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4.2

BAB IV

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

Pendahuluan

Penulisan dalam BAB IV ini berupa pengujian dan analisis
keseluruhan tentang obyek tugas akhir yang berjudul Pengaturan Palang Pintu
Parkir Dengan Identifikasi RFID. Dalam tugas akhir ini, dibuat sistem yang
difungsikan untuk mengidentifikasi pengguna kendaraan dan jenis kendaraan
menggunakan code unik yang terdapat pada tag RFID.

Secara garis besar proses berjalannya sistem ini yaitu para pengguna
area parkir akan memiliki kartu parkir sebagai ID untuk dapat memasuki area
parkir. Seperti yang teléh tertera pada latar belakang masalah diatas, Palang

pintu parkir dapat bekerja secara otomatis.

Perangkat Keras (Hardware)
Perangkat keras dibagi menjadu dua, yaitu mekanik dan elektrik :
1. Mekanik
a.. Palang
Untuk meringankan kerja dari motor power window maka

palang terlebih dahulu dibuat setimbang, dengan cara memberikan
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beban pemberat pada bagian belakang. Dan pada bagian depan
dibuat semakin kedepan semakin ringan, hal ini bertujuan untuk
mengurangi berat penyeimbang dibelakang dan memabah umur

palang dari pembengkokan. Seperti yang terlihat pada gamabar 4.1

ol ket =~
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o

Gambar 4.1.a Palang parkir

Perhitungan mencari kestimabangan palang :

e Berat total palang yang terukur 1,28 Kg.

o Panjang palang 2,5 Meter

e Panjang palang di bagi menjadi dua bagian, bagian pemberat
dan bagian penghalang.

e Bagian pemberat memiliki panjang 25 Centimeter.

e Bagian penghalang memiliki panjang 22,5 Meter.
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Gambar 4.1.b Palang parkir

Panjang di bagian pemberat

X ta
Panjang total bt il

e Berat di pemberat =

_ 0,25 Meter

2,5 Meter % 1,25 Kg

=0,128 Kg

Panjang di bagian penghalang -
Panjang total berat total

e Berat di Pengahalang =

_ 2,25 Meter
2,5 Meter

x 1,28 Kg

=1,152Kg
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Menghitung kestimbangan palang :

(berat di penghalang x panjang bagian penghalang) — (berat di
pemberat x panjang di bagian pemberat) =0
Beban yang harus di tambahkan dibagian pemberat =

Berat dibagian penghalang X Panjang pengahalang
Panjang dibagian pemberat

_ 1,152 kg X2,25 Meter
B 0,25 Meter

= 10,368 kg

b. Motor Power Window (DC)

Spesifikasi motor :

Tegangan 12 V (DC)

Kecepatan tanpa beban + 91 Rpm
Torsi => 8 Nm

Arus ada beban <7 A

Arus tidak ada beban <3 A

Kecepatan yang dihasilkan oleh motor tersebut belum sesuai

dengan yang di inginkan. Kecepatan yang di inginkan adalah palang

pintu dapat bergerak 90° selama 2 detik, jadi dalam satu menit menjadi

7,5 putaran.
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Untuk memperlambat kecepatan motor maka digunakan roda

gigi dengan perbandingan 1:12.

e Roda gigi pertama memiliki 12 gigi berdiameter 17,5 mm.

e Roda gigi kedua memiliki 144 gigi berdiameter 182,5 mm.

Dengan menggunakan roda gigi maka kecepatan menjadi 7,5

Rpm, sedangkan torsi setelah menggunakan roda gigi menjadi :

N
Tzzﬁj‘”}“ Tq

144
=z t®

= 20 Nm

Untuk mencari berat beban maksimal yang bisa diputar oleh

motor yang telah di pasang roda gigi:

e Torsi merupakan perkalian dari F gaya (beban) dengan d jari-jari

(panjang lengan dari poros).




38

Dimana :

__20Nm
9,8 m/s? x0,091m

=22,4kg

Jadi beban maksimal yang mampu digerakkan oleh motor
adalah 22,4 Kg. sedangkan berat bebean palang pintu yang dibuat
memiliki berat 10,3 Kg, bearti motor masih mampu menggerakkan

palang pintu.
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c. Roda gigi (Gear)
Roda gigi yang digunakan memiliki perbandingan 1: 12, hal ini
dikarenakan spesifikasi motor Power Window memiliki kecepatan 91

Rpm, sedangkan secara umum kecepatan buka dan tutup palang parkir

sekitar 2 menit dalam 90°. Dari data diatas diperlukannya sebuah

transmisi dengan 91 Rpm dapat berputar 90° dengan waktu 2 detik.

e Perhitungan kecepatan motor tanpa roda gigi dalam 90° :
Motor Power Window =91 Rpm

91 putaran

k=———= etik
dalam 1 detik 20 detik 1,52 Putaran/d

1,52 putaran/detik = 540°

1/ utaran='£=0166detik
4 puatan='o, =%

e Perhitungan kecepatan motor dalam 90° selama 2 detik :
90° = 2 detik
360° = 8 detik

Lo sodetik
ey TR .
meni 3 detik ,5 putaran
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e Perbandingan roda gigi :

91 Rpm:7,5Rpm=1:12

e Roda gigi 1 memiliki jumlah gigi 12 dan roda gigi ke 2
memiliki jumlah gigi 144. Seperti yang terlihat pada gambar
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Gambar 4.2 Roda Gigi

2. Elektrik
a. Mikrokontroler
Rangkaian ini bertugas mengolah data dari program yaitu

inputan “a” dan dari sensor, data inputan “a” dan data sensor untuk
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memberikan perintah pergerakan motor kepada motor driver. Data
inputan “a” tersebut diterima melalui komunikasi USART.

Jantung rangkaian pada gambar 4.3 adalah mikrokontroler
ATTINY 2313 yang akan menerima data dari porf USART RXD
pada pin PDO. Port digunakan sebagai output ke motor driver.
Xtal yang digunakan adalah CQ11-0592 Mhz sehingga error dalam
jalur komunikasi USART dapat mencapai 0%. Keluaran
mikrokontroler yang akan dihubungkan dengan motor Driver
berada pada PB.0 , PB.1, PB.2 , PB.3 yang akan mengatur arah

putaran motor. Berikut ini adalah gambar rangkaian kontroler dan

skematik kontroler.

Gambar 4.3 Rangkaian Kontroler




b. Rangkaian Kontroler dan Limit Switch Motor.

Skematik rangkaian kontroler dan limit switch motor dapat
dilihat pada gambar 4.4. Berikut ini adalah cara kerja dari
rangkaian /imit switch motor tersebut :

e Rangkaian motor memiliki /imit switch yang berfungsi sebagai
batas atas dan batas bawah palang. Terlihat pada gambar 4.5.

e Didalam rangakaian ini terdapat juga rangkaian relay yang
berfungsi sebagai pengatur arah putaran motor.

e Jika Relay 2 On maka J1 kaki no 1 akan mendapat positif (+),
kaki no 2 akan mendapat negative (-) dan motor akan berputar
kearah kanan.

e JikaRelay 1 On maka J1 kaki no 1 akan mendapat negative (-)
kaki no 2 akan mendapat positif (+) dan motor akan berputar

kearah kiri.
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Gambar 4.4 Skematik Rangkaian Kontroler dan Limit Switch Motor
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c. Firmware pada mikrokontroler
Firmware untuk rangakaian kontroler dibuat didalam
software pemograman CODEVISION menggunakan bahasa C.
firmware ini akan masuk kedalam memori mikrokontroler. Berikut
ini adalah diagram alir firmware kontroler yang terlihat pada

gambar 4.5,




RFID=0K

Relay 1 = off
Relay 2 =on

v

Palang Naik

Palang Diam

Baca
Sensor2=0

Palang Diam

Relay 1=o0n
Relay 2 = off

Y

Palang Turun

r
( Selesai ’

Gambar 4.5 Diagram Alir Kontroler
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Firmware digunakan untuk mengolah data dari program
melalui jalur komunkasi UART, dan mengirimkan keluaran
melalui Port B. Frimware diatas dimulai dengan dari inisialisasi

port, timer, dan port serial USART. Frimware tersebut berisi

program sebagai berikut :

while (1)

{
// Place your code here

inp=getchar();
if(inp=="a")
{

PORTB.0=1;
PORTB.1=0;
PORTB.2=1;
PORTB.3=0;
delay_ms(3000);

while(~PIND.5)
{

PORTB.0=0;
PORTB.1=0;
PORTB.2=0;
PORTB.3=0;
delay_ms(2000);

}
while(~PIND.6)

{

PORTB.0=0;
PORTB.1=0;
PORTB.2=0;
PORTB.3=0;
delay_ms(2000);

}
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PORTB.0=0;
PORTB.1=1;
PORTB.2=0;
PORTB.3=1;
delay_ms(3000);

}

else

{
PORTB.0=0;
PORTB.1=0;
PORTB.2=0;
PORTB.3=0;

}

Intruksi masukan function getchar digunakan untuk
membaca data. Data inputan dari sgffware akan dibaca oleh
function getchar. Jika inputan a maka bernilai benar dan
mikrokontroler akan member keluaran pada port PB.0 untuk
menyalakan lampu led, dam member keluaran pada port PB.2

untuk membuka palang dan delay 3 detik.

Mikrokontroler akan membaca perintah while (~PIND.5)
dimana Pin D.5 adalah inputan dari sensor 1. Jika sensor 1 terputus
atan sinar laser tidak dapat diterima oleh photodioda karena
terhalang oleh kendaraan maka mikrokontroler akan menerima
inputan bernilai 0, namun nilai ini di not kan menjadi 1 dengan

menggunakan operator Bitwise “~”. Dengan bernilai 1 maka
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pengulangan terjadi selama hasil evaluasi ekspresi ini memeberi
nilai benar. Jika benar maka statetment dikerjakan yaitu
mikrokontroler akan member keluaran pada PO.B = 0 yang artinya
palang tidak bergerak atau diam.

Dan jika sensor 1 terhubung kembali maka akan bernilai 1
dan di not kan dengan operator betwise akan menjadi O yang
artinya ekpresi ini bernilai salah dan intruksi while ini selesai.

Mikrokontroler akan melanjutkan perintah berikutnya,
yaitu while(~PIND.6) dimana PIND.6 ini adalah inputan dari
sensor 2. Sama seperti sensor 1. Dan bila sensor 2 ini bernilai 0
maka ekpresi ini bernilai salah dan intruksi while ini selesai.

Dengan keadaan sensor 1 dan sensor 2 memberi inputan 1
dan di notkan oleh operator betwise menjadi 0, dan bernilai salah,
mikrokontroler bisa mengeksekusi perintah selanjutnya yaitu
member nilai 1 pada POB.1 dan POB.3, POB.1 adalah keluaran
untuk menyalakan lampu led, dan POB.3 adalah keluaran untuk
menutup palang melalui motor driver.

Namun jika inputan ke mikrokontroler dari software bukan
bernilai “a” maka mikrokotroler bernilai O dan tidak akan
engeksekusi while, dan langsung memberi keluaran pada POB.O ,

POB.1, POB.2, dan POB.3 yakni bernilai 0.
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d. Sensor (Laser)

Sensor ini menggunakan sinar laser sebagai sumber cahaya dan
photodiode sebagai penerima cahaya tersebut. Sensor bekerja layaknya
saklar, apabila cahaya dari laser tersebut dapat diterima oleh
photodiode maka saklar dinyatakan terhubung, dan photodioda
memiliki nilai referensi dimana nilai tersebut digunakan sebagai
pembanding di komparator seperti yang terlihat pada gambar 4.6 dan

gambar 4.7.

Gambar 4.6 Skematik Sensor (laser)
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Gambar 4.7. Rangkaian sensor (laser)

Sensor ini menggunkan komparator sebagai pembanding,
dimana inputan komparatos adalah photodioda. Saat tegangan pada
photodioda melebihi tegangan referensi yang sudah di set sebelumnya
melalui VR1 yaitu 3,5 Volt, sehingga keluaran dari komparator mencapai
5 Volt sesuai dengan tegangan input komparator. Apabila sinyal
photodioda dalam keadaan LOW 0 Volt maka tengan tersebut berada
dibawah tegangan referensi 3,5 Volt sehingga komparator mengikuti

menjadi o Volt.

43  Perangkat Lunak (Software)
a. ComPort
Pada tampilan perangkat lunak terlihat penamabahan ComPort,
digunakan untuk memilih Porf USB yang akan digunakan. Terlihat pada

gambar 4.8 yang berada pada pojok kanan bawah.
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Gambar 4.8, ComPort untuk memilih Port USB yang sedang digunakan

Pemilihan ComPort dilakukan agar program dapat
berkomunikasi dengan mikrokontroler. Dengan cara menyelipkan

deklarasi perangkat tersebut di program. Dapat dilihat di bawah ini :

Dim ComSerial As New System.IO.Ports.SerialPort
Dim atcCommand As String

With ComSerial

.PortName = cmbCOM.Text
.BaudRate = "9600"
.StopBits = I0.Ports.StopBits.One

.DataBits = 8

.Parity = I0.Ports.Parity.None
.ReadBufferSize = 10000
.ReadTimeout = 10000
.WriteBufferS8ize = 10000
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WriteTimeout = 10000
.RtsEnable = True

.OpEl'l“
.DiscardOutBuffer()
atcCommand = "a"
.Write (atcCommand + vbCrLf)
.Close()

End With

Deklarasi diatas mengandung perintah untuk mengirimkan “2”
sebagai inputan ke mikrokontroler, Perintah diatas disisipkan pada

program setelah semua proses kendaraan berakhir.

Cara Kerja Sistem Keseluruhan
Cara kerja sistem pengendali palang pintu parkir secara
keseluruhan dapat dilihat pada blok diagram yang menunjukkan

inetraksi masing-masing komponen. Ditunjukkan pada gambar 4.9

Palang

i Pintu

PC

Y

h 4

Pengendali —
A

Sensor

Gambar 4.9 Blok Diagram Sistem Keseluruhan
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Gambar 4.10 Skematik Sistem Kesehuuhan
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Pada gambar 4.10 blok diagram, 7ag RFID didekatkan dengan
Reader FRID melalui media transmisi radio frekuensi, dengan tujuan
nomor unik yang ada pada Tag RFID terbaca oleh Reader RFID.
Nomor unik yang terbaca tersebut lalu di cocokkan dengan database
pada program. Dengan kondisi diatas sensor 1 = O karena cahaya laser
yang terhalang oleh badan kendaraan, dan sensor 2 = 1.

Apabila nomor unik tersebut cocok dengan yang ada di
database maka program akan memproses kendaraan tersebut dengan
mengurangi saldo pada kartu 7ag RFID dan menampilkan ID
pengguna di layar monitor.

Setelah semua proses kendaraan berakhir, program akan
mengirimkan isyarat berupa “a” melalui serial port ke mikrokontroler.
Masukan isyarat “a” pada mikrokontroler ATTINY 2313 melalui PD.0O
dan akan di eksekusi oleh mikrokontroler dengan memberi keluaran
pada PB.3.

Keluaran dari mikrokontroler memlalui PB.3 akan
menghidupkan relay 2 sebagai driver motor. Kondisi relay 2 yang ON
akan membuat motor berputar kearah kanan atau searah jarum jam dan
menggerakkan palang untuk naik.

Dengan posisi palang na;ik atau terbuka maka sensor akan terus

memantau keberadaan kendaraan. Apabila kondisi sensor 1 = 1 dan
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sensor 2 = 1 maka mikrokontroler akan memberikan keluaran melalui

PB.2 untuk mengaktifkan relay 1 sebagai driver motor. Relay 1 dalam

kondisi ON akan menggerakkan motor unutk berputar ke arah kiri atau

berlawanan dengan arah jarum jam dan palang akan turun.

Tabel 4.1. Kerja sistem saat membuka palang :

J5
Kesesuaian J4 Arah Putar
Sensor 1 | Sensor2 RFID Serial Port out Relay J1. Motor Motor Palang
/J5.3 /1J5.2
_ ; J1.1=(+) | Kanan/searah ;
0 ] Ok a PB3=1 | RL2=ON n2=0) j jam Naik

Jika nomor unik pada Tag RFID cocok dengan yang ada pada

database, maka J4 (pada gambar 4.4) akan mendapat masukan isyarat “a”,

dan mikrokontroler akan memberi logika 1 pada port PB.3. apabila PB.3

mendapat nilai 1, Relay 2 akan bekerja. J1.1 mendapat nilai positif (+) dan

J1.2 akan medapat nilai negatif (-) maka motor akan berputar ke arah

kanan dan palang akan naik.
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Tabel 4.2. Kerja sistem saat menutup palang :

J5
Sensor 1 | Sensor2 | Port out Relay J1 Motor Ar;:ﬂf::ar Palang
/ J5.3 /J5.2
0 1 = - = Tidak berputar Tetap
0 Q - = = Tidak berputar | Tetap
1 0 = = = Tidak berputar Tetap
In.1=¢) 2 .
_ RLI1=0on Kiri/berlawanan
: IR m2=¢) | arahjarmjam | T

Sistem akan menutup palang jika Sensor 1 dan sensor 2 mendapat
nilai 1, pada kondisi ini mikrokontroler akan memberi nilai 1 pada output
PB.2. PoutB.2 =1 akan mengaktifkan relay 1 dan J1.1 mendapat negatif (-)
J1.2 akan mendapat positif (+) hal ini membuat arah putaran motor

berputar ke kiri dan palang akan turun.

4.5 Pengujian
1. Pengujian1:
Proses yang dilakukan dalam pengujian ini yaitu pengujian secara
keseluruhan dari perangkat keras maupun perangkat lunak. Seperti yang

terlihat pada gamabr 4.12.
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Gambar 4.12 Pengujian Tag RFID dan Reader RFID

Pada saat Tag RFID didekatkan pada Reader RFID maka Reader
akan membaca nomor unik yang terdapat pada Tag tersebut. Jika nomor
unik yang ada pada 7ag sudah ada didatabase maka program akan
mencocokkan nomor tersebut dengan nomor yang ada di database dan

akan menampilkan ID pengendara tersebut. Seperti pada gambar 4.13.
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Gambar 4.13. Tampilan Program

Sensor 1 yang diletakkan dibawah Reader RFID akan terputus
karena sinar laser yang terhalang oleh kendaraan yang sedang menge-Tag
ID pengguna parkir. Sedangkan sensor 2 yang diletakkan dibawah palang

parkir tetap tehubung dikarekan kendaraan yang belum melewati palang.

Pada saat transaksi berakhir maka program akan mengirimkan
isyarat “a” ke mikrokontroler untuk membuka palang. Seperti gambar

4.14 berikut ini :
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Gambar 4.14. Palang parkir terbuka

Mikrokontroler akan terus membaca sensor 1 dan sensor 2, apakah
kendaraan sudah melewati palang atau belum melewati palang ?. Dengan
kondisi sebelumnya sensor 1 teputus karena sinar laser yang terhalang
oleh kendaraan dan sensor 2 terhubung karena belum adanya kendaraan
yang melewati palang. Hal ini mengakibatkan palang akan berhenti

dengan posisi terbuka.

Ketika kendaraan bergerak melewati palang, sensor 2 akan
terputus karena sinar laser yang terhalang oleh badan kendaraan dan

sensor 1 akan terhubung kembali dikarenakan tidak adanya penghalang

sinar laser.
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Kendaraan yang terus maju, membuat sensor 2 terhubung kembali.

Sensor 2 akan mengirimkan isyarat ke mikrokontroler untuk menutup

palang. Seperti gambar 4.15.

Gambar 4.15. Palang parkir sedang menutup

2. Pengujian 2 :
Proses yang dilakukan dalam pengujian ini yaitu pengujian catatan
waktu palang membuka dan penutup palang serta pengukuran tegangan

dan arus pada motor saat bekerja.




Hasil pengujian waktu

Tabel 4.3 Waktu membuka dan menutup palang

Pengujian ke - Membuka Menutup
1 00:00:02.72 00:00:02.53
2 00:00:02.56 00:00:02.77
3 00:00:02.61 00:00:02.67
4 00:00:02.55 00:00:02.41
5 00:00:02.54 00:00:02.62
6 00:00:02.70 00:00:02.59
7 00:00:02.65 00:00:02.60
8 00:00:02.52 00:00:02.45
9 00:00:02.60 00:00:02.55
10 00:00:02.55 00:00:02.54

Hasil pengukuran Arus pada saat ada beban

Tabel 4.4 Pengukuran Arus

Pengujian ke - Membuka Menutup
1 0,37 A 0,34 A
2 037A 0,34 A
3 0,37 A 0,34 A
4 0,37 A 0,34 A
5 0,37 A 0,34 A
6 0,37 A 0,34 A
7 0,37 A 0,34 A
8 0,37 A 0,34 A
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9 0,37 A 0,34 A
10 0,37A 0,34 A

e Hasil pengukuran Tegangan pada saat ada beban

Tabel 4.5 Pengukuran Tegangan

Pengujian ke - Membuka Menutup
1 10,8 V 10,8V
2 10,8V 10,8 V
3 10,8V 10,8V
4 108V 108V
5 10,8 V 10,8 V
6 10,8V 10,8 V
7 10,8V 10,8V
8 10,8V 10,8 V
9 10,8 V 10,8V
10 108V 10,8V

e Hasil perhitungan daya yang digunakan pada saat ada beban
P=VxI
= 10,8 Volt x 0,36 Ampere

=3, 88 Watt
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Validasi

Pada validasi sistem dilakukan pengecekan operasional kerja alat
secara keseluruhan. Validasi ini dilakukan untuk membuktikan bahwa semua
komponen dan fungsi-fungsi program telah sesuai dengan yang diharapkan.
Pengecekan ini dilakukan dengan 2 cara, pengecekan perangkat keras dan

perangkat lunak.

Pengecekan perangkat keras, Palang parkir mampu membuka dan

menutup dalam waktu 2 detik, seperti yang terlihat pada table 4.3.

Pengecekan perangkat lunak, dilakukan dengan mendekatkan 7ag
RFID ke Reader RFID. Reader RFID dapat membaca nomor unik yang ada
pada Tag RFID lalu mencocokkan yang ada pada database dan jika cocok

maka ID tersebut akan ditampilakan di tampilan proses kendaraan.

Dari ID yang cocok dengan database maka software akan
mengirimkan sinyal “ a” ke mikrokontroler memberikan nilai 1 pada output di
POB.0 DAN POB.2 untuk membuka palang. Sensor 1 pada kondisi 0, dan
sensor 2 pada kondisi 1. Hal ini akan menahan palang untuk tidak menutup.

Setelah kendaraan berjalan maju maka sensor 1 berada dikondist 1 dan sensor
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2 berada di kondisi 0. Kondisi tersebut tidak mempengaruhi palang untuk
menutup, pada kondisi sensor 1 = 1 dan sensor 2 = 1 maka mikrokontroler
akan memberikan keluaran pada POB.1 dan POB.3 untuk menutup palang.
Sehingga dapat disimpulkan Pengaturan palang pintu parkir dengan
identifikasi RFID ini dapat dianggap valid dan layak dipergunakan untuk

tempat parkir terpadu.




