source
current if the internal pull-up resistors are activated. The Port A pins are tri-stated when
a reset condition becomes active, even if the clock is not running.

4 ATmega16(L) m——

2466HS-AVR-12/03
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= A Tmega16(L)

Port B (PB7..PB0)

Port C (PC7..PCO)

Port D (PD7..PDO)

XTAL1
XTAL2

AvVCC

AREF

2466HS5-AVR-12/03

Port B is an 8-bit bi-directional I/O port with internal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port B output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port B pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port B pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running.

Port B also serves the functions of various special features of the ATmega16 as listed
on page 56.

Port C is an 8-bit bi-directional I/O port with internal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port C output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port C pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port C pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running. If the JTAG interface is
enabled, the pull-up resistors on pins PC5(TDI), PC3(TMS) and PC2(TCK) will be acti-
vated even if a reset occurs.

Port C also serves the functions of the JTAG interface and other special features of the
ATmega16 as listed on page 59.

Port D is an 8-bit bi-directional I/O port with internal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port D output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port D pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port D pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running.

Port D also serves the functions of various special features of the ATmega16 as listed
on page 61.

Reset Input. A low level on this pin for longer than the minimum pulse length will gener-
ate a reset, even if the clock is not running. The minimum pulse length is given in Table
15 on page 36. Shorter pulses are not guaranteed to generate a reset.

Input to the inverting Oscillator amplifier and input to the internal clock operating circuit.
Output from the inverting Oscillator amplifier.

AVCC is the supply voltage pin for Port A and the A/D Converter. It should be externally
connected to V¢, even if the ADC is not used. If the ADC is used, it should be con-

nected to V¢ through a low-pass filter.

AREF is the analog reference pin for the A/D Converter.

AIMEL 5
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