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ABSTRAK

Sistem keamanan lahan parkir merupakan aspek yang sangat penting
dalam menjaga keamanan dan kenyamanan penghuni di komplek perumahan.
Skripsi ini bertujuan merancang dan membangun sistem keamanan lahan parkir
menggunakan teknologi Internet of Things (loT) dan Radio Frequency
Identification (RFID) pada komplek perumahan Megaland. Sistem ini
mengintegrasikan perangkat loT untuk mengawasi dan mengendalikan akses
masuk dan keluar kendaraan, serta menggunakan teknologi RFID untuk
mengidentifikasi setiap kendaraan yang memiliki izin akses parkir.

Penggunaan teknologi ini diharapkan dapat meningkatkan efisiensi dan
efektivitas pengelolaan lahan parkir, mengurangi resiko pencurian, serta
memberikan kemudahan bagi penghuni dalam mengakses area parkir. Hasil dari
implementasi sistem ini menunjukkan peningkatan signifikan dalam aspek

keamanan dan pengelolaan lahan parkir di Komplek Perumahan MegalLand.

Kata Kunci : lot (Internet of Things), RFID (Radio Frequency Identification),
Sistem keamanan, Lahan parkir
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ABSTRACT

The parking lot security system is a very important aspect in maintaining
the security and comfort of residents in a housing complex. This thesis aims to
design and build a parking lot security system using Internet of Things (IoT) and
Radio Frequency ldentification (RFID) technology at the MegalLand housing
complex. This system integrates 0T devices to monitor and control vehicle entry
and exit access, and uses RFID technology to identify each vehicle that has a
parking access permit.

The use of this technology is expected to increase the efficiency and
effectiveness of parking lot management, reduce the risk of theft, and make it
easier for residents to access the parking area. The results of implementing this
system show a significant improvement in the security and parking management

aspects of the MegaLand Housing Complex.

Keywords: 10T (Internet of Things), RFID (Radio Frequency Identification),

Security system, Parking lot
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Pertumbuhan urbanisasi dan jumlah kendaraan bermotor yang terus
meningkat di era modern menimbulkan tantangan serius dalam pengelolaan
parkir. Kepadatan penduduk dan kebutuhan akan ruang parkir yang efesien
menciptakan kebutuhan mendesak untuk mengembangkan solusi yang inovatif.
Banyak pengguna parkir pada kesulitan dalam mencari slot parkir dikarenakan
banyaknya pengguna parkir (Yengki,2019). Oleh karena itu, penelitian ini
bertujuan untuk merancang dan membangun sistem pengamanan lahan parkir
berbasis Internet of Things (IoT) guna mengoptimalkan pengelolaan tempat
parkir.

Sistem pengamanan parkir berbasis 10T menjadi focus penelitian karena
kemampuannya untuk memberikan solusi yang cerdas dan terhubung dalam
mengatasi permasalahan parkir. Dengan menggunakan teknologi 0T , sistem ini
dapat memberikan informasi real-time tentang ketersediaan lahan parkir,
memungkinkan pengendara untuk dengan cepat menemukan dan mengakses area
parkir yang kosong, Dengan demikian, penelitiaan ini meningkatkan efesiensi dan
kenyamanan dalam manajemen parkir dilingkungan tersebut.

Selain itu, melalui penerepan system pengamanan lahan parkir berbasis 10T,
diharapkan dapat mengurangi pengendara yang tidak memiliki keperluan ataupun
yang tinggal dilingkungan tersebut untuk masuk ke dalam daerah parkiran

tersebut. Dengan demikian, penelitian ini bukan hanya memberikan kontribusi



terhadap pengelolaan parkir yang lebih efektif, tetapi juga berpotensi untuk
membawa dampak positif terhadap Ingkungan para oemilik tinggal di daerah
tersebut.

Studi kasus ini dilakukan karena banyaknya pengendara yang bukan tinggal
berada dilokasi tersebut mengakses lingkungan dengan mudah padahal tidak
memiliki kepentingan didalam lingkungan tersebut, banyaknya para masyarakat
dilingkungan tersebut yang tidak mengetahui data real-time yang ada pada lahan
parkir tersebut, yang akan menyebabkan antrean pengendara mobil lainnya,
kemudian banyaknya terbuang waktu si pengendara untuk mencari lahan parkir
yang kosong.

Sistem pengarah parkir ini lah yang dapat mempermudah pengendara untuk
menemukan data real-time saat menuju ke tempat lahan parkir yang kosong,
ketika mengetahui data real-time tersebut pengendara dapat melihat lahan parkir
yang tersisa. Dengan adanya palang pintu palang dipintu masuk, pengendara yang
memiliki kartu dilingkungan tersebut dapat mengakses untuk masuk ke
lingkungan parkir tersebut dengan scan kartu tersebut, kemudian jika pemilik
kartu tersebut ingin melihat sisa lahan parkir, tetapi masih jauh dari lingkungan
tersebut, pengendara dapat membuka web dari blynk, kemudian jika ada
pengunjung yang mencoba akses lahan parkir tersebut menggunakan kartu yang
bukan dari lingkungan tersebut, akan keluar suara beep yang menandakan kartu
tidak terdeteksi dan palang tidak akan terbuka. Dengan adanya pengamanan lahan
parkir tersebut akan mempermudah pengendara untuk menemukan lahan parkir

yang kosong, dengan efesiensi waktu dan juga tidak akan adanya pengendara



yang masuk jika tidak memiliki kepentingan di lingkungan tersebut, dan

lingkungan tersebut memiliki keamanan yang tinggi.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan penjelasan pada latar belakang, maka rumusan masalah yang
dapat dikaji pada penelitian ini adalah, merancang system pengamanan lahan
parkir menggunakan teknologi Internet of Things (10oT), kemudian melakukan
crosscheck apa saja kendala yang timbul ketika mengimplementasikan system dari
pengamanan lahan parkir yang telah dirancang, dan melihat bagaimana
penggunaan sensor dan perangkai Internet of Things (IoT) dapat meningkatkan

efisiensi dalam pengelolaan lahan parkir tersebut.

1.3 Batasan Masalah

Adapula batasan masalah dari penelitian ini yaitu, memilih melakukan
penelitian ini di Komplek Megal.and Pematangsiantar dan melakukan penelitian
ini menggunakan teknologi 10T dengan menggunakan beberapa rangkaian alat
yaitu, ESP8266 sebagai microkontroler, kemudian Sensor IR untuk mendeteksi
adanya gerakan ataupun benda yang berada disekitarnya untuk sensor mobil yang
terparkir, RFID RC522 Reader sebagai scanner dipalang pintu masuk dan keluar,
Servo SG90 sebagai penggerak palang, dan juga Buzzer untuk memberikan suara
penanda ketika palang pintu diakses. Kemudian penelitian ini akan direalisasikan

dengan prototype tampilan penelitian dari lahan parkir dikomplek tersebut.



1.4 Tujuan Penelitian

Adapun tujuan penelitian ini untuk membangun suatu system pengamanan
lahan parkir yang memberikan efesiensi waktu kepada pengendara yang
berdasarkan konsep Internet of Things, Kemudian meningkatkan -efisiensi
pengelolaan lahan parkir dengan fokus pada keamanan privasi dilingkungan
tersebut. Dengan adanya sistem pengamanan lahan parkir ini, akan mengurangi
kecemasan masyarakat dilingkungan tersebut dengan dapat memantau berapa

kendaraan yang telah masuk dan melakukan kegiatan dilingkungan tersebut.

1.5 Manfaat Penelitian

Adapun penelitian ini dilakukan untuk memberikan manfaat dalam
optimalisasi penggunaan ruang parkir, mengurangi akses yang tidak memiliki
kepentingan dilingkungan tersebut, dan meningkatkan efisiensi pengelolaan lahan
parkir. Kemudian meningkatkan pengalaman pengendara dalam mencari dan
menggunakan tempat parkir melalui arahan yang tepat dari sistem yang berbasis
loT.

Kemudian adanya penelitian ini mengurangi waktu pencarian parkir,
sehingga menghasilkan efisiensi waktu baik bagi pengendara maupun dalam
manajemen parkir secara keseluruhan, dan melalui manajemen parkir yang lebih
efisien, dapat terjadi penghematan energy karena pengguna dapat langsung
menuju tempat parkir melalui web blynk yang dapat diakses oleh siapapun untuk

melihat lahan parkir tersebut.
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LANDASAN TEORI

2.1 10T (Internet of Things)

Internet of Things adalah perkembangan yang dapat mengoptimalkan
kehidupan manusia dengan bantuan sensor dan kecerdasan buatan yang
menggunakan jaringan internet untuk menjalankan perintah-perintah, dan
menghubungkan manusia dengan perangkat serta perangkat dengan perangkat
(Cahyono,2013).

Internet of things menjadi sebuah bidang penelitian tersendiri semenjak
berkembangnya teknologi internet dan media komunikasi lain, semakin
berkembang keperluan manusia tentang teknologi, maka semakin banyak
penelitian yang akan hadir, internet of things salah satu hasil pemikiran para
peneliti yang mengoptimasi beberapa alat seperti media sensor, radio frequency
identification (RFID), wireless sensor network serta smart object yang
memungkinkan manusia mudah berinteraksi dengan semua peralatan yang
terhubung dengan jaringan internet. Ide awal Internet of Things pertama kali
dimunculkan oleh Kevin Ashton pada tahun 1999 (Junaidi,2015).

IoT muncul sebagai isu besar di internet diharapkan bahwa miliaran hal fisik
atau benda akan dilengkapi dengan berbagai jenis sensor terhubung ke internet
melalui jaringan serta dukungan teknologi seperti tertanam sensor dan aktualisasi,
frekuensi radio identifikasi (RFID), jaringan sensor nirkabel, real-time dan
layanan web, loT sebenarnya cyber fisik system atau jaringan dari jaringan.

Dengan jumlah besar/ benda dan sensor/ akuator yang terhubung ke internet,



besar-besaran dan dalam beberapa kasus aliran data real-time akan otomatis
dihasilkan oleh hal-hal yang terhubung dan sensor. loT dapat mengubah
manajemen informasi sehingga mendapatkan sistem dan solusi cerdas yang dapat
diterapkan dirumah, kantor, rumah sakit, transportasi, perusahaan, sekolah

maupun pabrik (Makori,2017).

2.2 WEMOS D1 MINI BOARD

Mikrokontroler adalah sebuah chip integrated circuit (IC) yang berfungsi
untuk menerima sinyal input dari sensor, yang membawa informasi terkait
lingkungan, kemudian memproses dan memberikan sinyal output sesuai dengan
program yang telah dimasukkan ke dalamnya. Sinyal input berasal dari sensor,
sementara sinyal output dikirim ke aktuator yang memiliki kemampuan untuk
memberikan respons atau efek pada lingkungan tersebut. Oleh karena itu,
mikrokontroler sering dianggap sebagai "otak™ dari suatu perangkat yang dapat
berinteraksi dengan lingkungannya.

Salah satu perangkat keras yang terkait dengan pengembangan berbasis modul
ESP8266 adalah NodeMCU, yang sering digunakan sebagai penghubung antara
Arduino dan perangkat lain seperti smartphone atau PC melalui jaringan Wi-Fi.
Selain itu, Wemos merupakan modul board yang kompatibel dengan Arduino,
terutama untuk proyek yang berfokus pada konsep Internet of Things (loT).
Keunggulan Wemos adalah kemampuannya untuk beroperasi secara mandiri tanpa
perlu terhubung dengan mikrokontroler tambahan, berbeda dari modul Wi-Fi
lainnya. Hal ini karena Wemos sudah dilengkapi CPU internal yang dapat

diprogram langsung melalui komunikasi serial.



port atau via OTA serta transfer program secara wireless. (H.Heru Abrianto,

Kumala Sari, Irmayani, 2021)

D4 mini

e etlos.cc
5 [ J

Gambar 2.1 WEMOS

(Sumber : www.google.com)

2.3 SENSOR IR

Sensor adalah perangkat yang digunakan untuk mendeteksi perubahan pada
besaran fisik seperti gaya, tekanan, listrik, cahaya, gerakan, kelembaban, suhu,
kecepatan, dan fenomena alam lainnya. Perubahan yang terdeteksi akan diubah
menjadi output yang bisa dipahami oleh manusia melalui perangkat sensor atau
dikirim secara elektronik melalui jaringan. Output tersebut dapat ditampilkan atau
diproses lebih lanjut menjadi informasi yang berguna bagi pengguna. Sensor
memiliki kemampuan untuk mengonversi energi fisik, seperti tekanan, cahaya,
gerakan, atau suhu, menjadi sinyal listrik atau resistansi, yang kemudian diubah
menjadi tegangan atau sinyal elektronik lainnya (Aldi Ramadhani, 2020).

Salah satu jenis sensor adalah sensor inframerah (IR), yang berfungsi untuk
mendeteksi keberadaan rintangan menggunakan cahaya inframerah yang
dipantulkan. Sensor IR terdiri dari dua komponen utama, yaitu IR emitter
(pemancar inframerah) yang memancarkan cahaya inframerah dan IR receiver

(penerima inframerah) yang bertugas mendeteksi cahaya yang dipantulkan



kembali dari objek atau rintangan yang terdeteksi.
inframerah ke rintangan atau objek, kondisinya akan LOW dan begitu juga

sebaliknya. (Muhammad Mufti Wibowo, Reza Nandika, 2022)

Gambar 2.2 Sensor IR

(Sumber : www.google.com)

2.4 RFID

Sensor RFID adalah teknologi yang memungkinkan identifikasi objek
secara otomatis dengan menggunakan gelombang radio. Sistem RFID terdiri
dari empat komponen utama, yaitu RFID tag (transponder), antena, pembaca
(reader), dan perangkat lunak antarmuka (interface software). RFID tag
merupakan komponen penting yang mengandung chip yang dapat menyimpan
data atau informasi, termasuk nomor ID unik. Chip ini terhubung dengan
antena yang memungkinkan komunikasi antara tag dan pembaca, sehingga
informasi dapat ditransmisikan secara nirkabel untuk diidentifikasi oleh

sistem. (Muhammad Rashif Adhan, 2023)



Gambar 2.3 Sensor RFID

(Sumber : www.google.com)

2.5 Motor Servo

Motor servo adalah perangkat aktuator rotasi yang dirancang dengan
sistem kontrol umpan balik tertutup (servo), yang memungkinkan pengaturan dan
pengendalian posisi sudut poros output motor secara presisi. Komponen motor
servo terdiri dari motor DC, rangkaian gear, sistem kontrol, dan potensiometer.
Gear pada poros motor DC berfungsi untuk memperlambat putaran dan
meningkatkan torsi, sementara potensiometer, melalui perubahan resistansi yang
terjadi saat motor berputar, berfungsi sebagai penentu batas posisi rotasi poros
motor. Hal ini memungkinkan motor servo untuk secara akurat mengendalikan

posisi sesuai dengan kebutuhan sistem.. (Muhammad Rashif Adhan, 2023)
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Gambar 2.4 Motor Servo

(Sumber : www.google.com)

Motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua arah (CW dan
CCW) dimana arah dan sudut pergerakkan rotornya dapat dikendalikan
dengan memberikan variasi lebar pulsa (duty cycle) sinyal PWM pada

bagian pin kontrolnya.

2.6 Flowchart

Menurut Wibawanto (2017:20) “Flowchart adalah suatu bagan dengan
simbol-simbol tertentu yang menggambarkan urutan proses secara mendetail dan
hubungan antara suatu proses (intruksi) dengan proses lainnya dalam suatu
program”. Diagram alur dapat menunjukan secara jelas, arus pengendalian suatu
algoritma yakni bagaimana melaksanakan suatu rangkaian kegiatan secara logis
dan sistematis.
Berikut adalah simbol — simbol yang ada pada flowchart berdasarkan

kegunaannya :


http://www.google.com/
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Tabel 2.1 Simbol Flowchart

Sumber : (www.dicoding.com)

Simbol

Nama

Fungsi

Flow

Simbol yang digunakan untuk
menggabungkan antara simbol

yang satu dengan simbol lain

On-page

Simbol untuk keluar-masuk
atau penyambungan proses

dalam lembar kerja yang sama

Off-page

Simbol untuk keluar-masuk
atau penyambungan proses
dalam lembar kerja yang

berbeda

O
§
-

Terminator

Simbol yang menyatakan awal

atau akhir suatu program

Process

Simbol yang  menyatakan

suatu proses yang dilakukan.

Decision

Simbol yang menunjukan
kondisi tertentu yang akan
menghasilkan dua
kemungkinan jawaban yaitu ya

atau tidak.
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Input/Output

Simbol yang  menyatakan

proses input atau output

Manual Operation

Simbol yang  menyatakan
proses input atau output tanpa

tergantung peralatan

Document

Simbol yang  menyatakan
bahwa input berasal dari
dokumen dalam bentuk fisik

atau output yang perlu dicetak

Predefine Process

Simbol untuk  pelaksanaan

suatu bagian (sub-program)

Display

Simbol yang  menyatakan
peralatan atau output yang

digunakan

Preperation

0 00 UdQ

Simbol yang  menyatakan
penyediaan tempat
penyimpanan suatu
pengolahan untuk memberikan

nilai awal

Simbol — simbol di atas memiliki jenis dan fungsi yang berbeda-beda. Ada

yang berfungsi untuk menghubungkan satu simbol dengan simbol lainnya seperti
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simbol flow, on-page dan off-page reference. Selain itu ada juga simbol yang
berfungsi untuk menunjukan suatu proses yang sedang berjalan, dan yang terakhir

terdapat simbol yang berfungsi untuk memasukan input dan menampilkan output.

2.7 Buzzer
Buzzer merupakan sebuah modul komponen elektronika kategori
transduser, yang bekerja dengan cara mengubah sinyal elektrik menjadi sebuah
gelombang suara. Buzzer biasa difungsikan sebagai alaram sinyal. Biasa di
implementasikan pada project penelitian sebagai sebuah indicator terhadap suatu

kondisi.

Gambar 2.6 Modul Buzzer

( Sumber : www.google.com )



http://www.google.com/

BAB Il

METODOLOGI PENELITIAN

Metodologi penelitian untuk pengembangan system pengarah parkir
berbasis 10T dimulai dengan studi literature mendalam untuk memahami konsep
dasar 10T, teknologi parkir, dan inovasi terkini dalam ranah tersebut. Identifikasi
kebutuhan dan tujuan system menjadi langkah untuk selanjutnya. Setelah
merancang system, langkah selanjutnya yaitu pengembangan perangkat keras dan
perangkat lunak secara terstruktur. Pengujian system ini melibatkan uji coba di

lapangan untuk menilai Kkinerja deteksi parkir dan respon system terhadap

perubahan kondisi.

3.1 Blok diagram

zenzor IR

zenzor IR

zenzor IR

zenzor IR

J UL

[1H

SOOI 358453

[ TyleH]
SOWIANTIN 55TR453

aldy

aldy

zenzor IR

Gambar 3.1 Blok diagram rangkaian kontroler
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Adapun blok diagram diatas dapat dilihat ada enam (6) sensor IR yang
terkoneksi ke microkontroler sebagai pendeteksi mobil yang terparkir atau
tidak, kemudian pengendara dapat masuk menggunakan Kkartu yang
terdaftar, jika tidak ada ketersediaan sisa lahan parkir, pengendara akan
dapat keluar melalui pintu keluar lahan parkir dan jika ada lahan parkir

kosong, pengendara dapat memarkirkannya ke lahan kosong yang tersedia.

3.2 Flowchart Sistem Hardware
Flowchart system hardware menggambarkan alur kerja dari hardware dan
system monitoring untuk mengetahui lahan parkir yang kosong kemudian
mengarahkan pengendara ketempat sisa lahan parkir yang kosong sesuai dengan

data yang terdapat pada monitor di palang pintu masuk.

Sistem menampilkan
informasi lahan parkir,

Mobil Datang

Lahan Parkir
Tersedia?

h 4

Mobil Pergi

Mobil Diarahkan Ke
Lahan Parkir

h 4

Gambar 3.2 Flowchart Sistem Software
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Adapun sistematika flowchart diatas yaitu rute pengendara dari awal yaitu
diawali dengan pengendara datang ke lokasi parkir, kemudian pengendara melihat
data real-time yang ditampilkan oleh monitor yang menjelaskan sisa lahan parkir
yang tersedia, kemudian pengendara akan diarahkan ke lahan parkir yang tersedia
dengan lampu pengarah yang akan hidup, dan sebaliknya jika sisa lahan parkir

tidak ada maka pengendara akan keluar dari area parkir.

3.3 Skema Rangkaian Alat
Skema rangkaian alat merupakan gambaran dari model alat yang akan
digunakan. Skema rangkaian alat monitoring dan kontroling pengara parkir terdiri
daari, ESP8266 sebagai mikrokontroler, kemudian sensor IR (terdapat 6 buah)
untuk mendeteksi suatu benda yang bergerak disekitarnya, kemudian RFID
RC522 Reader sebagai scanner, Servo SG90 sebagai penggerak palang, kemudian

Buzzer in dan out untuk memberikan suara beep ketika palang tersebut diakses.

RFID RC522 Reader Servo SG90 IN

Gambar 3.3 Skema Rangkaian Alat
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Rangkaian diatas terdapat beberapa alat untuk merakit sistem pengarah

lahan parkir, adanya ESP8266 sebagai microkontroler untuk alat alat lainnya,

kemudian adanya sensor IR untuk mendeteksi adanya mobil yang terparkir atau

tidak sebagai pendeteksi lahan parkir yang kosong, kemudian RFID RC522

sebagai scanner, dan Servo SG90 sebagai penggerak palang, kemudian Buzzer in

dan out untuk memberikan suara beep ketika palang tersebut diakses.

3.4 Jadwal Penelitian
Setiap rancangan penelitian penelitian perlu dilengkapi dengan jadwal

kegiatan yang akan dilaksanakan. Berikut adalah rincian penelitiannya :

Tabel 3.1 Jadwal Penelitian

Kegiatan

Waktu Kegiatan

Des 2023 Jan 2024 Feb 2024 Mar 2024

April 2024

Mei 2024

Minggu ke | Minggu ke | Minggu ke | Minggu ke

Minggu ke

Minggu ke

1(2(3[4/1(2|3|4|1(2|3|4|1]|2|3|4

11234

1

2

3

4

Pengajuan
Judul

Penyusunan
Proposal

Melaksanakan
Penelitian

Merancang
dan Menguji
Sistem

Menentukan
Hasil

Penyelesaian
Skripsi

Revisi Skripsi

Pengumpulan
Skripsi




BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Pembuatan Perangkat Keras (Hardware)
Pada proses ini, dilakukan pembuatan perangkat keras “Prototipe Sistem

Pengamanan Lahan Parkir Berbasis 10T (Internet of Things)” Pembuatan
perangkat keras (Hardware) pada projek ini terdiri dari beberapa proses yaitu:

1. Pembuatan desain prototype

2. Proses pencetakan stiker untuk projek

3. Hasil rakitan keseluruhan komponen alat

4.1.1 Pembuatan Desain Prototype
Pada pembuatan desaian alat, dengan membuat bentuk gambaran dari

lahan parkir yang akan dibuat prototype, di prototype ini akan dibuat 6 lahan

parkir dengan pintu masuk dan keluar lurus bersamaan.

5668

OUT >»

A\ SO\

Gambar 4.1 Desain prototype lahan parkir
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4.1.2 Proses Pencetakan Stiker
Proses ini dilakukan dengan menyesuaikan desain dengan gambar dari

prototype, kemudian stiker akan ditempel keatas akrilik yang sudah menutup

rangkaian alat yang sudah di sambungkan.

)
GaY

NTTTT

.,.n.
N
e N4
Digini
e

7e

=\
S (03]
2\

Gambar 4.2 Desain Stiker

Ve

V111711174

Desaian stiker tersebut terdiri dari desain palang pintu parkir masuk dan
keluar, kemudian papan scan kartu akses masuk da keluar lahan parkir, dan juga

tempat lahan parkir yang terdiri dari 6 slot parkir

4.1.3 Perakitan Rangkaian Keseluruhan Alat
Proses ini dilakukan untuk merangkai seluruh komponen yang telah

dipotong dan dicetak sesuai dengan desian yang telah dibuat sebelumnya.

Gambar 4.3 Rakitan Rangkaian Alat



Gambar 4.4 Hasil Desain Alat

4.2 Pembuatan Perangkat Lunak (Software)

20

Pada pembuatan perangkat lunak alat yang dirancang, penulis

menggunakan software Arduino IDE yang digunakan untuk memprogram
mikrokontroler ~ESP8266 dan perangkat lainnya.  Selanjutnya
menghubungkan Arduino IDE ke perangkat lunak Blynk untuk
menampilkan interface sistem dalam menamilkan kondisi lahan parkir,

berapa jumlah kendaraan yang telah mengakses lahan parkir, kemudian

sisa slot lahan parkir yang tersedia secara realtime via internet.

2® |OT_SISTEM_PARKIR_IN | Arduino 1.8.9
File Edit Sketch Tools Help

10T_SISTEM_PARKIR_IN

kincl:de <SPI.h> // Library Romunikasi Serial

#include <Servo.h> // Library servo

#include <RFID.h> // Library RFID Reader

fdefine BLYNK_PRINT Serial // Library Sever Blynk

#include <ESP8266WiFi.h> // Library ESP8226 Wifi

#include <BlynkSimpleEsp8266.h> // Library Seve Blynk

fdefine BLYNK_AUTH TOKEN "wwtzbD-UX7iinAxXEZgMTsScPpUnF-r4p" //Token blynk
char auth[] = BLYNK AUTH TOREN;

char ssid[] "ROBOT UNO"; // Nama Wifi
char pass[] = "201601201601"; // Password Wifi
f#define SDA PIN DO // Pin SDA RFID dihubungkan ke pin DO ESP8266

fdefine RST_PIN D4 // Pin RST RFID dihubungkan ke pin D4 ESP8266

Gambar 4.5 Tampilan kodingan Arduino IDE
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Untuk menghubungkan modul ESP8266 ke blynk diperlukan kode seperti
gambar diatas.

a) Untuk mengkoneksikan ESP8266 ke blynk diperlukan library :
#define BLYNK_PRINT Serial
#include <ESP8266WiFi.h>
#include <BlynkSimpleEsp8266.h>
#define BLYNK_AUTH_TOKEN

b) Setelah  mengimpor library langkah selanjutnya Kkita
mendefinisikan ssid dan password yang akan dihubungkan ke
blynk
charauth[] =BLYNK_AUTH_TOKEN;
char ssid[] = "ROBOT UNO";
char pass[] = "201601201601";
Setelah selesai kita dapat mengakses blynk yang telah terhubung

ke Arduino IDE, yang dapat kita lihat pada gambar 4.6

v @ Bykcomcle x o+ E—

« X %5 blynkcloud/dashbos bal/devices/4046349/organization/19393/devices/ 1615399/ dashboa * @ :
(B eynk.console & Myorganzaton - 338260 Qo (2)

SISTEM PARKIR RFID - ofne +

Y YalaY Ya
‘. ) l ) | ) { )
\__/ e A% N/

B O Type here tosearch e = Q0 % @ & 33°C Sebagiancesh A B ; W e W
Gambar 4.6 Tampilan blynk

Pada tampilan blynk dapat kita lihat jumlah unit mobil masuk dan juga jumlah

unit mobil yang sedang parkir, lengkap dengan posisi yang telah dibuat. Jika terdapat
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warna mengisi lingkaran tersebut diartikan dengan adanya mobil yang terparkir di lahan

tersebut.



BAB V

PENUTUP
5.1 Kesimpulan
Berdasarkan pembuatan projek akhur dari penelitian skripsi yang telah
dilaksanakan, terdapat beberapa kesimpulan yang diambil, yaitu:

1. ESP8266 dapat beroperasi dengan baik sebagai pusat pengolahan data modul
RFID dalam menampilkan berapa jumlah kendaraan yang telah akses
kedalam lingkungan lahan parkir, kemudian sisa slot parkir pada tampilan
blynk, serta ESP8266 beroperasi dengan baik sebagai konektivitas jaringan
internet dan blynk.

2. Modul RFID mampu mengidentifikasi data yang terdapat pada chip ID Card
dan meneruskan data ke mikrokontroller untuk selanjutnya diproses sebagai
perintah untuk komponen lainnya.

3. Berdasarkan rancangan prototype Sistem Pengamanan Lahan Parkir Berbasis
IoT, Motor Servo, RFID, yang diproses melalui ESP8266, sebagai pusat
kendalinya dengan informasi berapa kendaraan yang telah masuk dan keluar,
kemudian sisa slot lahan parkir yang akan ditampilkan di blynk, RFID
sebagai identitas untuk masuk atau keluar mobil dan motor servo sebagai

palang pintu parkir. Hasil rancangan yang didapati berjalan dengan baik.

23
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5.2 Saran
Sistem ini masih mempunyai kelemahan dan kekurangan. Oleh karena itu,

penulis memberi beberapa saran yang dapat digunakan sebagai panduan penelitian

atau pengembangan selanjutnya sebagai berikut :

1. Lahan parkir dapat diperbanyak, agar dapat menampung lebih banyk mobil,
dan memudahkan pengguna dalam memarkirkan mobilnya.

2. Informasi pada Blynk dibuat lebih lengkap dengan informasi waktu atau jam
masuk dan keluar nya mobil dari lahan parkir.

3. Pemberian kamera pada pintu masuk dan keluar parkir untuk memudahkan
pengelola dalam memantau kondisi tempat parkir serta meningkatkan proteksi

secara jarak jauh maupun dekat.
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Lampiran 2 : Source Code
#include <SP1.h> /I Library Komunikasi Serial

#include <Servo.h>  // Library servo

#include <RFID.h>  // Library RFID Reader

#define BLYNK_PRINT Serial // Library Sever Blynk

#include <ESP8266WiFi.n>  // Library ESP8226 Wifi

#include <BlynkSimpleEsp8266.h> // Library Seve Blynk

#define BLYNK_AUTH_TOKEN "wwtzbD-UX7iinAXEZgMTs5cPpUnF-r4p™ //Token blynk
char auth[] = BLYNK_AUTH_TOKEN;

char ssid[] = "ROBOT UNO";  // Nama Wifi

char pass[] = "201601201601"; // Password Wifi

#define SDA_PIN DO // Pin SDA RFID dihubungkan ke pin DO ESP8266

#define RST_PIN D4 /I Pin RST RFID dihubungkan ke pin D4 ESP8266

Servo myservo;

RFID rfid(SDA_PIN,RST_PIN);

int serNum[5];

const int card1[][5] = {99, 179, 212, 15, 11};  // ID 1 Kartu yang didaftarkan ke sistem
const int card2[][5] = {131, 166, 132, 15, 174}; //ID 2
const int card3[][5] = {42, 217, 66, 147,34}; //ID3

const int card4[][5] = {165, 157, 244, 137, 69};



const int card5[][5] = {75, 34, 204, 121, 220},

const int card6[][5] = {59, 160, 223, 121, 61};

int buzzer = D3; // Buzzer dihubungkan ke pin D3 ESP8266

int P4 = D1; // Sensor slot 1 (P4) dihubungkan ke pin D1 ESP8266
int P5 = D2;  // Sensor slot 2 (P5) dihubungkan ke pin D2 ESP8266
int P6 = TX; // Sensor slot 3 (P6) dihubungkan ke pin TX ESP8266
int adc = AO; // Input penghitung mobil keluar

bool access = false; // Variabel bantu

bool akses = false; // Variabel bantu

bool jalan = false;

bool way = false;

bool pasar = false;

bool lintas = false;

int unit = 0; /I Variabel bantu

int countln = 0; Il Variabel bantu

int countOut = 0;

int A=0; /I Variabel bantu
int B=0; /I Variabel bantu
intC =0;

int bukaperm = 0;

int bukatemp = 0;

void setup()

{
pinMode(buzzer, OUTPUT); // Buzzer didetapkan sebagai OUTPUT



Serial.begin(9600); // Memulai komunikasi Serial

SPI1.begin();

myservo.attach(RX); I/ Servo dihubungkan ke pin RX ESP8266
myservo.write(0); /l Posisikan servo pada sudut O derajat
rfid.init(); // Memulai komunikasi RFID

delay(500);

pinMode(P4, INPUT);
pinMode(P5, INPUT);
pinMode(P6, INPUT);
pinMode(adc, INPUT);

delay(3000);

/I P4 didetapkan sebagai OUTPUT
/I P5 didetapkan sebagai OUTPUT
/I P6 didetapkan sebagai OUTPUT

[l adc didetapkan sebagai OUTPUT

Serial.printIn("Sistem Pembacaan E-KTP Ready...");

delay(2000);

Serial.printIin(*Tempelkan E-KTP Anda");

Serial.printin("");

Blynk.begin(auth, ssid, pass, "blynk.cloud”, 80);

delay(2000);

void loop()
{
Blynk.run();

int vP4 = digitalRead(P4);
variabel vp4

int vP5 = digitalRead(P5);
variabel vp5

/I Membaca nilai sensor slot 1 (p4) dan dimasukkan dedalam

/I Membaca nilai sensor slot 2 (p5) dan dimasukkan dedalam



int vP6 = digitalRead(P6);  // Membaca nilai sensor slot 3 (p6) dan dimasukkan dedalam
variabel vp6

int vadc = analogRead(adc); // Membaca nilai adc dan dimasukkan dedalam variabel vadc
vP4 =1 vP4; //vP4 dibalikkan (negasi) 0 menjadi 1, 1 menjadi O
vP5 =1 vP5;  //vP5 dibalikkan (negasi) 0 menjadi 1, 1 menjadi O
vP6 =! vP6; //IvP6 dibalikkan (negasi) 0 menjadi 1, 1 menjadi O
Blynk.virtualWrite(\VO, vP4); // Kirim data vp4 ke server blynk
Blynk.virtualWrite(V1, vP5); // Kirim data vp4 ke server blynk
Blynk.virtualWrite(V2, vP6); // Kirim data vp4 ke server blynk
if (vadc<=100){

countOut = countOut + 1,

delay(100);
}
unit = countin - countOut;

Blynk.virtualWrite(V6, String (countln) + " Unit"); // Kirim data countln (jumlah mobil yang
masuk) ke server blynk

Blynk.virtualWrite(\V7, String (unit) + ™ Unit" ); /I Kirim data unit (Jumlah mobil yang
sedang parkir) ke server blynk

if(rfid.isCard()) // Membaca kartu RFID

{
if(rfid.readCardSerial())

for(int x=0; x<sizeof (cardl); x++){

for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){



if(rfid.serNum[i] !'= card1[X][i]{
access = false;
break;

}

else{

access = true;

¥
ks

if(access) break;

for(int x=0; x<sizeof (card2); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card2[x][i]){

akses = false;
break;

}

else{

akses = true;

}
}
if(akses) break;

}



for(int x=0; x<sizeof (card3); x++){ // Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card3[x][i]){

jalan = false;
break;
}
else{
jalan = true;
}

}
if(jalan) break;

for(int x=0; x<sizeof (card4); x++){ // Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] = card4[x][i]){

way = false;
break;
}
else{
way = true;
}

}
if(way) break;



for(int x=0; x<sizeof (card5); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card5[x][i]){

pasar = false;
break;
}
else{
pasar = true;
}

}
if(pasar) break;

for(int x=0; x<sizeof (card6); x++){ // Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNuml[i] !'= card6[x][i]){

lintas = false;
break;
}
else{
lintas = true;
}
}



if(lintas) break;

}

Serial.print("Kode Tag E-KTP");
Serial.print(" : ");
Serial.print(rfid.serNum[0Q]);
Serial.print(" ™);
Serial.print(rfid.serNum[1]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[2]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[3]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[4]);

Serial.printIin("");

if((access||akses||jalan||way||pasar||lintas) && unit<=5){ // Blok logika jika kartu akses diterima
dan jumlah mobil pakir dibawah unit

if(unit>=6){

digitalwrite(buzzer, HIGH); // Buzzer ON
delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW); /I Buzzer OFF

delay(100);



digitalWrite(buzzer, HIGH); // Buzzer ON
delay(100);
digitalWrite(buzzer, LOW);  // Buzzer OFF
delay(100);
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(100);
digitalWrite(buzzer, LOW);
delay(100);
}
Serial.printin("BERHASIL");
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, LOW);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, LOW);
delay(500);
for (int pos = 0; pos <= 180; pos += 5) { // Servo membuka (bergerak dari 0 ke 180 derajat
I in steps of 1 degree
myservo.write(pos);
delay(1);
}
delay(3000);

for (int pos = 180; pos >= 0; pos -= 10) { // Servo menutup (bergerak dari 180 ke 0 derajat



myservo.write(pos);
delay(1);
}

countln = countln + 1; // Menghitung jumlah mobil yang masuk

¥

else{

Serial.printin("KARTU TIDAK TERDAFTAR");

digitalWrite(buzzer, HIGH); //Servo ON
delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW); //Servo OFF
delay(100);

digitalWrite(buzzer, HIGH); //Servo ON
delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW); //Servo OFF
delay(100);

digitalWrite(buzzer, HIGH);

delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW);

delay(100);

}
Jirfid.halt();

delay(500);

// Blok logika jika kartu tidak terdaftar



#include <SPI.h> /l Library Komunikasi Serial
#include <Servo.h> / Library servo
#include <RFID.h> /l Library RFID Reader

#define BLYNK_PRINT Serial // Library Sever Blynk

#include <ESP8266WiFi.h>  // Library ESP8226 Wifi

#include <BlynkSimpleEsp8266.n>  // Library Seve Blynk

#define BLYNK_AUTH_TOKEN "wwtzbD-UX7iinAXEZgMTs5cPpUnF-r4p" //Token blynk
char auth[] = BLYNK_AUTH_TOKEN;

char ssid[] = "ROBOT UNO";  // Nama Wifi

char pass[] = "201601201601"; // WIFI password

#define SDA_PIN DO  // Pin SDA RFID dihubungkan ke pin DO ESP8266

#define RST_PIN D4  // Pin RST RFID dihubungkan ke pin D4 ESP8266

Servo myservo;

RFID rfid(SDA_PIN,RST_PIN);

int serNum[5];

const int card1[][5] = {99, 179, 212, 15, 11};  // ID 1 Kartu yang didaftarkan ke sistem
const int card2[][5] = {131, 166, 132, 15, 174}; //ID 2
const int card3[][5] = {42, 217, 66, 147,34}; //ID3

const int card4[][5] = {165, 157, 244, 137, 69},



const int card5[][5] = {75, 34, 204, 121, 220};

const int card6[][5] = {59, 160, 223, 121, 61},

int buzzer = D3; // Buzzer dihubungkan ke pin D3 ESP8266

intP4=D1, /I Sensor slot 1 (P4) dihubungkan ke pin D1 ESP8266
int P5 = D2; I/ Sensor slot 2 (P5) dihubungkan ke pin D2 ESP8266
int P6 = TX; /I Sensor slot 3 (P6) dihubungkan ke pin TX ESP8266

bool access = false;
bool akses = false;
bool jalan = false;
bool way = false;
bool pasar = false;
bool lintas = false;
int A=0;

int B =0;

intC=0;

int bukaperm = 0;

int bukatemp = 0;

void setup()

{
pinMode(buzzer, OUTPUT);,
Serial.begin(9600);
SPI1.begin();
myservo.attach(RX);

myservo.write(0);



rfid.init();
delay(500);

for(int y=0; y<4; y++){
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, LOW);
delay(50);
}
pinMode(P4, INPUT);
pinMode(P5, INPUT);
pinMode(P6, INPUT);
pinMode(D8, OUTPUT);
digitalWrite(D8, HIGH);
delay(3000);
Serial.printIn("Sistem Pembacaan E-KTP Ready...");
delay(2000);
Serial.printin("Tempelkan E-KTP Anda");
Serial.printin("");
Blynk.begin(auth, ssid, pass, "blynk.cloud"”, 80);
delay(2000);

void loop()
{



Blynk.run();
int vP4 = digitalRead(P4);
int vP5 = digitalRead(P5);

int vP6 = digitalRead(P6);

VP4 =1 vP4;
vP5 =! vP5;
vP6 =1 vP6;

Blynk.virtualWrite(V3, vP4);
Blynk.virtualWrite(V4, vP5);

Blynk.virtualWrite(V5, vP6);

if(rfid.isCard())

{
if(rfid.readCardSerial())

for(int x=0; x<sizeof (cardl); x++){
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card1[x][i]{
access = false;
break;
}
else{

access = true;



¥
¥

if(access) break;

for(int x=0; x<sizeof (card2); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] = card2[x][i]){

akses = false;
break;

}

else{

akses = true;

¥

}
if(akses) break;

for(int x=0; x<sizeof (card3); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card3[x][i]){

jalan = false;

break;



}

else{
jalan = true;
}

¥
if(jalan) break;

for(int x=0; x<sizeof (card4); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] '= card4[x][i]){

way = false;
break;
}
else{
way = true;
}

}
if(way) break;

for(int x=0; x<sizeof (card5); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] !'= card5[x][i]){

pasar = false;



break;
}
else{

pasar = true;
}

}
if(pasar) break;

for(int x=0; x<sizeof (card6); x++){ /l Kartu 1
for(int i=0; i<sizeof (rfid.serNum); i++){
if(rfid.serNum[i] != card6[x][i]){

lintas = false;
break;

}

else{
lintas = true;

}

}
if(lintas) break;

¥

Serial.print("Kode Tag E-KTP");
Serial.print(" : ");

Serial.print(rfid.serNum[0Q]);



Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[1]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[2]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[3]);
Serial.print(" ");
Serial.print(rfid.serNum[4]);

Serial.printin("");
}

if(access||akses||jalan||way]|pasar||lintas){
Serial.printin("BERHASIL");
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, LOW);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(50);
digitalWrite(buzzer, LOW);,
delay(500);
for (int pos = 0; pos <= 180; pos += 5) { // goes from 0 degrees to 180 degrees

Il in steps of 1 degree

myservo.write(pos); /] tell servo to go to position in variable 'pos'



delay(1); I/l waits 15ms for the servo to reach the position

}

delay(3000);

for (int pos = 180; pos >= 0; pos -=5) { // goes from 180 degrees to 0 degrees
myservo.write(pos); /I tell servo to go to position in variable 'pos’
delay(1); // waits 15ms for the servo to reach the position

}

digitalWrite(D8, LOW);

delay(1000);

digitalWrite(D8, HIGH);

}
else{

Serial.printin("KARTU TIDAK TERDAFTAR");

digitalWrite(buzzer, HIGH);

delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW);,

delay(100);

digitalWrite(buzzer, HIGH);

delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW);

delay(100);

digitalWrite(buzzer, HIGH);

delay(100);

digitalWrite(buzzer, LOW);,

delay(100);



¥

}
Jirfid.halt();

delay(500);
}
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