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ABSTRAK

MUHAMMAD WAHYUDI GIYANTHARA, Prototipe Parkir Vertikal
Otomatis Berbasis Programmable Logic Controller (PLC). Pembimbing
Readysal Monantun dan Nur Hanifah Yuninda.

Penelitian ini bertujuan untuk menggunakan lahan parkir yang semakin
terbatas di kota-kota besar menjadi tempat parkir mobil yang lebih efektif agar
memudahkan pengemudi mobil saat mencari tempat parkir. Sistem ini
menggunakan sensor proximity sebagai sensor keberadaan dan posisi, serta motor
AC sebagai penggerak parkir. Sistem ini dikendalikan oleh PLC (Programmable
Logic Conrol) Omron CP1E yang memiliki input dan output.

Saat MCB dinyalakan program akan langsung bekerja dimulai dengan motor
AC vyang bergerak mencari slot parkir home dengan memanfaatkan sensor
proximity, setelah slot parkir home terbaca sensor keberadaan akan mengecek
kondisi mobil pada tiap slot parkir. Tombolpush buttonakanmengirimkan data ke
PLC berupa perintah memanggil slot parkir untuk memasukkan dan mengeluarkan
mobil, PLC akan memproses perintah dari tombol menjadi pengendalian hidup
dan matinya relay distribusi listrik ke motor AC penggerak, sehingga slot parkir
yang berada di pintu parkir akan sesuai dengan slot yang dipanggil. Pada
programnya alat ini mengunakan 1 timer, yakni timer delay yang akan aktif ketika
mobil telah masuk ke slot parkir saat pintu parkir mobil terbuka.

Penelitian prototype parkir vertikal berbasis PLC ini dilakukan di Gedung L2
ruang laboratorium PLC jurusan teknik elektro, Universitas Negeri Jakarta. Waktu
penelitian yang dilaksanakan pada bulan September 2015 sampai november tahun
2015.

Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah metode penelitian
eksperimen laboratorium, yaitu dengan membuat maket serta membuat program
dan melakukan uji coba program pada PLC.

Simpulan dari penelitian ini adalah penggunaan system otomatis parkir ini
memiliki sistem kerja yang lebih praktis dan waktu yang lebih efisien,
dioperasikan dengan control board yang mudah prototipe cukup diprogram
menggunakan PLC dan system bekerja secara otomatis.

Kata kunci :parkir mobil, sensor proximity, dan PLC CP1E.



ABSTRACT

MUHAMMAD WAHYUDI GIYANTHARA, Automatic Vertical Parking
Prototype Based Proggrammable Logic Controller (PLC). MentorsReadysal
Monantun dan Nur Hanifah Yuninda.

This research aims to use the parking space that increasingly limited in big
cities into a parking lot in order to facilitate a more effective way for car driver
while looking for a parking space. The system uses a proximity sensor as a
presence sensor and position , as well as an AC motor as the parking driver . This
system is controlled by a PLC ( Programmable Logic Conrol ) Omron CP1E that
has input and output .

when MCB turned on the program will directly works starting with an AC
motor that moves to find a home parking slot by utilizing the proximity sensor,
after the proximity sensor find the home parking slot, the presence sensor will
check the condition of the car at each parking slot. Push Button will send the data
to the PLC in the form of a command to call the parking slot to the parking gate to
insert and remove the car , the PLC will process orders from push button into the
control relay electrical distribution of AC motor driver. So that the parking slots
are located at the parking entrance will be in accordance with the slots called. In
the program using one timer , that is the timer delay to be activated when the car
entered the parking slot to park the car when the door is open.

This Research about PLC -based prototype vertical parking is done at L2
building on PLC Laboratory Department of Electrical Engineering, State
University of Jakarta . The study was conducted in September 2015 until
November 2015 .

The method used in this study is the experimental laboratory research
method, that is by making hardwardeprotoype and create programs and conduct
the program trials on PLC.

The conclusions from this research is the use of this automated parking
system has a working system that is more practical and efficient , operated with a
simple control board , the prototype sufficiently programmed using the PLC and
the system works automatically

Key word : Car Parking, Proximity Sensor, and CP1E PLC.
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