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ABSTRAK

Adanya dua persimpangan atau lebith yang
dan berurutan dapat menimbulkan kerugian waktu
kat Jalan, bila lampu lalu lintas yang ada ter
saling mempengaruhi. Untuk mengatasti hal int,
nakan beberapa stistem pengatur lalu lintas.
alternattf sistem tersebut adalah lampu lalu
progrestp  dengan menggunakan miRropreosessor
dapat mengatur urutan nyala lampu lalu lintas
pangan—peréimpangan tersebut. Dengan sistem t
harapkan kendaraan yang telah melewatl satu
ttdak akan terhalang oleh lampu merah pada
berikutnya.

Untuk dapat mengefektifkan sistem ter
dipasang suatu detektor kendaraan pada ruas
persimpangan yang dapat mendeteksi kepadatan k
ruas jalan tersebut. Yang akhirnya mikRropros
menentukan of fset yang sesual pada pengkoordin
persimpangan tersebutl.

Dengan membuat model lampu lalu lintas
gresip tersebut, dapat diketahur perilaku
lintas terhadap setiap kondisi kepadatan kenda

berdekatan
baglt pema—
cebut  tidak
apat - digu—
Salah satu
intas sistem
8088 yang
bagl persim—
brsebut di-—
persiLmpangan
bers tmpangan

sebut , maka
jalan antar
ndaraan  di
rssor  dapat
hstian antar
Eistem pro—
tampu lalu’

raar.
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BAB I

DEND AL LIAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan yang pesat di bidang ekonom
dan jumlah penduduk mengakibatkan Jjumlah sara

sarana yang pesat pula. Tetapi umumnya ter]

seimbangan antara pertumbuhan sarana dan prasa

portasi sehingga terjadi peningkatan volume

yahg tinggi. Sehingga kondisi lalu lintas a

padat yang selanjutnya dapat menimbulkan kem

bahkan keoelakaan.APenyebab lain terjadi kem
lintas ini adalah adanya suatu kecenderungan
masyarakat tertentu, bahwa mereka lebih senang
kendaraan pribadi dari pada kendaraan umum.

Permasalahan lalu lintas ini umumnya

persimpangan Jalan. Untuk mengatasi permas

lintas di persimpangan tersebut sudah dipasang

atur arus lalu lintas yang dinamakan lampu

atau traffic light. Namun lampu 1lalu linta

tersebut tidak saling mempengaruhi (tidak ter

Sehingga bila ada beberapa persimpangan jalan

katan laju kendaraan akan banyak mengalami ham]

i, teknologi

ha dan pra—
kdi  ketidak

rana trans—

lalu lintas

tan semakin

bcetan atau

neetan  lalu

i kalangan

menggunakan
terjadi di
blahan lalu
alat peng—
lintas

s lu

i~

5 yang ada
koordinasi).
rang berde—

batan.




Berhubung dengan hal di atas, ada kemungk

kendaraan yang telah berhenti di salah satu p

Jalan (karena lampu merah menyala) harus ber

dipersimpangan jalan berikutnya (karena lampu

sedang menyala).

a

Masalah di atas dapat diatasi dengan

mikroprosesor untuk mengatur nyala lampu lalu 1
daerah tersebut. Hal ini mengingat bahwa mi
dapat diprogram sesuai dengan karakteristik di

lalu lintas pada persimpangan-persimpangan di a

1.2 Permasalahan
Masalah-masalah di atas harus dapat diata

tercipta arus lalu lintas vang lebih lancar. U

atasi kemacetan lalu 1lintas pada beberapa p

Jalan yang berurutan dan berdekatan, perlu dira

sistem lampu lalu lintas yang terkoordinasi s
vang lainnya. Pada Tugas Akhir ini akan diguna
progresip yaitu sistem koordinasi beberapa p

vang panjang siklus yang sama, namun phase mera

dapat bervariasi sesuai dengan kondisi mas

Pengaturan waktu salah satu lémpu relatif terh

berikutnya (yang selanjutnya dinamakan offset

sedemikian rupa sehingga diperoleh gerakan 1

vang kontinyu. Sistem yang dimaksud adalah sis

keluwesan terhad

prosesor yang akan mempunyai

inan suatu
Ersimpangan
henti lagi
herah Juga
menerapkan
intas pada
K rOprosesor

hamik dari

Las.

51 sehingga
ntuk meng-
Ersimpangan

hcang suatu

btu  dengan
kan sistem
Ersimpangan

n dan hijau
ing-masing.
hdap ’lampu
disusun

3

hlu lintas
tem mikro—

hp  kondisi




kepadatan kendaraan pada persimpangan. Yaitu
memprogram siétem mikroprosesor sesual deng
ristik dinamik dari lalu lintas pada masing-l
simpaﬁgan.
1.3 Batas Permasalahan

Untuk menyelesaikan Tugas Akhir ini,
harus ditentukan adanya persimpangan yang bey

berdekatan, yang masing-masing persimpangsn te

lalu lintasnya. Penulis menentukan lokasi pene
Jantung kbta Surabaya, yaitu persimpangan Jjala
dengan jalan Embong Malang dan persimpangan ja
dengan Jjalan Kranggan. Sketsa lokasl penelitia
lihatkan pada gambar 1.1

Jalan Blauran, pada ruas antara titik A
Sehingg

mempunyai arus lalu lintas satu arah.

vang berasal dari persimpangan A akan lang

persimpangan B.

Hlengan cara

bn  karakte—

nasing per—

pertama-tama

PIriitan. dan
rdapat lampu
litiannya di
N Kedungdo:o

lan Blauran

n ini diper-

lan titik B
n  kendaraan

Bung  menuju

Jl. Tidar J1l. Kranggan
J Kedung J1l. Blauran . J3lj. Bubutan
doro B
Embong Malang Jl. Praban
GAMBAR 1.1 SKEMA LOKASI PENELITIAN




Sedang mengenail perangkat keras yang akan dibuat
sebagal inti dari Tugas Akhir ini adalah Dbeppupa suatu
model lampu lalu lintas. Yaitu dibuat suatu mpdel Jalan

denga persimpangannya dengan lampu

merah, kuning dan hijau.

1.4 Sistematika Pembahasan

Setelah pendahuluan disajikan dalam BAB
akan dijelaskan

- BAB II TEORI DASAR SISTEM LALU LINTAS akan

tentang penentuan lamanya interv

kuning, merah menyalah, Kemudian

pengkoordinasian antar persimpanganl.

- BAB III SISTEM MIKROPROSESSOR, akan dibahg

pembentukan sistem
meliputi hardwarnya yaitu mikropros

3-sistem bus, memory serta komp

lainnya.
- BAB

IV PENGAMBILAN DATA DAN PERHITUNG

diuraikan mengenai metode
volume lalu lintas,
mengenai data lainya. Kemudian akarn)
data tersebut untuk menghitung intel

kuning, merah pada masing-masing D

mikroprosessor

kecepatan kendajraan,

LED yanlg berwarna

I ini,

diuraikan
a1l hijau,
dilanjutkan
s mengenai
yang
essor 8088,

onen utama

IANNYA akan

pengampilan data

serta
dianalisa
rval hijau,

ersimpangan

serta offset dari antar persimpangahn.

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT, ak

- BAB V

an dibahas




mengenal hardware dan softwarenya.
- BAB VI : KESIMPULAN, akan dibahap mengenai

kesimpulan-kesimpulan yang didappt setelah

mengerjakan Tugas Akhir.




TEORI DASAR SISTEM

BAB II
| ALU LINTAS

2.1

Pendahul uan

Beberapa istilah yang sering digunakan

lalu lintas di antaranya 1

a. Kapasitas yaitu Jjumlah maksimum kendaraan
wati suatu ruas Jjalan atau jalur dalam sat
arah selama periode normal.

b. Kecepatan yaitu tingkat pergerakan lalu 1i
raan atau komponen lalu lintas lainnya yan
dalam Jjarak per waktu.

c. Kepadatan yaitu Jjumlah kendaraan yang
suatu ruas Jjalan atau jalur tertentu. Yang
dalam kendaraan per panjang.

d. Cycle time (cycle lengt) yaitu waktu yang
untuk nyala lampu satu urutan secara leng
takan dalam detik. |

e. Traffic phase yaitu sebagian dari cycle ya
kan waktu dari tiap phasenya.

f. Interval yaitu sebagian dari traffic phase
tukan lamanya sebuah lampu menyala.

1

HAPPY BUDHIATI, Studi Dua Persimpangan

Kusuma Bangsa, tugas akhir Sipil ITS 1987, hal 19.

6

bada s8istem

yang mele-
1 atau dua

ntas kenda—

z dinyatakan

menggunakan

dinyatakan

dibutuhkan
kap. Dinya—

ng menetap-

vang menen-

Di Jalan




g. Intervél kuning sering disebut interval | peringatan
yaitu waktu nyala lampu kuning yang mengikuti interval
hijau sebelum interval merah.

h. Delay yaitu waktu yang hilang pada saat lklu lintas
tertahan atau terhambat oleh beberapa elemen. Di mana
pengemudi tidak dapat menguasainya.

2.2 Penentuan Lama Waktu Nyala Lampu

Pada umumnya, warna lampu yang dipakai untuk lampu
lalu lintas (dari bawah ke atas atau dari kiri | ke kanan)
adalah HIJAU-KUNING-MERAH. Warna merah berartil kendaraan
dilarang masuk persimpangan, warna Runing berjprti peri-

S

ngatan bagi pengendara @bahwa lampu hijau akan segera

berganti merah dan warna hijau berarti kendar

bolehkan berjalan menuju persimpangan.

2.2.1 Penentuan inteval kuning
Dalam sistem lalu lintas diperlukan inter

ini karena

a. Mengisyaratkan kepada pengemudl bahwa inte
telah berakhir dan supaya berhenti dengan
karena lampu merah segera akan menyala.

b. Mempersilakan kéndaraan vang tepat atau seb

kuning menyala, menyeberang persimpangan
lampu kuning menyala kendaraan-kendaraan
‘sampai di phase seberangnya. Sehingga tidak

kendaraan-kedaraan yang akan berjalan dari

lainnya.

aan  diper-

val kuning

rval hijau
hati-hati,
elum lampu
dan selama
ini telah
menggénggu
phase yang




Dalam hal ini, interval kuning sering diseb

pembersihan artinya persimpangan

kendaraan.
Interval lampu kuning ini diberikan oleh

o+ = 4
2

2a

L

W+L
U

ta

dengan te = interval waktu kuning (detik)
td = waktu reaksi dari pengemudi (det]
U = kecepatan rata-rata (meter per de
W = lebar persimpangan Jjalan (meter)
L, = panjang kendarasn (meter)
a = perlambatan kendaraan (meter per

2.2.2 Penentuan interval hi jau

Interval hijau dari kendaraan yang berge

persimpangan dapat ditentukan dari panjang s
rangi total waktu vyang hilang terjadi pad
pertama melewati persimpangan, sehingga set
waktu yang hilang adalah 3
K = kt + ka2
dimana K = total waktu yang hilang (detik)
k1 = waktu yang hilang eaat muls
(detik)

2). MARTIN WOHLEL AND BRIAN v. MARTIN, Traffic

analysis, McGRAW-HILL BOOK COMPANY, 1967, hal 447
3

hal.

Ibit,

450

dibersihkah

R e i e et ot e s st

ht interval

terhadap

rumus

k)

Cik)

Hetik )

hak melitasi
lklus diku-
b kendaraan

b ap fasenya

[ah)
N

1  berjalan

HSyalem




k2 = waktu yang hilang saat menunggu| kendaraan

terakhir melintasi persimpangan (¢etik)
Harga k: dapat diambil secara pendekgtan vyaitu
sebesar 3.7 detik untuk setiap phasenya tetapjp kz ter-
gantung pada kecepatan kendaraan, lebar persimpangan dan
panjang kendaraan. Secara umum, total interval hijau yang

efektif adalah?

[
Ge = C - L Ki 2.3
dengan : GE = total interval hijau efektif (deth)‘

C.= panjang siklus

H

Ki = total waktu yang hilang pada pHase ke i
(detik)
p = Jjumlah phase
Total interval hijau vyang efektif ipi dapat
dihasilkan dengan merencanakan volume lalu 1linfas setiap
rhasenya. Untuk distribusi GeE yang proporsio1ai, phase

hijau total (termasuk interval kuning) dapat| diperoleh

dari 5
Arl rumus .
Dvi
G = Ge + Ki 2.4
Dv

dengan : Gt = panjang waktu nyala hijau dan kuning pada

phase ke t.

4

Y. Ibid, hal 451

5

Y. Ibid, hal 451




Dvi volume total kendaraan pada phase

Dv jumlah total volume kendaraan p

rhase

Setelah waktu nyala lampu kuning dan hi

ditentukan, maka nyala lampu merah dapat ditentul
sama dengan panjang siklus dikurangi dengan Jjum

nyala lampu kuning dan hijau.

2.3 Koordinasi Antar Persimpangan

Pada umumnya, setiap persimpangan utama

dengan lampu lalu 1lintas terutama pada perte:

volume kendaraannya sangat tinggi. Sehingga ]

kendaraan yang akan berubah arah perjalanan akan

kesukaran, kecuali ada sinyal lalu lintas yang

Terkadang jarak antar persimpangan ini sangat |

letaknya, sehingga kita dapat menganggap ]

kendaraan yang melewati jalan antar persimpangan

merupakan suatu kelompok kendaraan.

Untuk mendapatkan arus lalu lintas

tidak cukup hanya dengan pengatura@ setiap perq

arus lalu lintas yang lancar dan menerus bhelum (

Olen karena itu, adalah sangat penting untuk

dinasikan lampu lalu lintas yang mempunyai J4

relatif dekat,‘sehingga dapat mengurangi delay.
pada

Beberapa kegunaan pengaturan dari jol:

nasi antar persimpangan antara lain

1.

meningkatkan kapasitas

bda
i au
xan

| ah

yang

10
ke i

semua

dapat
yaitu

waktu

dikontrol
huan yang
Fendaraan-
mengalami
mengatur.
erdekatan

rendaraan-—

tersebut

lancar,
simpangan,
iperoleh.
mengkoor-
rak

yang

ngkoordi-
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2. mengurangi delay dan kemacetan
3. mengurangi dan mencegah kecelékaan
4. meningkatkan keamanan pemakal jalan
5. meningkatkan perawatan jalan
Pada daerah pérkotaan di mana terdapat banyak per-
simpangan dan arus lalu lintasnya berurutan, maka dapaﬁ

diterapkan beberapa koordinasi lampu lalu lintag vaitu :

| —

a. Sistem simultan : Pada sistem 1ini semua ampu lalu
lintas sepanjang jalan akan menyala dengan warna yang
sama dalam waktu yang bersamaan. Di samping iftu panjang
siklusnya juga sama. Sistem 1ini sangat coook, untuk
jarak antar persimpangan yang sangat dekat serta pada
kecepatan yang tinggi.

b. Sistem bergantian (alternate sistem) : Pada sglistem 1ini
satu group (rangkaian) lampu lalu lintas akan menyala
merah, yang berikutnya menyala hijau dan seterusnya,
sepanjang jalan tersebut. Sistem ini darat menjadikan
gerakan lalu lintas berjalan secara kontinyju. sistem
ini efektif untuk dua Jjalan utama yang berpotongan
dengan split 50-50 dan dengan kecepatan rencana U =

25/C.

c. Sistem progresip (progresive sistem) : Sistem inl dapat

dipergunakan untuk persimpangan Jjalan yang [berurutan.

). HAPPY BUDIHATI, Op. Cut, hal 40
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Masing-masing persimpangan akan mempunyai pahjang si-
klus yang sama, namun interval merah dan hijlpu dapat
bervariasi sesuai dengan kondisi masing-masing. Penga-
turan waktu salah satu lampu relatif terhadap lampu
berikutnya (yang selanjutnya dinamakan offset), disusun
sedemikianlrupa sehingga diperoleh gerakan lalu lintas
yang kontiﬁyu. Dengan sistem ini memungkinlan untuk
menyingkronisasi jalan dua arah yang mempunyai Jarak

blok dan kecepatan kendaraan yang berbeda.

2.3.1 Sistem. sinyal progresip

Seperti yang telah dijelaskan di bagian awal dari
sub bab ini, bahwa terdapat berbagai macam sinvalisasi
lalu lintas di persimpangan jalan. Namun, sesugi dengan
penelitihan tugas akhir ini hanya akan dibahas sistem
sinyal progresip saja.

Pada kondisi lalu lintas yang padat, adahya lampu
lalu lintas cenderung untuk membentuk kendaraantkendaraan
itu menjadi group-group Vyang diberi 1istilah platoon
(peleton) dengan headway yvang ~uniform. Bila ppda suatu
jalan mayor terdapat banyak persimpangan, mpka dapat
diusahakan agar peleton kendaraan tersebut dapat berjalan
secara kontinyu setiap kali melewatl persimpangpn, yaitu
dengan jalan menerapkan sistem sinyal progresip pagi lampu
laiu lintas di daerah tersebut.

Keuntungan sistem 1ini bila dibandingkan » dengan

sistem individual adalah




waktu tunda (delay) dapat diperkecil sehingga
lebih singkat.
jumlah pemberhentihan akan berkurang
kecepatan kendaraan dapat ditingkatkan

Pada umumnya, sistem lalu lintas terkoord
cam ini akan beroperasi dengan baik apabila lajj
rada Jjalan mayor lebih dominan bila dibanding
jalan minor. Dan jumlah kendarasn yang maguk
mayor tersebut relatip kecil.

Gambar 2.2 di bawah memperlihatkan sketsa

dengan tiga buah persimpangan yang berdekatan.

lintas pada ruas jalan ini mempunyai dua arah y

dan dari C ke A.

GAMBAR 2.1

SKETSA RUAS JALAN DENGAN TIGA PERSIMPANG

Misalnya interval "hijau" dimulai dari p

A, vang juga dijadikan sebagai referensi wa

harus diberikan Jjarak waktu terhadap waktu

Jarak waktu ini dinamakan ”offset“(T). Offeset

persimpangan

bergantung pada Jjarak antar

vang

13

perjalanan

inasi sema-
i kendaraan
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ke Jjslsan

ruas Jjalan
lalu

Arus

sbitu A ke C

brsimpangan
ktu. Namun
referensi.

ini akan

berurutan




(S) dan berbanding terbalik dengan kecepatan ke

yvang dirumuskan

14

hdaraan (U)

T =2 2.5
di mana T = offset (detik)
S = Jjarak antar persimpangan (meter)
U= keoeﬁatan kendaraan (m/det)

Sedangkan kecepatan kendaraan pada suatu puas Jjalan
akan ditentukan oleh kepadatan kendaraan pada puas Jjalan
tersebut. Pefhatikan gambar 2.2 di bawah ini, beglan ruas
jalan sepanjang S meter pada saat t = Kt Jjumlah kendaran
Y(k) yang ada pada bagian jalan tersebut. Untuk| mengetahuil
Y(k) ini digunakan dua set detektor, satu ppgda g;ian
masuk untuk menghitung kendaraan Cik dan kedepatan Utk
yvang masuk pada bagian ini dalam waktu intervall T detik
antara kT - k+T.

_____________ S o e o et e — ]
6;ﬁnt = C1k Count ;—Eék
rata-rata kec = Uik rata-rata kec |= Uzk

2

RUAS JALAN

N,

GAMBAR BAGIAN DARI

L

Sedangkan bagian yang lain menghitung Jjumlah ke

dan kecepatan Uzk yang meninggalkan bagian |
7 .
. THEODORE M. MATSON DKK, Traffic E
McGRAW-HILL COMPANY, 1955, hal. 345

ndaraan Czk

UsE Jelan

gineering,




tersebut dalam interval yang sama t detik. Seh
hubungan antara Y(k+1) dan Y(k) yaitu 8

Y(k+1) = Y(k) + Cik - Czx + W(Kk)
di mana W(k) merupakan white noise yang disebi
kekurangtelitigr. detektor. Selanjutnya hubungaf
rata-rata dan kepadatan lalu lintas dirumuska
berikut 9:

UGk) = be e LY(K)/ak S1° + n(k)

di mana kepadatan diberikan dengan Y(k)/S, 4

adalah dua parameter yang diestimasi dan n(k) ad

noise.

8 ‘

’. MISCHA SCWARTZ, LEONARD SHAW, Signal
Discrele Spectral Analisis, Detection and
MC. Graw-Hill Inc 1975, hal 380.

9

. Tbid., hal 381
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MIKROPROSESSOR 8088 BESERTA KOMPONEN

BAB
PENUNJANG

111

M

3.1 Pendahuluan

Pada bab ini akan dibahas mengenai sistem mikro-
prosessor 8088 sebagai unit pengendali beserta| komponen-
komponen penunjang dari alat yang dibuat, yvaitd meliputi
mikroprosesor 8088, arsitektur sistem 3 bus, EFROM, RAM,
programable periperal interface (PPI) 8255.
3.2 Sistem Mikroprosessor

Sebuah mikroprosesor adalah merupakan produk dari
teknologi LSI yang menghasilkan implementasi CPU dalam
satu serpih. Dan sebuah Sistem Mikroproses¢r adalah
implementasi dari sebuah mikroprosesor (CPU) btau lebih
dengan ditunjang oleh beberapa unit fungsional Yyang lain
Sebuah Sistem Mikroprosesor yang sederhana terlihat dalam

gambar 3.1 terdiri atas

- Unit pengolah pusat (CPU, Central Processing

Jnit) dalam

sebuah chip tunggal yang di dalamnya tepdapat ALU
(Arithmatic Logic Unit) yang mélakukan prerhiktungan dan
unit pengendali yang berfungsi untuk menyerempakkan

operasl sistem serta register-register intern

- Unit Memory yang berfungsi untuk menyimpan in

16

n].

formasi.
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~ Unit Input-Output (I/0) yang berfungsi untuk komunikasi

dengan dunia luar.

ADDRESS BUS

NS

DATA BUS

CToO

HEMORT

CONTROL BUS ). ).

170

GAMBAR 3.1 SISTEM MIKROPROSESSOR

Antara unit-unit diatas direalisasikan da
tektur sistem 3 bus yaitu:

- Sistem address bus

- Sistém data bus

- Sistem control bus

3.3 Arsitektur Sistem 3 Bus
Sistem bus didefinisikan sebagai kumpu
jalur-jalur sinyal yang mempunyai hubungan fung
mikroprosessornya. Dan dikelompokkan berdasarkan
di mana mempunyail fungsi sebagai penghubung da
sistem yang terlihat dalam gambar 3.2.
Sinyal-sinyal yang terdapat pada mikropros

dapat digolongkan menjadi 3 buah system bus, y

1. Sistem Address Bus.

lam arsi-

Lan dari
51 dengan
fungsinya

lam suatu

bsor 8 bit

bhkni:




2. Sistem Data Bus.
3. Sistem Kontrol Bus.
Karena terdiri dari 3 buah sistem bus mak

arsitektur siétem 3 bus.

ADORECS LUS

CATR ®US

JIDVNUCTOOTR~I

CONTROL LUS

GAMBAR 3.2 ARSITEKTUR SISTEM 3 BUS 14

3.3.1 Sistem address bus
Address bus digunakan untuk mentransmieik
ke dalam lokasi memory atau piranti I/0 yang me
pentransferan data. System address bus meru
output dari mikroprosesor yang akan dihubungkan

data. Karena address bus merupakan pin output m

10

). JAMES w. COFFRON, Practlical Hardvare Detd
8080, 8005, 241 e} dan 6800, Prentice-Hall

hal 5

18

n disebut

bn alamat
mungkinkan
pakan pin
dengan bus

rka hanya

Wl for
Inc. 1981




mempunyal satu arah saja (Undirectional). P

prosesor 8 bit seperti 8088 bus alamat adalah 2

2

<

1024 kbyte (

memungkinkan pengiriman sampai

alamaﬁ ekstern. Pada delapan bit address yang

orde rendah digunakan untuk menentukan lokasi
untuk I,/0 hanya dapat mempunyal lokasi sebayak
lokasi. Bus alamat digunakan dalam hﬁbungannya

data untuk menentukan sumber atau tujuan data y

pada data bus.

3.3.2 Sistem data bus

Sistem data bus merupakan sekumpulan
berfungsi untuk mengirim sinyal data menuju sis
dan ke sistem 1/0, sebaliknya dari sistem memor

ke mikroprosessor. Jadl data bus bersifat dua a

rectional).

Akan tetapi meskipun data bus bersifa
ticnal, daiam waktu yang bersamaan tidak dapat
untuk mengirim dan menerima data. Jadil sinyal h
dikirim atéu diterima pada satu arah saja pada

CPU 8088 dilengkapi dengan delapan data
diberi simbol -DO-D7 di mana DO

adalah least

bit sedang D7 adalah most significant bit. Data
gerentak membawa data valid dalam 8 bit atau da

dan oleh karena itu CPU 8083 disebut sebagail mi

8 bit.

19
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3.3.3 Sistem Kontrol Bus
Sistem kontrol bus pada mikroprosesor| mempunyai
empat buah sinyal yang mempunyal fungsi sama yaltu sebagai
kontrol pada mikroprosesor. Keempat sinyal ters¢but adalah
1. Memory Read (MEMR)
2. Memory Write (MEMW)
3. I/0 Read (IOR)
4. 1/0 Write (IOW)
Kontrol bus 1ini merupakan sinyal outprut yang
bersifat satu arah (Unidirectional). Sinyal MEMR aktif
menunjukkan bashwa mikroprosesor sedang membaca |data dari
memory, bila sinyal MEMW aktif menunjukkan balwa mikro-
prosessor sedang menulis data ke memory sedsng |untuk IOR
dan IOW menyatakan bahwa mikroprosesor sedang menerima
atau mehgirim data ke peralatan luar. Dengam demikian
fungsi sinyal kontrol adalah untuk >menentukam‘ hubungan
kerja antara mikroprosesor dengan memory ataul I,/0 baik

kondisi Read atau Write.

3.4 Unit Memory
Memory merupakan tempat penyimpanan infopgmasi yang

dapat berupa data atau instruksi bagi suafu sistem

mikroprosésor. Memory menurut fungsinya terdapat dari dua

Jenis, yaitu : ROM (Read Only Memory) dan RAM (Random

Acces Memory).

3.4.1 Read only memory

ujtu memory

Fall

Dalam sistem mikroprosesor diperlukan

o




untuk menyimpan data vang sulit untuk

(nonvolatile), di mana data vyang terdapat ps

tersebut tidak akan hilang bila power supply di
ditentukan

dimatikan. Begitu isi memory ini

rakitan, maka isinya tidak dapat lagi dirub4

dapat dibaca tetapi tidak dapat diisi dengan prd
Karena ROM isinya tidak mudah dihapus (nonvolaf
ROM dipakai untuk menyimpan program-program |\
beberapa jenis dari memory yang bersifat non-vo]

digunakan dalam suatu sistem mikroprosesor, yaif

1. Read Only Memory (ROM)

2. Programable Read Only Memory (PROM)

3. Erasable Programable Read Only Memory
4. Electricity Alternate Read Orly Memory

Untuk PROM, EPROM dan EAROM data atau

dimasukkan dalam memory chip dengan suatu alat 3

memberikan pulsa tegangah yvang cukup tinggil
sel-sel memory chip. Pada EPROM informasi
disimpan masih dapat dihapus dengan member]

ultraviolet dengan intensitas tertentu pada wing

rada EPROM.

Sistematika pembacaan data dari ROM

3.4.1.1
Gambar 3.3 menunjukkan diagram waktu unt
11 . . . . ~
Y, JAMES W. COFFRON, 280 Aplications, Sybex,

hal.

ol
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prembacaan data dari ROM.

Urutan-urutan proses pembacaan data dari R(
sebagal berikut 12
1. CPU memgerikan input address kepada ROM sesud

3

lokasi yang akan dibaca

[S8]

" CPU menunggu untuk selang waktu tertentu

antara 100-840 nano detik. Selang waktu ini d

~1
o]

oleh rangkaian didalam ROM untuk mengkode ad

diterima dan data bus berada dalam keads

menerima data.

s ADORESS IS INPUT TO ROM FROM CPU

"Kgaﬁt

] .
CS(CHIP SELECT)IS ASSERTED

|

o |
1
i
! .
SYSTEMDATABUS" ; L
. _\»
NOHN-VALIDO DATA R | PONW-VALID DATA
' A :\ A
| ROM DI |
' |Gi9$ﬁmi
}
-1 |

.DATA BUS

GAMBAR.B-S DIAGRAM WAKTU PEMBACAAN DATA DARI

12

. Ibid., hal: 5

13

Y.

1bid. hal. 30
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3. Signal chip select diaktifkan, maka data akg
dari memory ke data bus.
4. Sinyal chip select tidak diaktifkan untuk

.data dari ROM pada data bus, sehingga alamat

data pada ROM pada keadaan impedansi tinggi.

3.4.2 Random access memory

RAM merupakan sistem memory yang menyi

hanya untuk sementara (volatile), karena bila pg

23

n dikirim
meniadakan

dan Jalur

mpan data

wer supply

dimatikan maka data yang disimpan akan hilang. Dinamakan
Random Access Memory karena lokasi manapun dapqt dicapai
secara langsung dengan menempatkan inputnya.

Terdapat dua Jjenis memory RAM yang digungkan wuntuk
menyimpan data yaitu

a. Static RAM

b. Dynamic RAM

Static RAM dapat menyimpan data dan tetap stabil
untuk selamanva selama daya tidak dimatikan, sedang
Dynamic RAM harus diberi refresh cycle agar} informasi
dapat dipertahankan. Dalam perencanaan Tugas |Akhir ini
digunakan type RAM Static 6116 yang berkapasitag 2048 x B8
bit sebagai tempat untuk menyimpan data sementara.
3.4.2.1 Sistematika pembacaan data dari RAM

Urutan-urutan sinyal yang diperlukan untuk membaca




data dari RAM sebagal berikut 14:

1. Memory menerima address vang menentukan

tertentu. Rangkaian decoder dalam RAM memili

manakah yang harus diaktifkan.

|SN]
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lokasi

h elemen

Sinval MEMR (Memory read) menjadi aktif dan memory
langsung menerima sinyal ini.
3. Sistem menunggu dalam selang beberapa waktu | tertentu
~(Read Access Time) sampal rangkaian di dalam RAM
menjadi stabil.
uxnasumurumsxmu«
XW
NWKECNJEWiFUHEMmGDu}
MAWJ —‘}
l , !
) |
] we
. £
GAMBAR 3.4 DIAGRAM PEMBACAAN DATA DARI RAF 15

14

>. lkbwd. hal, 30

15

>, Ibid 30




4. Data akan dikirim dari memory ke data bus dan

25

akan di-

terima oleh mikroprosesor. Jika mikroprosesoy terlalu

cepat mengaktifkan sinyal chip select (tidak
Read Access Time), maka mikroprosesor akan
data vang salah.

3.4.2.2. Sistematika penulisan data ke RAM

menungegu

mendapat

Diagram waktu penulisan data ke RAM, seperti di-

tunjukkan dalam gambar 3.5, di mana prosges pepullssnnya

sebagail berikut 16:

1. Addressdari data yang akan ditulis dimasukkan

address dari memory yang sesual dengan lok

ditentukan.

ADORESS INPUTS STABLE AD-AN

A

DATA INPUTS STABLE DO-DN

RAY 1S PULSED TO WRITE DATA INTO MEMOARY

GAMBAR 3.5 DIAGRAM WAKTU PENULISAN DATA DARI

16>. 1bid, hal, 31

17

y.

17

RAM




AN
[ep}

[8N]

Data vang akan diisi ke memory diletakkan ke gata bus.
3. Mikroprosesor menunggu untuk selang waktu ertentu
(Write Access Time) sampail Pangkaian dalam RAM menjadi
stabil.
4. Setelah Write Access Time, maka sinyal memory write
'diaktifkanlsehingga data yang terdapat pada [input RAM

tertulis ke dalam elemen penyimpan pada RAM.

3.5 Mikroprosessor 8088

Mikroprosesor ini diproduksi dengan menggunakan
teknologi High Performance Metal Oxide (HMOS) |dan dalam
rangkaiannya ekivalen dengan 28000 trancistor ygng dikemas
dalam bentuk IC 40 ﬁin. |

Mikroprosesor 8088 adalah hasil perubghan dari
mikroprosesor 8086 yang pertama kali diperkenglkan oleh
intel padé tahun 1979. Perbedaan'antara mikroprdsesor 8088
dengan mikroprosesor 8086 adalah arsitektur hardware
dalamnya. Seperti 8086, mikroprosesor 8083 junlah jalur
bit internalnya adalah 16 bit, tetapi Jjumlah [jalur bit
data bus externalnya sebanyak 8 bit sedanglan mikro-
prosessor 8086 sebanyak 16 bit.

Keterangan untuk arsitektur internal dan untuk

masing-masing pin, baik input maupun outpuf beserta
fungsinyva, akan dijelaskan pada renjelasandipenjelasan
berikut.

3.5.1 Arsitektur mikroprosessor 8088

sor 8088

U]
)

Konfigurasi pin diagram dari mikroprod




dapat dilihat pada gambar 3.8. terlihat bahwa bd

mempunyai fungsi ganda seperti address A0 A
dimultiplex dengan data DO - D7.

Berikut di bawah ini diberikan penjelasj
dari pin-pin 8088 baik dalam mode minimum may
mode maksimum.

- ADO~AD7 berfungsi sebagai jalur address dan
bekerja secara multiplex. Jalur 1ini beker]

address (A0O-A7) pada bus cycle yang pertama

pada bus cycle yang berikutnya (T2, T3 dan T4
akan berfungsi sebagai jalur data.
A8-A15 (Address Bus) berfungsi éebagai addresg

Al6/53-A18/38 (Address/Status) berfungsi sebd

s
address dan status yang bekerja secara multip]
bus cycle yang pertama (T1l), jalur ini berfung

addres (Al16-A19) untuk operasi memory, selam

memory, jalur ini akan low. Untuk bus cycle

jalur ini berfungsi sebagai penunjuk status da

RD (Read) disebut sebagai Read Strobe, bilap

=y

berarti mikroprosessor sedang melaksanakan mg

memory atau melakukan pembacaan isi port.

berlogika O berarti sedang membaca memory, te

IO/M 1 berarti membaca port.

- READY berfungsi sebagal 1isyarat permintaan
ledge) dari port atau memory vyvang akan diba
oleh mikroprosessor, bahwa pembacaan dapat i)

kan.

Signal ini aktif "hiegh".

27
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- RESET, digunakan untuk mereset mikroprosesfgor

aktif low). «
Min Max
mode mode
[ S
G )[: ! 20 j Vee
A4 [: 2 39 j AlS
maEa 38| ] A16/53

a7 34 :] 550 (HIGH)

aps ] 10 8088 N[ JHowo  (RWETO)
aps [ In cPU [ JHoa  (RIGTH
Ao [112 29[ ] WR (LOCK)

A03 [ 13 B[ Jlom (3D
AD2 [ |14 27 ] oTiA (57)
aor [(]1s 26[ ] DEN 150)

aoo |16 -~ -2s[JaLe (cs0)

nut [ 17 2] INTA ~ (asy

GAMBAR 3.8 KONFIGURASI PIN 8088 18

- TEST, merupakan input aktif low, pin ini akan

18 ‘
). AVTAR SINGH dan W.A. TRIBLE, The 8088

Prograrmming Intrefacing, Softwvare Hardwd

Application, Prentiice Hall Irnc. 1888 hal 22,

re

28

(input

MLCroOprosessor

And
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oleh intruksi "wait for test” jika saat anallisa kondisi
pin ini low, maka instruksi akan dilanjutkan, tetapi
Jika kondisinya high, 8088 akan menunggu sampai pin TEST
menjadi low.

- NMI, merupakan jenis interupt yang berasal deri hardware
dan interrupt ini tidak dapa£ dicegah spma sekali.
Program induk dalam keadaan apapun akan Hitinggalkan
untuk melanyanil interrupt NMI.

- INTR, sinyal ini merupakan sinyal masukan kang berupa
isyarat permintaan interup ke mikroprosessor| 8088 dari
rerangkat keras atau di luar mikroprosessor BOSS.

- CLK, clock merupakan input clock dari 80B8 dan bus
controllér. Bentuk pulsa harus memiliki | rise time
minimal 10 nano detik.

- Vee, merupakan pin power supply. Besar tegphngan input

vang diberikan pada pin ini adalah +5 WJolt dengan
toleransi 10 %.
- GND. dihubungkan dengan ground.
- MN/MX, mérupakan pin yang menyatakan mode opkrasi mikro-
prosessor 8088. Jika input ini low, maka miaroproseSsor
akan beroperasi dengan mode maksimum. Seballiknya Jika
input pin ini berlogika high, maka mikropropessor 8088

beroperasi dengan mode minimum.

3.5.2 System mode minimum,
Mikroprosessor 8088 dapat dioperasikan pada sistem

mode minimum dengan cara memberikan logika [ pada pin




MN/MX. Pada operasi mode minimum, mikroprose

mengendalikan sepenuhnya sinval kontrol vyang

pada operasi memory dan I1/0.

Power supply
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GAMBAR 3.7 MODE MINIMUM 8088 MPU
Berikut ini akan dijelaskan pin-pin 8
dioperasikan dalam mode minimum. Sedangkan blo}

mode minimu 8088 MPU diberikan pada gambar 3.7 df

- HOLD, merupakan input aktif high. Sinyal ini

pada saat siklus DMA, vyaitu Jjika peralatan

akan mengambil alih kontrol system bus, maka

eksternal harus memberikan logika 1 pada input
HLDA,

merupakan output sktif high. sinyal ini

pada siklus DMA, dan berfungsi untuk memberital

peralatan eksternal bahws seluruh address bus,

30
ssor 8088

Hiperlukan

L get2 DA

38 bila
diagram
atas..
digunakan
eksternal
peralatan
HOLD.
digunakan
ukan pada

data bus




dan control bus 8088 berada dalam keadaan high
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WR, sinyval ini menyatakan bahwa mikroprosessdr sedang
melaksaﬁakan operasi write memory atau I,/0 {ergantung
dari pin IO/M. WR akan aktif pada siklus T2, T3 dan T4
dari siklus bus.
I0/M, berfunsi untuk membedakan memory acces |atau I/0
acces. Bila kondisinya low, menyatakan I,/0 4ecces dan
bila kondisinya high menyatakan acces.
INTA (Interupt acknowledge), menyatakan bahya mikro-
prosessor 8088 telah mendeteksi adanya prermintaan
interrup.
TABEL 3.1 OPERASI BUS CYCLE MODE MINIMUM
I0/M DT/R SS0 OPERASI _

1 0 0 Interrupt acknoledge

1 0 1 Read I/0 port

1 1 0 Write 1/0 port

1 1 1 Halt

0 0 0 Code access

DT/R (Data Transmit/receive), berfungsi untuk
arah pengiriman dan penerimaan data bus.
DEN (Data Enable), merupakan output low. Logik

pin ini menunjukkan bahwa pin ADO-AD7 saat itu

informasi data DO-D7.

ALE (Address Latch Enable), merupakan sinyal oy

mikroprosessor 8088 yang digunakgn untuk

address ke dalam latch.

address

mengatur

0 pada

terdapat

tput dari

menyimpan
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- 550 (Status line), merupakan status line |yang ber-
sama-sama dengan 10/M dan DT/R membentuk sugtu sistem
decoding dari status bus cycle. Pada tabel |3.1 dapat
dilihat fungsi vyang dibentuk oleh ketida sinyal

tersebut.

3.5.3 Sistem mode maksimum
Dalam sub bab ini akan dijelaskan pin-pin|8088 yang
beroperasi dalam mode maksimum.
- 52, 81, 80 (Status)
Sinyal—sinyal ini digunakan 8088 bus controller
untuk membangkitkan seluruh sinyal control untuk I/0 dan
memory access. Kombinasi ketiga sinyal ini askan| digunakan
oleh bué control untuk I/0 dan memory acces. Operasi yang
ditunjukkan ketiga sinyal ini dapat dilfihat padsa
tabel 3.2.
- RQ/GTO, RQ/GT1 (Réquest dan Grant)
Pin ini digunakan oleh pemakai bus lpkal untuk
meminta agar 8088 melepaskan sistem bus. Betiap pin
bersifat bi-directional dan mempunyai fungsi yapg sama dan
RQ/GTO0 mempunyai prioritas yang lebih tinhggi dafi
RQ/GT1.
- Lock
Sinyal lock diaktifkan oleh intruksi tambahan
“lock'", akan tetapi . aktif Sambai intruksi berikutn&a

selesai dilaksanakan. Sinyal Lock ini akan digunakan untuk

memberitahukan kepada pemakai bus lokal agar tidak ikut




memakal bus karena sedang digunakan.
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TABEL 3.2 OPERASI BUS CYCLE MODE MAK$IMUM
52 S1 SO OPERASI

1 0 0 Interrupt acknolidge

1 0 1 Read 1/0 port

1 1 0 Write I/0 port

1 1 1 Halt

0 0 0 Code access

0 0 1 Read memory

- Q3531. Q50 (Queue Status)

menyatakan antrian instruksi pada mikyoprosessor

B083 seperti yvang dinyatakan oleh tabel 3.3.

- Pin 34 selalu aktif pada mode maksimum.

TABEL 3.3 STATUS INSTRUKSI

Q51 @S0 OPERAST
0 0 Tidak ada operasi
0 1 Op-Code brte pertama
1 0 Atrian kosong
1 1 Byte selanjudnya

3.5.4 Register mikroprosessor 8088
Mikroprosessor 8088 mempunyai 14 buah

hit. Register-register ini dikelompokkan atas

vaitu

rejgister 16

5 fbuah group
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- Data regilster

- Instruction pointer register
- Pointer dan index register

- Segment register

- Flag register

OATA REGISTERS
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DI DESTINATION|INDEX
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ANSTRUCTION POINTER AND FLAGS
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OONGEERCNGEE
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-

GAMBAR 3.8 REGISTER MIKROPROSESSOR 8088
Data register terdiri dari 4 buah regisfer yaitu

Accumilator register (AX), Base register (BY), Count

Personal

19

). LEWIS C. EGGERBRECHT, Interfaciny Te | THM|

LS PO RPN EAT1 LA UL A RN

Computer, Harvard M. Sams




35

register (CX), Data register (DX). Masing-masing register
16 bit ini dapat dioperasikan baik untuk 16 pit data
operasi (word) atau dua 8-bit data operasi (bytg). Jika
register-register dioperasikan untuk operasi 8 bit, maka
setiap register akan terbagi ménjadi dua register| yaitu
AH, AL, BH, BL, CH, CL, DH dan DL.
Register AX, BX, CX, dan DX memang disiapkjan untuk
| register pengoperasi data, oleh kafena itu regipter ini
disebut 'sebagai register umum untuk mengoperjasi data
(General purpose register).
Instfuotipn pointer register merupakan register 16
bit yang berfungsi mencatat offset address dari lokasi
memory instruksi yang . berikutnya pada harga Hase code
segmen saét itu.

TABEL 3.4 OPERASI REGISTER MIKROPROSESSOR 8988

REGESTER OPERAGSI
AX Perkalian word, pe%g;gianword. 170
AL Perkalian byte, pembagian bytg,
Translasi, Aritmatik desimal |
AH Perkalian byte, pembagian bytp
BX Translasi
CX Operasi String
DX Perkalian word, Pembagian wor@d, I1I/0
oP Operasi Stack
ol Operasi String

DI ' Operasi String




Pointer dan 1index register terdiri d4
register 16 bit yaitu SP  (B5tack Pointer)|
Pointer), SI (Source Index), DI (Destinat]

Register-register ini hanya dapat dioperd

16 bit. Fungsi dari register-register index (

adalah untuk pembentukan memory efektif add

Penggunaan register mikroprosessor 8088 ditun]
tabel 3.4.
Mikroprosessor 8088 mencatat address unti

kan lokasi data di memory menggunakan segmd

ditambah dengan offset addres atau selisih addn

Kemampuan addressing dari register 8088

bit yaitu 1.048.576 (1M) lokasi addrese, tetapi

intruksi dari register 8088 yang hanya dilaksar]
16 bit address. Cara yang dilakukan untuk mend
bit address dari 16 bit address adalah dengan

16 bit offset address ke 16 bhit segmen  ag

digeser ke kiri sebanyak 4 kali atau dengan

segmen addressnya dikalikan dengan 16 dan baru
dengan offset address.
rembant

Flag register merupakan register

semua operasi aritmatika dan logika. Bentuk

berupa menyimpan tanda keadaan operasi atau aki

aritmatik yang terjadi. Jumlah bit akibat d
berjumlah 9 bit dan letak bit tersebut pada flg
sudah ditentukan secara pasti. Susunan bit
register dapét -dilihat pada gambar 2.4.
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dijelaskan fungel masing-masins bit.
- CF (Carry Flag), bit akan diset apabila terjafli carry
out atau borrow pada high-order bit sebagpi hasil
operasl aritmatik.
- OF (Overflow Flag), bit ini akan diset apabilal terjadi
overflow atau hasil aritmatik terlalu besar untpk daerah
vang dituju.
- S5F (8ign Flag), ménunjukkan tanda dari bilanggn hasil
operasi avitﬁatik. bila diset maka tanda bilangpn adalah
negatif.

CONTROL STATUS
FLAGS FLAGS

P i S A
. 4 . . .- . ™

el {or} Jr{ [oF| {sF| | ZF| [ AF| | PF] |CF

CARRY
PARITY
AUXILIARY CARRY
ZERO A
SIGK
OVERFLYW
INTERRUPT-ENABLE
DIRECTIQK
TRAP

—

. )
GAMBAR 3.9 FLAG REGISTER 8088 “°
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- PF (Paryty Flag), flag ini akan diset apablila hasil
operasi mempunyai jumlah bit yang berlogika sagtu adalah
genap.

- ZF (Zero Flag), flag diset apabila hasil operasi arit-
matik noL.

- AF (Auxiiiary carry flag), bit ini akan diseg

dalam operasi aritmatik terdapat carry out, bg

nible perhitungan desimal.

DF (Direction Flag), jika bit 1ini diset

string akan melakukan proseg pengurangan secarl

dari high addres. ke low address. Jika bit

nol, maka pada operasi string akan dilakukan
secara otomatis.

IF (Interupt Flag), apabila control flag

memungkinkan 8088 menerima external maskakle ]
TP (Trap Flag), jika bit ini diset maka 8088 d

single step. Setiap sebuah intruksi beral

interrupt akan dibangkitkan secara otomatis.

3.6 Programable Peripheral Interface PPI 8255
PPI 8255 merupakan piranti I/0 yang luas

karena mudah pengoperasiannya dan kompetibd

berbagai tipe mikroprosessor, yang berfungsi uj

hubungkan komponen luar dengan sistem mikrg

Dikatakan port I/0 karena disinilah informasi ke

dari/ke dalam mikrokomputer. Komponen‘I/O PPI 84

kan pararel I/0 dan dapat diprogram untuk mentrg

mak

i

ai

t apabilla
rrow dari
a operasi
a otomatis
ni dibuat

penambahan

o
o

et, maka
nterupt.
alam mode

hir, maka

digunakan,
1 dengan
1 tuk meng-
Progeseor.
luar masuk

55 merupa-

insfer data
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dalam berbagai kondisi dari I/0 yang sederhapa sampai
dengan interrupt I/0 yang komplek.

PPI 8255 dibentuk dalam 40 pin dual in link package
dan dikelompokkan dalam tiga port pararel 8 bit paitu rort
A, port B,-port C di mana port yang terahir yaitjp port C
dapat dipisah dalam 4 bit orde rendah dan 4 | bit orde
tinggi. Fungsi masing-masing port dapat diprogram sebagai
input/output dengan cara menulis c<ontrol  word dalam
control 'register

PPI 8255 dapat diklasifikasikan dalam 2 mode yaitu
mode bit Set/Reset (BSR) dan mode I,/0. Mode BSR | digunakan
untuk men set/reset bit dalam port, sedang mode |[I/0 dibagi
dalam 3 mode yaitu mode O, mode 1 dan mode 2. Dglam mode 0
semua port berfungsi sebagai I/0 yang sederhansg, mode 1
adalah mode hanshake dan mode 2 di mana periphegral dapat

menggunakan port A sebagai port data bi-directidgnal.

3.6.1 Blok diagram PPI 8255
Secara blok diagram PPI 8255A diperlihafjkan dalam

gambar 3.10 yang mempunyai dua kelompok 8 bit pgrt A dan B
dan kelompok 4 bit port C orde rendah dan orde tinggi,
data bus buffer dan control logic.

Pada bagian control terdapat 6 Jalur |[pengontrol
sebagai berikut
1. RD (Read) merupakan sinyal kontrol vang mgmungkinkan

operasi baca, dimana Jjika sinyal berlogikg O, maka

mikroprosesor membaca data pada I1/0 port.
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WR (Write) merupakan ginyal kontrol yang memungkinkan

2.
operasi penuliesan (write operation) dari 1/0 dort vyang
dipilih.

3. RESET merupakan sinyal aktif high, sinyal yang akan
mereset cohtrol register dan menseting semua| port ke
dalam mode input.

Ot 8 had 1 ]
R R ey e Il S
T ]
|
e R TS
“0ICIOmay Dol B A our v"'" :_—1
o oo Ko
! = it [ |
[\ " r ]
\_"_’ ety comtacn \4—— c____DI .‘::‘ C: : :'?“‘
_ J
P |
GAMBAR 3.10 BLOK DIAGRAM PPI 8255 21

4. CS (Chip Select) adalah sinyal pemilih, digunpaken untuk
mengaktifkan chip PPI 8255, bila mendapat logika "O"
mikroprosesor dapat mengirim data atau mengérima data
dari PPI 8255.

21

hal 241.

STEEMENT, Data Sheet 2,

.M.
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5. Address Input (AO-Al) Kombinasi dari kedda address
input ini menentukan register mana dari PPI iB25b vyang
akan menerima atau mengirim data dari atau ke
mikroprosesor.

TABEL 3.5 KEGUNAAN ADDRESS PIN A0, Al DAN CS
CS Al AO YANG DIPILIH
0 0 0 PORT A
0 0 1 PORT B
0 1 0 PORT C
0 1 1 CONTROL REGISTER
1 X X 8265 tidak dipfilih |
3.6.2 Pengoperasian PPI 8255A
Ada. tiga macam basic mode operation dari| PPI 8255
yang dapat dipilih melalui software (diprogram pada

control word register) yaitu mode O, mode 1 dan|mode 2.

Pada gambar 3.11 diperlihatkan definiei| bit dari
control register, isi dari register ini disebhit control
register yang akan menentukan fungei dari maping-masing

port yaitu port A, port B dan port C

Mcde kerja dari PPI 8255 ditentuka

perangkat lunak. Untuk IC ini dilengkapi deng

register B-bit. Ke dalam register-register ini

tuliskan logika O atau 1 untuk mengkonfigurasik
masing port sebagai input atau ocutput dan menen
operasi. Pada gambar terlihat bahwa bit Do
terkorespondensi dengan group B. Bit DO mengsl

bawah dari port C sebagai input atau output.

DO menjadikan input dan logika O menjadikannya

N melalui

bn kontrol
dapat di-
an masing-
tukan mode
sampai D2

tur 4 bit

Logika 1 pada

output.
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GAMBAR 3.11 FORMAT CONTROL WORD PPI 8255“2

Bit D1 mengatur port B (8-bit) sebagal port input
atau sebagal port output. Logika 1 pada bit inilmenjadikan
input dan logika O menjadikannya output. |

Bit D2 menentukan mode kerja port B (8-bit) dan 4
bit, bawah port B. Terdapat dua operasl vang dapat dipilih,
vaitu mode 0 dan mode 1. Logika 1 pada bit inl |menjadikan

mode O dan logika 1 menjadikan mode 1.

22 _
)y, Ibid hal 242,




Bit D3 dan D4 menentukan operasi kerja 4

rort C dan port A. Bit-bit ini bekerja seperti bl

bit D1. Untuk bit D5 dan bit D6 berfngsi

salah satu dari 3 mode operasi, yaitu mode O, mod

mode 2.

Bit D7 adalah mode set flag. Bit ini harus

1 (aktif) bila mode operasi akan diubah. Pada ps

tugas akhir ini hanya digunakan 1 mode saja, yaif

Ketiga port dari PPI 8255 ini memberikan

input atau output yang digunakan untuk meng

komponen diluar mikroprosesor. Sekali pirs

diprogram menurut <yang dikehendaki, maka kif

menge luarkan data dengan instruksi OUT atau inst

untuk mengambil data

3.6.3 Menghubungkan PPI 8255 dengan mikrdprosess

Telah diketahui bahwa PPI 8255 mempunyai

4
q

address input, A0 dan Al untuk memilih salah

empat buah register yang dimilikinya. Dua addre

ini dihubungkan ke AO dan Al dari mikroprosesor
input line PPI 8255 digunakan untuk menempatkan
ke address I/0 yang direncanakan.

Jadi input dari CS adalah output dari dece

mendecodekan alamat PPI  tersebut, yaitu AO-A

'~

Pin yang terahir PPI 8255 yang perlu df

adalah RESET input. Input ini membutuhkan logika

untuk‘

inti

t DO dan
memilih
1

& dan

berlogika
rencanaan
u mode O.
24 Jjalur
interface
ini

a dapat

ruksi IN

or 8088
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ss input
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der yang
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hubungkan
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bisa bekerja, maka dari mikroprosesor 8088 dapat
" disambung. Hubungan lengkap PPI 8255 dengsn mik

8088 ditunjukkan pada gambar 3.12.
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HUBUNGAN LENGKAP PPI 8255 DENGAN MIKROPROSESS

3.7 Address Decoding

Decoding berfungsi untuk mendekodekan

address CPU untuk mengaktifkan komponen memo

komponen I/0 agar data yang akan dibaca atau dit

piranti tersebut tidak kacau. Hal ini dapat di

dengan suatu cara yang disebut dengan Address de

mana sinyal-sinyal pada address bus didecode

rupa sehingga setiap kombinasi pada addr

menghasilkan satu sinyal pilih yang akan me

salah satu IC. Untuk berkomunikasi

maka diperlukan suatu cara agar mikroproses

memilil, atau menentukan IC atau

allatan
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tertentu saja dengan mengaktifkan CS (Chip Seledt).
Beberapa metode yang dipergunakan untuk | mendekode
suatu address yaitu Gating dan Deéoding.
- GATING
Gating merupakan cara yang .paling sederhgna untuk
mendecodekan suatu kombinasi address dengan menggunakan
gate-gate logika seperti AND, OR, dan NOT.| Cara ini
tidak banyak digunakan karena tidak efisien urtuk sinyal
pilih yang banyak.
- DECODING
Cara yang paling mudah dan efisien untuk decoding adalah
dengan menggunakan dekoder. Dengan menggunakgn dekoder
maka setiap n macam kombinasi address dapat diperoleh
sebanyak 2n sinyal pilih, sehingga dekoder |[ini cocok
untuk sistemryang memerlukan sinyal pilih vang banyak .
Dalam perencanaan tugas akhir ini thenggunakan
dekoder 74LS138 untuk menentukan lokasi addrg¢se EPROM,
RAM, dan PPI 8255 sedang decoder 74LS139 dipsakai untuk
kontrol bus
3.8 Buffering
Tiap masukan sebuah alat merupakan beban rada
keluaran yang menggerakkannya. Sebagian besap komponen
menggerakkan mulai dari satu 'sampai dua puluh komponen
lainnya. Setiap komponen harus diperiksa ka°akteristik
penggerakan serta pembebanan dan keluarannya.
Bus mikroprosesor harus befhubungan dengan setiap

serpih masukan dan keluaran periferal dan memofpy sistem.




Semua mikroprosesor MOS kurang mampu untuk md

keluarannya yang diperlukan dalam suatu sistem Dbq

mikroprosesor dibebani melebihi fan out, akibati

tegangan pada pin-pin bus dapat turun sampai

batas level marginnya vyang mengakibatkan mik

~memberikan informasi yang tidak benar, karena ity

buffer atau penggerak untuk menaikkan daya p

bu

S.

Misalnya Jalur address pada mikroprose

mendrive input address dari empat komponen memor

=

komponen 1/0, maka besarnya aru suplay untuk

komponen memory dan komponen I/0 harus sama deng

arus input dari keempat komponen memory ditamb

jumlah arus input dari kedua komponen 1/0.
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PENGAMBILAN DATA DAN H

BAB IV
ERHITUNGAN

4,1 Pendahuluan

Sebelum merencanakan sistem pengatur

lintas, terlebih dahulu dilakukan pengambilan

tentang volume dan kecepatan kendaraan pada d

dijadikan obyek penelitian. Data-data ini nanti

kan untuk menentukan interval waktu penyalaan
lintas di lokasi tersebut.
Untuk keperluan tugas akhir ini, dilaku

spot speed pada masing-masing ruas Jjalan di 1ok

tian. Sedangkan untuk data volume kendaraan di

survey kendaraan yang dilakukan oleh laborator
bungan, Jjurusan teknik sipil FTSP-ITS yang dila

hari sabtu tanggal 9 Desember 1989. Data-data

lainnya diperoleh dari Biro Pusat Statistik Jaw

4.2 Survey Spot Speed
Pelaksanaan survey spot speed untuk tugas

dilaksanakan lima hari pada bulan mei 1992. Met

€]

anaan spot speed yang digunakan adalah cara V|
sederhana yaitu dengan prinsip pengukuran waktu
i

nakan untuk menempuh jarak tertentu. Metode
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karena lebih murah dan menggunakan peralatan segd
Survey spot speed dilakukan pada lima loka
J1.Kedungdoro, Jl.Embong Malang dan Jl.Tidar mas

ke persimpangan A. Sedangkan Jl.Blauran, J1.Px

utara masuk ke persimpangan B.

4.3 Peramalan Volume Kendaraan

Karena data survey volume kendaraan yang 4
data pada tahun 1989 dari laboratorium perhubung
teknik sipil ITS, yang dapat dilihat pada gamban
tuk penyesﬁaian data volume kendaraan ke tahun ]
diramalkan dengan menggunakan metoce yang telah
oleh Edi Napitulu dalam bukunya ~Studi

Lalu Lintas Daerah Wonokromo’ tugas akhir jurus

lalu 1

sipil ITS. Yaitu untuk mencari volume
peramalannya pada daerah penelitian adalah dengs

kan volume lalu lintas dari data survey dengan £

tumbuhannya.
4.3.1 Faktor pertumbuhan kendaraan

Sesual dengan data yang sudah ada pada 1
maka dapat diperoleh persamaan linier regres
berikut
- persamaan linier regresi untuk PDRB (product

regional brutto) per penduduk
Y = 89843.76 X - 196726178.24

- persamaan linier regresi untuk jumlah penduduk

Y

16154 X - 29945844

Pembenlahan
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- rersamaan linier regresi untuk mobil
= 9098 X - 18006215
- persamaan linier regresi untuk taxi
Y = 134.3 X - 283594
- persamaan linier regresi untuk truk
Y = 2487.8 X - 4898265
- persamaan linier regresi untuk bus
Y = 120.4 X - 236706
- persamaan linier regresi untuk sepeda motor
Y = 15502.4 X - 304491710

di mana X menyatakan tahun.

Selanjutnya untuk mencari hesarnya faktor pertumbuh-

an kendaraan dari masing-masing jenis kendaraan Higunakan

perumusan sebagai berikut 23

- fpr mobil = fpsur mobil x fpeur PDRB/penduduk
- fp taxi = fpsur taxi x fpeur penduduk

- fp truk

il

fpsur truk x fpsur PDRB/penduduk
- fp bus = fpsur bus x fpsur penduduk
- fp spdmtr = fpsur spdmtr x fpsur PDRB/penduduk

di mana fp masing-masing kendaraan adalah faktor

buhan masing-masing kendaraan di lokasi penelitl

pertum-

an, dan

fpsur adalah faktor pértumbuhan di Surabaya. Faktpr per-

tumbuhan masing-masing kendaraan di surabaya adals

kendaraan tahun 1992 dibagi dengan Jjumlah masiy

23>,

EDDY NAPITULU, Studu Pembenahan Arus Lalu Lintd

Daerah Wonokromo, tugas akhir 1989, hal ©o.

h jumlah

g-masing
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kendaraan tahun 1989. Faktor pertumbuhan PDRB/penduduk
adalah PDRB/penduduk tahun 1992 di Surabaya dibagi dengan
PDRB/penduduk tahun 1989. Faktor pertumbuhan pelduduk di
Surabaya adalah jumlah penduduk di Surabaysa tshun 1992
dibagi dengén Jumlah penduduk tahun 1989.

Dengan memasukan data-data vang aaa diperoleh

- fp mobil = 1.692

H
[
[
N
o

- fp taxi

- fp truk = 1.4586

- fp bus = 1.141

- fp spdmtr = 1.442

4.3.2 Penyesuaian volume kendaraan ke tahun 1994
- Untuk menyesuaikan, besarnya volume kendaraan ke

tahun 1992 pada lokasi penelitian adalah dengan njengalikan

volume kendaraan data tahun 1989 vang terlihat pdda gambar

4.1 dengan faktor pertumbuhan dari masing-masing jenis

kendaraan. Dan hasilnya seperti pada gambar 4.2.
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4.4 Perhitungan Ekivalen Volume Kendaraan

Setelah mengetahui volume kendaraan

masing ruas Jjalan, selanjutnya dicari

kendaraan ke satuan mobil penumpang (SPM) bagi

palda

ekivdl

53

masing-
len volume

semua jenis

kendaraan yang menjadi obyek penelitian. Hal | ini harus
dilakukan karena rumus-rumus pada bab 2 hanya |diperuntuk-
kan pada kendaraan penumpang saja.

Menurut Laboratorium Perhubungan Jurugan Teknik
Sipil ITS, faktor ekivalensi masing-masing kendaraan
adalah

TABEL 4.1 FAKTOR EKIVALENSI KENDARAAN
Jenis Kendaraan Faktor Ekivallensi

1

Mobil + Taxi SMP
Truk 3 SMP
Bus 2.5 SMP
Sepeda Motor 0.3 SMP

4.4.1 Persimpangan A

Lokasi penélitian prada persimpangan A dib

tiga rhase. Phase 1 meliputi Jl.Kedungdoro

J1l.Tidar dan ke Jl.Blauran, phase 2 meliputi

Malang menuju ke JL.Tidar dan phase 3 meliput

menuju ke Jl.Blauran dan ke JL.Kedungdoro.

berasal dari JL.Embong Malang menuju ke JL.Kedungdoro

ke J1.Blauran tidak tergantung nyala lampu.

Berdasafkan tabel 4.1, wvolume vyang

gambar 4.2 dirubah ke volume satuan kendaran

Kendiaraan

agi menjadi
menuju ke
J1.Embong
i JL.Tidar
yvang

dan

ditunjukkan

renumpang




54
dengan cara mengalikan masing-masing kendarjpan dengan
faktor ekivalensinya. |
- phase 1

o volume dari Jl.Kedungdoro ke JL.Blauran,
(13705+1655) + 90 x 3 + 30 x 2.5 + 22577 x P.3
= 22478 GMP
o volume dari Jl.Kedungdoro ke JL.Tidar,
(1980+34) + 31 x 3+ 790 x 0,3 = 2344 S5MP
jumlah total volume kendaraan pada phase 1] adalah
DVi = 22478+ 2344 = 24822 SMP.
- phase 2 |
e volume kendaraan dari Jl.Embong Malang ke Jl.Tidar,
DVz = (6044%1000) + 26 x 3 + 397 x 2.5 + 35394 x 0.3
=18732 SMP.
- phase 3
o volume kendaraan dari J1.Tidar ke Jl.Kedungdoro
(1098+282) + 71 x 3 + 44 x 2.5 + 1867 x 0.3
= 2293 SMP
o volume kendaraan dari Jl.Tidaf ke Jl.blaurahn,
(56778+1125) + 40 x 3 + 39 x 2.5 + 8231 x 0.3
= 9590 SMP
Jumlah total volume kendaraan pada phase 3 adalah
DVa = 2293 + 9590 = 11883 B5MP
4.4.2 persimpangan B
Persimpanga B di bagi menjadi dua phase gaja, yaitu
phase 1 adalah volume kendaraan berasal dari| Jl.Blauran
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menuju ke Jl.Kranggan dan ke Jl.Bubutan. Sedanglian phase 2
adalah volume kendaraa berasal dari Jl.Praban |[menuju ke
J1l.Bubutan atau dari JL.Kranggan menuju ke JL.Bgbutan d@n
ke JL.Praban.
- phase 1
o Volume- kendaraan berasal dari J1.Blguran ke
J1l.Kranggan, |
(13753+507) + 783 x 0.3 = 14495 SMP
o volume kendaraan dari Jl.Blauran ke Jl1.Bubutan,
(23893+3728) + 430 x 3 + 901 x 2.5 + 36559 x 0.3
= 42132 SMP
o volume kendaraan dari Jl.Blauran ke Jl.Prabgn,
(15964+1457) + 109 x 3 + 8 x 2.5 + 12804 x ¢.3
= 21609 GSMP
Jumlah volume kendaraan phase 1 DVa = 78236|5SMP.
-~ Phase 2
o volume kendaraan dari Jl.Kranggan,
(4678 + 1502) + 44 x 3 + 3 x 2.5 + 13273 x §.3
= 10304 SMP
o volume kendaraan dari Jl.Praban ke Jl.Bubutgn,
(13533 + 2028) + 105 x 3 + 305 x 2.5 + 18308 x 0.3

22131 SMP

karena volume kendaraan yang berasal dari

lebih kecil jika dibanding dengan J1l.Praban,
perhitungan interval lampu dipilih yang lebih b

vang bersaral dari J1l.Praban ke

2 DVvs = 22131

Jjumlah kendaraan pada phase

J1.Bubutan|

J1.Kranggan

haka dalam
Esar  yaitu

cehingga
bMP.  Hasil

RILIK PERPUSTARAAS

INSTITUT
SEPULUM -

TEKNOLO®:
MOPEESEER

B e e T
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ekivalensi keseluruhan mobil penumpang dapat diljihat pada

gambar 4.3.

4.5 Perhitungan Interval Nyala Lampu

4.5.1 Persimpangan A

Berdasarkan gambar 4.3 di bawah, maka dapat dilaku-
kan perhitungan tentang interval lampu untuk setjiap phase
pada masing-masing persimpangan. Dari perhitungan vyang
telah didapat volume kendaraan masing-masing phase yaitu

24882 S5SMP

It

- phase 1 D\
- phase 2 DVz = 18732 SMP
~ phase 3 DVa = 11883 SMP
sehingga jumlah kendaraan yang masuk pada persimpangan A
adalah DVa = 55437 SMP. Sedangkan lebar jalan pgda setiap
phase adalah

14.5 m

1

- phase 1 Wi
— phase 2 W2 = 12 m
- phase 3 Wa = 12 m
kecepatan rata-rata ruas jalan pada masing-masirlg phase

U+ = 6.98 m/det

Uz 6.10 m/det

‘Us = 7.21 m/det
Sedangkan untuk memenuhi data-data untuk gerhitungan

2
selanjutnya diambil pendekatan_“$

24 .

THEODORE M MATSON, Traffic Engineering, MdQraw Hill

19055, hal 420.




10304 SMP

Kranggan

DV3 = 11883 SMP

T T T
J1l. Bubutan

B

T

DV4 = 78236 SMP

Jl. Blauran

DVl = 24822 SMP

J1. Kedungdoro

GAMBAR 4.3
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24822 SMP

Mal ang

32 SMP

EKIVALENSI VOLUME KENDARAAN KE SMP




panjang kendaraan 1 4 meter

waktu reaksi pengemudi td 1 detik

perlambatan mobil a = 3.6 m/det2

waktu hilang saat mulai jalan kit 3.7 detik

pranjang siklus C 75 detik

a. Perhitungan waktu hilang

Pada persamaan 2.2 pada bab II telah dirun]

k.z_

kt + k2 , sedangkan

K

U

sehingga dengan memasukkan masing-masing hargs

diperoleh

~ phase 1 Kt = 6.35 detik

~ phase 2 Kz = 6.32 detik

- phase 3 Ka = 5.92 detik

b. Perhitungan interval kuning

W+l |

uskan

di

Pada persamaan 2.1 pada bab II telah dirumuskan

ta = td + ga WSL
- phase 1 ~tat = 1 + Sigé6 1;:354 = 4.62
- rhase 2 taz = 1 + SQ;?S léTiO = 4.47
- phase 3 tas = 1 + —1:Zl N

Ce.

Perhitungan total interwval

Pada persamaan 2.3 pada bab II telah dirum

hijau effektip

L 5 det

5 det

5 det

piskan

58

atas
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sehingga didapat

Ge = 756 - 6.35 - 6.32 - 5.92 = 56.41 detik

d. Perhitungan interval hi jau

Pada persamaan 2.4 déiam bab II telah dinumuskan

G. = gg’” GE + Kt

sehingga dapat dihitung pada masing-masing prhase adalah

_ 24822 . a - .

- phase 1 Gl = -5—54—37' 56.41 + 6.35 = 31.6 ~ 32 [detik
_ 18732 _ . .

- phase 2 G2 = gz 5= 56.41 + 6.32 = 25.3 T 25 detik
11883 _ . .

- phase 3 G3 = zz == 56.41 + 5.92 = 18.01 T 18 detik

e. Perhitungan interval merah
Interval merah masing-masing phase adallah panjang
siklus dikurangi interval hijau. Sehingga hasiflnya dapat

dilihal pada tabel 4.2.

TABEL 4.2 INTERVAL NYALA LAMPU PERSIMPANGAN A

. phase merah hijau kuning
1 43 det 27 det 5 det
50 det 20 det 5 det
3 b7 det 13 det 5 det

4.5.2 Persimpangan B

Persimpangan B ini hanya terdiri dua phasge yvaitu

-phase 1 DVa 78 236 SMP

-phase 2 DVs

24 B22 SMP

Jumlah volume kendaraan yang masuk pada persimgangan B DVe




1030568. Sedangkan lebar Jjalan setiap phasenya

5

1 W« 14.5 m

phase

16 m

- phase 2 W«

Kecepatan rata-rata kendaraan masing-masing phas

i

- phase 1 Ua 6.355 m/det

2

<

Us

~ phase 6.987 m/det

TABEL 4.3 INTERVAL NYALA LAMPU PERSIMPANG

60

adalah

e adalah

AN

phase merah hijau kuning

21 det 49 det 5 det

5 det

N

54 det 16 det

-

Dengan cara perhitungan yang sama dengan j

nakan pada persimpangan A, didapat tabel 4.3 di

4.6 Pengkoordinasian Antar Persimpangan

Telalh dijelaskan dalam bab II beberapa 1

.

pengkoordinasian antar persimpangan. Pada tugas

dipilih methode sistem progresip yaitu pengaty

relatif terhadap lampu berikutya, yang selanjuty

offset. Pada persamaan 2.5 dirumuskan T = S5/U,

kecepatan rata-rata kendarasan berubah terhadap

Iyil

kendaraan yang telah dirumuskan dalam persamaan

Persamaan 2.7 di atas diasumsikan bahwa

g

adalah parasmeter-parameter

waktu. Yang berarti bahwa ak = ak+1, ak+2, dan bj

bk+z . syarat batas

Sehingga diperlukan dua

un

Ak

vang -tidak Dberubal

rang  digu-

atas ini.

lacam cara

akhir ini
ran lampu
lyva dieebut
sedangkan
kepadatan
2.7.

dan bk
terhadép

bk +1,

Luk meng-




hitung harga dua parameter yang tidak tiketahui

Syarat batas yang pertama diambil dari hasil ¢

sub bab sebelumnya. Sedangkan syarat batas yarn]

diambil dari kedaraan d4

khususnya pada lokasi penelitihan. Yaitu 40 Km ¢d

Dari perhitungan sebelumnya volume kendd

ruas Jjalan Blauran DVa = 78236 SMP selama empat

Sehingga didapat volume kendaraan pada setiap sl

detik adalah 116.4 SMP.

Dengan memasukkan ke persamaan S Ux t

b

kecepatan jalan Blauran Uas 6.335 detik

mper

Jarak S = 475 meter.

24.5 GSMP pe

= 116.4 SMP/475 meter atau Y(k)

meter. Selanjutnya dimasukkan ke persaman 2.7 me

2
6.335 = bk e (24-5/8K)

Syarat batas yang kedua adalah kecepatan
masimum dalam kota khususnya pada jalan Blauran

Km per Jjam atau 11.11 meter per detik, meskipun

Y(k) 0. Sehingga di dapat

11.11 = bk

Persamaan 4.2 ini dimasukkan ke persamaan 4.

harga ak 0.32.68. Selanjutnya hargs-harga ini

ke persamaan 2.7 didapat

-(Y(k)/32.68)°

U(k) = 11.11 e

Persamaan 2.5 untuk menghitung offset antg

61

tersebut.
erhitungan
g ke dua
lam kota
er Jjam.

raan pada
belas Jjam.

klusnya 75

rata—-rata

didapat

kd

maka didapat kepadatan kenderaan Y(k)

r seratus

Injadi

(4.1)
kendaraan
adalah 40
pada saat
(4.2)
1 didapaﬁ

dimasukkan

(4.3)

r  persim-
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pangan T = S/U di mana jarak antar persimpanan A|dan per-
simpang B adalah 17Q meter. Sedangkan rata-rata kecepatan-
nya berubah terhadap kepadatan kendaraan yang telah
dirumuskan pada persamaan (4.3). Sehingga didapat persama-
an offset antar persimpangan yang berubah terhadflap kepa-

datan kendaraan yaitu

. 2
(Y(k)/32.68) (4.4)

T = 15.30 e




PERENCANAAN DAN PEMBU/

BAB V
ATAN ALAT

5.1 Pendahuluanl
Dalam bab IV telah didapat masing-masing

nvala lampu pada setlap phase serta persamaan of

interval

fset antar

persimpangan. Sebagai tindak lanjutnya adalah Merancang
perangkat keras dan perangkat lunaknya.

Selanjutnya pada bab ini akan dijelaskan PEr€encanaan
alat yang.akan dibuat yang meliputi perencanaan perangkat
keras dan perangkat lunak.

Untuk memperjelas sistem yang akan dibuat, blok dia-
gram sistem ditunjukkan pada gambar 5.1. Sebalgai pusat

dari sistem tersebut adalsh CPU B0B88 akan menyal

dengan mengirim data tertentu. Sedangkan
halik berupa detektor yaitu suatu rangkaian yang
sensor kepadatan kendaraan pada setiap saat.
Secara terperinci blok diagram tersebut
fungsi sebagai berikut
- CPU B08B sebagai unit pengendalil dan pemroses
ditunjang deﬁgan buffer yvang berfungsi mengy
mengatur arah sinyal.

- ROM sebagai penyimpan program dan ditunjang o]

63

sebdgai

skan lampu
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yang berfungsi mendekodekan jalur address bus (AD-A19)
menjadi suatu address tertentu sehingga suatu Ywnit hanya
dapat diaktifkan dengan memberi billangan address yang

benar.

pAYTA BUS

AR <

PPI

8
2

s

e
_____Szu%jiigfus_____ cérccron

SISFEH DISPLRY

1 r
WCO NUMBOOD

©0om

RAK OAN

L:>
<“ -——> {evaoaro

GAMBAR 5.1 BLOK DIAGRAM SISTEM YANG DIBUAT

- RAM sebagai penyimpan data atau media storage |yang vola-
tile dan juga ditunjsng decoder seperti ROM, Hetapl di-
tunjukan bada alamat RAM.

-init PPI yang bekerja sebagail penghubung antana minimum
s3istem 8088'dengan dunia luar dalam ‘hal ini tugasnya

menerima data dari detektor dan menge luarkay data ke

sistem display.




Sistem display adalah berupa lampu-lampu

mewakili sebagail lampu-lampu lalu lintas.

dipasang pada papan model tersendiri.

5.2 Perencanaan CPU 8088 dalam Minimum Mode

Dalam perencanan modul
bagi menjadi beberapa tahap. Tahap tersebut
perencanaan rangkaian clbck, rangkaian buffer,

dan decoder memori dan unit input output.

LE

minimum sistem 8088
add

d

65

LED vang

D~-LED ini

ini, ter-
lah tahap

ontrol bus

5.2.1 Rangkaian clock
Dasar waktu untuk singkronisasi operasi-ogerasi in-
ternal dan eksternal mikroprosessor 8088 diberjfikan oleh

input sinyal clok. Mikroprosessor 8088 yang berg
da frekwensi clok 5 MHz. Clock secara eksternal
oleh clok generator 8284. Dari gambar rangkaian
dapat dua output clock, yvakni peripheral clock (

oscilator (0OS5C). Sinyal-einyal ini diberikan unt

perasl pa-
dihasilkan
clok ter;
PCLK) dan

uk medrive

IC-IC periperal. Sinyal clock output pada PCLH setengah
dari frekwensi CLK, atau tergantung pada crystal vyang
dipasang. Sedangkan output OSC tiga kali 1lipat | frekuensi
output CLK.

Dalam pefencanaan Tugas Akhir ini frekyensi clok
4.77 MHz digunakan crystal 14.31818 yang diinpytkan pada
X1 dan X2 dari B8284. Untuk lebih Jjelasnya dapgt dilihat

pada gambar 5.2.
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5.2.2 Rangkéian reset

Pada waktu catu daya diberikan untuk perjtama kali
pada mikroprosessor (saat power up), semua | register
termasuk program counternya berada dalam kegdasn acak
(random). Karena itu diperlukan cara tertenty agar PC

mepunjuk pada lokasi awal program.

x1
14.38 HHz
U?

vei 0 o Reaoy i SRR
v
33 eF | ° RESET »
X2
PCLK |—&—
ROY 1
R2 ROYZ osc pHA%—
10 1.0 d AENL
AEN2
EFI
ESYNC
ar Soz ! asYNC
MIL4
A4 rES
RESET _I_cz

GAMBAR 5.2 RANGKAIAN CLOCK DAN RESET 8284

Sinyal reset jugaldiperlukan oleh CPU $088 untuk
menghentikan semua aktifitas yang dikerjakan dgn memulai
mengerjakan aktifitas awal. Secara normal sinyal reeet
digunakan untﬁk memulai sistem atau bila sisgem gagal.
Ketika sinyal reset "high" CPU 8088 akan melakukan ins-
truksi yang ada pada address absolut FFFOH.

Untuk menghasilkan ginyal reeet ini direncanakan
dengan menggunakan sebuah schmitt trigger berbpntuk . gate
NAND dan switch push button. Saat switch vbelam ditekan

maka, output schmit trigger sistem akan terresef.




5.2.3 Buffer

Buffer digunakan untuk
prosessor agar dapat dibebani
Dalam perencanaan Tugas

buffer 74L5S244 unidirectional

ke dua pin enable dari 74LS244 diketanahkan,

kan antara address data

menggunakan IC 74LS373 latch,
diketanahkan, sedang pin

langsung ke pin ALE 8088.

diberikan IC lacth 74L5373 di

dihubungkan'dengan ALE dari 8088.

maka pin-pin ADO-AD7 Jjuga

buffer 74L5245, dimana pin
pin DEN dari 8088, sedang pin

ke pin DT/R dari 8088.

Rangkaian lengkap dari buffer dapat dilihat pads

B pada bagién akhir buku ini.

5.2.4 Control bus

pada

latch

Untuk

enablenya

menambah kemampulan

beberapa I
Akhir ini

untuk A8 s

pin
di mana

enabl
addre

mana pin

dihubungkan ke

direction

C.
dibuat
ampai
un
ADO s
output
enya

ssAl6

latch

Untuk mempen

bi

dihubungk

alnyva

Untuk mendapatkan control bus,,pin—pin IO

masing-masing dihubungkan ke pin A dan

74L5138. Pin G dari 74LS139 dihubungkan

dan WR yang merupakan sinyal aktif

tabel kebenaran dari

berikut

decoder

low

74L5139

B dar
dengan
dari

adala
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mikro-

rangkaian

All5 dimana

tiuk memisah

ampai  AD7

controlnya
diihubungkan

Sampai Al9

enablenya

oleh data

directional

ann  dengan

dihubungkan

lampiran

M dan RD

ii decorder
input RD
s

088. Maka

h sebagail
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TABEL 5.1 TABEL KEBENARAN DEKODER 74LS13P

[ _RD 10/M | PIN YANG AKTIF ]
0 0 YO = MEMRD
0 1 Y1 = IORD
1 0 Y2 = MEMWR
1 1 Y3 = IOWR
2
R R o]
. G ¥3 Q) i
GAMBAR 5.3 RANGKAIAN CONTROL BUS
5.2.5 Rangkaiah decoder memori
Sebelum merencanakan sistem hardware, terlebih

dahulu dibuat memori map untuk mengalokasikan kompponen me-
mori yang digunakan. Pada gambar 5.4 diperlihatkpn memori
map dari sistem. Dalam perencanaan ini digunakan dua Jjenils
memori yaitu ROM dan RAM.
Pada perencanaan tugas akhir ihi digunakan| chip ROM
dengan kapasitas 16KB (27128). Sedang untuk menyimpan data
resident dipakai RAM 6116 (2KB)
1. Address 00000H - OO7FFH, digunakan untuk RAM 116 yang
berfungsi untuk menyimpan data.offaet antar pereimpang-

an dan jumlah kendaraan.

2. Address 00B00OH-OOFFFH, yang berfungsi untuk ekspénsi




memori.

3. Address 01000H - FBFFFH, tidak digunakan
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4. Address FCOOOH - FFFFFH, digunakan untuk EPFROM yang

berisi program untuk menjalankan seluruh sistem.

Untuk rangkaian decorder dipakai IC 74LS
suatu chip decoder 3 input 8 output. Sedangkan

lengkapnya dapat dilihat pada gambar 5.5 wuntuk

138 yakni
rangkaisn

rangkaian

decorder ROM dan gambar 5.6 untuk rangkaian decoder RAM.

FFFFFH
FCO00H EPROM 27128
TIDAK DIGUNAKAN
OOFFFH -
RAM I 6116
0080OH
OOFEEH RAM II 6116
00000H

GAMBAR 5.4 MEMORI MAP SISTEM

1
i§¥fr
R
5§;15653

g | : GC2R
gﬁ | }——’J 7308 eesTye

GAMBAR 5.5 RANGKAIAN DECODER ROM

Jika diperhatikan untuk ROM 27128 mempunya

. zone Al3




sampai Al19. Maka bila disusun dalam tabel @

decoder, seperti pada tabel 5.2

TABEL 5.2 PERENCANAAN DECODER ROM.
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erencanaan

A19 - AO

FFFFFH 1111 1111 1111 1111 11113
EPROM

27128
FCOOOH 1111 1100 0000 0000 000

Sedangkan pada RAM 6116 mempunyai zone A
A19, maka bila disusun dalam tabel akan dihasil

5.3 perencanaan decoder.

=7

=

GAMBAR 5.6 RANGKAIAN DECODER RAM
TABEL 5.3 PERENCANAAN DECODER RAM

11 sampai

kan tabel

HHH%'

Al19 - AO

RAM 1 OO000OO0H 0000 0000 0000 0000 0004

6116 |  GoFFFH | 0000 0000 0111 1111 1111

RAM 2 00800H 0000 0000 1000 0000 000(

6116
O1FFFH 0000 0001 1111 1111 111]




5.2.6 Rangkaian decoder unit input output

Seperti halnya dalam decoding memori, makg

I/0 perlu untuk di dekoding untuk mengatur

beberapa chip I/0. Pada perencanaan Tugas

dipakai 8255 yang memerlukan pengaturan

perenoanaan.Tugas Akhir ini, untuk port A, B, C,

19

alan

71

komponen

kasi dari

Akhir ini

at. Dalam

dan CONW

diberikan alamat 20, 21, 22, dan 23. Tabel 5.4 memper-
lihatkan pengalamatan dari PPI 8255.
TABEL 5.4 ALAMAT PORT 8255
ALAMAT| A7 A6 A5 A4 A3 A2 Al AO
20 0O 0 1 O O 0 O O PORT A|8255
21 0O 0 1 O O 0 O 1 PORT B|B8255
S ©O 0 1 0 ©0 0 1 O PORT C|8255
23 0 0 0 O O O 1 1 CONTOL|WORD
Dari hasil tabel konfigurasi alamat maka |dapat di-
rencanakan hubungan pin-pin dari decoder yang dipakai
yaitu 74LS138 yang mempunyai masukan sebanyak 6|pin. Skema
dari rangkaian decoder I/0 dapat dilihat pada dambar 5.7
yang menunjukkan hubungan pin-pin masukan dgn pin-pin
keluaran dari decoder 74LS138.
5.3 Rangkaian Detektor
Pada pembuatan model lampu lalu lintas |ini untuk
mendeteksi kepadatan kendaraan pada ruas JL Blauran,
digunakan detektor pust button yang bekerja WBerdasarkan
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penekanan. Pada detektor masuk maka jika pgst button

o
ct
hil
u

BRU=ARY 4 u? .
00 pac
S D1 Pal
' o3 bAs
ek - —¥5+ 03 pas 5y
% THe =
L>0-2 o7 pa7 =k
g
FBO
“ \° I Bg Pal (44—
&g > RO Po2
=T g ) X5 BEseT 43
% : ge* PES
PB6
PE7
q_
PCO
pé1 Hi—
PC2
pC3
es
P
Uz PC6
A Yo PC7
8 Y1
g BE 341
Y3
Y4
¢L YS
é2a  Yé
<28 Y7
yaACTIIE

GAMBAR 5.7 RANGKAIAN DECODER I/0

. ;/cc

i

GAMBAR 5.8 RANGKAIAN DETEKTOR KENDARAAN

Fgr+ B

o
L

ditekan berarti ada kendaraan masuk dan padp detektor

keluar bila pust button ditekan berarti ada kendaraan
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lewat. Dimana pada setiap penekanan adalah | satu ©SMP,

sedangkan rangkaiannya dapat dilihat pada gambar.S.B.

5.4 Rangkaian keluaran

Seperti yang telah dijelaskan di bab [terdahuluh,
bahwa sistem yang dibuat hanya berupa model bagi lampu-
lampu lalu lintas maka, keluaran dari sistem [ini berupa
sinyal untuk menghidupkan atau mematikan llampu LED.
Rangkaian untuk menghubungkan PPI 8255 dengan | lampu LED

ditunjukkan pada gambar 5.9

8255

5108t

%LED

GAMBAR 5.9 RANGKAIAN UNTUK MENYALAKAN Ll

[ 5]
g

".5 Perencanaan Software

Perencanaan perangkat keras seperti yang [telah diu-
raikan di depan tidak akan dapat berfungsi bilg tidak di-
dukung oleh perangkat lunak. Perangkat lunak ini merupakan
suatu program untuk mengaktifkan perangkat kerdgs. Jadi pe-
rangkat lunak ini digunakan 'untuk mengatﬁr kerja dari
sistem secara keseluruhan mulai dari inisialisasi, pem-—
bacaan dafa dari detektor, pengolahan data, dgn &akhirnya

mengendalikan nyala lampu LED.
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Langkah pertama untuk merencanakan perangkat lunak
adalah membuat suatu diagram pewaktuan bagi urutan
penyalaan masing-masing LED dan kemudian diagram alirnya
(flow chart bagi sistem yang dibuat). Selanjptnya baru
disusun programnya.

Flow chart dari perencanaan alat ini dapsat dilihat

pada gambar 5.10 di bawah ini. sedangkang pr

sistem ini dapat dilihat dilampiran A.

5.6 Penerapan Sistem Rancangan

Untuk menerapkan hasil rancangan model
lintas sistem progresip tersebut, maka perlj
beberapa'modifikasi,pada model yvang ada, meli

fikasi sistem detektor dan rangkaian keluaran.

5.6.1 Modifikasi rangkaian sistem detektor

Sistem detektor yang dipakai pada modul

model tentunya tidak dapat dipakai untuk Kepe

sebenarnya. Ada beberapa sistem detektor kepada

raan yang dapat digunakan, vang bekerja berdasa

infra merah, ultrasonik, kamera, dan lain-

lampiran dapat dilihat dengan jelas perbandinga

jenis detektor serta keuntungan dan kerugiannyal

Sistem detektor yang harus dipasang ters

memenuhi persyaratan bahwa detektor tidak

pengaruh oleh kondisi cuaca lingkungan sekita

detektor dipasang.

pgram dari

lampu  lalu

i diadakan

puti modi-

rancangan
rluan  yvang

Lan kenda-

rkan éinar
lain. Pada
n  beberapsa

ehbut  harue

nudah ter-—

r di mana




Inisiaigési 8253
waktu, T={5det

\i
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Hi,H2,H3 ON
Yang lain OFF

H4,H5 ON
Yang lain OFF

Y

Hi, 12,43 ON
Yang lain OFF

>

Y

call

simpang B

tidak

Ki,H2,13 ON
Yang lain OFF

—
\i

call

simpang B

b
L 4

¥

o
call
simpang B

1=ke?5+
+ihi+tkis

Mi,K2,M3 ON
Yang lain OFF

»
L 4

\i

call
simpang B

tidak

Mi,H2,HS ON
Yang lain OFF
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{ -simpang B l
4 V

Hitung Cik,C2k

‘___-._——
K4,15 2[
Yang lalin
Call I
. OFF
simpang B
tidak H4,HS ON
— t=75%kb+ .
Yang lain F—¥
thq+tk4+7
OFF
Mi,M2,K3 ON
Yang lain OFF
14,K5 OGN
+—— Yang 1din; — &
L OFF

call
simpang B

tidak
ya

Hitung ¥(k,T ¥
k=k+4 H4,HS OH

Yang lain OFF
&
A
Return

GAMBAR 5.10 FLOW CHART DARI SISTEM YANG PIBUAT




5.6.2 Modifikasi 'r‘angkaian keluaran

Untuk keperluan yang sebenarnya, maka

dipakai adalah lampu AC yang dihubungkan dengan

77

lahpu yang

jala—-jala

PLN. Dengan demikian diperlukan rangkaian tersendiri yang

&

dapat memisahkan antara sinyal digital

analog. Rangkaian ini dapat dilihat gambar 5.1]

densgjgan

sinyal

G
A

GAMBAR 5.11 RANGKAIAN KELUARAN 8255 DENGAN JALA

5.7 XKeadaan Khusus.

Bila ada suatu keadaan kKhusus yang hary
prioritas, misalnya ada rombongan pejabat tingg
lewat, maka diperlukan suatu penanganan nyala
lintas secara tersendiri pula pada daerah tersq

Kalau diambil contoh bhahwa rombongan keng

mendapat prioritas tersebut akan melewati per{

J1.Blauran ke Jl.Bubutan, maka pada saat romj

-JALA PLN

s mendapat
i yang akan
lampu lalu
but.

laraan yang
b impangan A

ongan ter-




gebut tiba, lampu H1, M2, M3 harus

pangan A. Sedangkan pada persimpangan B,

harus menyala.

saklar S ke keadaan khusus.

menyala

Hal ini dapat dilakukan dengan

7

Rangkaian
keadaan
khusus

GAMBAR 5.12 PENANGANAN KEADAAN KHUSUS

lampu

Rangkaian
model sistem
vang dibuat

ra
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Ha persim-—
H4 dan M5
memindahkan




KESIMPULAN

79
BAB VI
DAN SARAN

Dari uraian Tugas Akhir ini dapat diambil

.sebagal berikut

Pada suatu daerah di mana terdapat bhany

persimpangan jalan, penerapan sistem lampu 1

sistem progresgip lebih menguntungkan diband

sistem lain yang berdiri ‘sendiri.

Penggunaan minimum sistem dengan mikropros

untuk mengatur nyala lampu lalu lintas yang

dengan rangkaian detektor kepadatan lalu

sangat tepat, Lkarena setelah kepadatan 1

terukur di umpan balikkan ke

mikroprosessor akan memberikan suatu kepu
tepat pada harga offset yang.sesuai.

Setiap kali offset berubah naik maka memperpa
lampu ‘hijau pada phase empat pada siklus ters
setiap kali offset turun, maka memperpanjang
hijau phase lima pada siklus tersebut.
Pemakaian minimum sistem dalam bervagai Dbi
memberikan suatu kemudahan. Untuk keperluan y
hanya diperlukan sedikit modifikasi pada pera

dan lunaknya.
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mikroprosessori

kesimpulan

nk deretan
hlu lintas
ing dengan
bssor 8088
dilengkapi
lintas ini
hlu lintas
Sehingga
tusan yang
hjang nyala
ebut.  Juga

hyala lampu

Hang dapat
H1E berbeda

hgkat keras '
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Sudah menjadi tuntutan saat ini untuk mengkoordi-
nasi; . 1 antar persimpangasmyang berdekatan dan saling
mempengaruhi, selanjutnya  dari -~ koordinagi antar
persimpangan dikoordinasikan persimpangan-pdrsimpangan
dalam suatu kota yang diawasi oleh komputgr sebagai

pusat pengendalian.
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Program simulasi traffic light

Mokhammad Solehuddin
2852200390

= PORT A :
= !
—_ {
- 1
= PORT C '
- 1
Counter equ 020h
AllCounter equ 030h
Offset equ 040h
Periode equ 050h
StatusLama equ 060h
StatusBaru equ 070h
StatusMed equ 080h
Kendaraan equ 090h
LED1 equ OAOh
LEDZ2 equ OEOh
Digitl3 equ 0COh
Digit24 equ ODOh
DataKu equ QEOh
PortAl equ 250h
PortB1l equ 251h
PortCl equ 252h
PortCW1 equ 253h
PortA2 equ 020h
PortB2 equ 021h
Port(C2 equ 022h
PortCWw2 equ 023h
thl equ 27
thz equ 20
th3 equ 13
thd equ 49
.thb equ 16
tk equ 5

;Variabel

;PPI pertama

;PPI kedua

;Waktu
;Waktu
;Waktu
;Waktu
;Waktu
;Waktu

82

Hijau
Hijau
Hijau
Hijau
Hijau
Kuning

O WN =
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SysB8088 segment
assume cs8:s8ys8088,ds:sys8088,s5:5ys8088,es:s51s8088

org 0
db 2000h dup (OFFh)
org 0
Awal:
Cli
mov ax,0 ;Inisialisasi Stacy

mov s8s,ax
mov ax,07FFh
mov sp,ax
mov ax,0

mov ds,ax

mov al,10000010b s;Inisialisasi PPI8BZSE5
mov dx,PortCW1 ;Port A - K3H3H1K1M1H2K2MZ2
out dx,al ;Port B - Input keyboard
;Port B7 - Input Time Base 1 Hz
;Port C - xxM5M3H4K4M4H5K5
mov al,10000000b ;Port B - Data 779 Segment
mov dx,PortCW2 ;Port C - Control [/ s Segment
out dx,al
BalikNol: ;Clear buffer
mov si,0
mov cx,0ffth
mov al,0
NolKan:
mov [ds:si]l,al
inc si
loop NolKan
mov (de:Counter],al ;Counter=0
mov al, 15
mov cx,6

mov bx,0
mowv si,DataKu

Isi05:
mov [de:si+bx],al
inc bx

loop Isi0b
mov cxX,b
mov al, 18
mov bx,6

IsiB610:
mov [ds:si+bx],al
inc bx

loop 1eiB610
mov al,17
mov cx,5
mov bx,11




Isil1118:
mov
inec
mov
inc
inc
loop

, mov
mov
mov

I1s811926:
mov
inc
inc
Loop
mov
mov
mov
mov
mov

1812831 :
mov
inc
inc
inc
Loop
mov
mov
mov

Isi13235:
mov
inec
inc
inc
inc
loop
mnowv
mov
mov

Isi36L:
mov -
inc
inc
inc
inc
inc
Loop
mov
in
and

[ds:si+bx],al
bx
[ds:si+bx],al
bx

al

Isi1118

cx,8

al,21

bx, 19

‘[de:si+bx],al

bx

al

Isi1926

al,30
fds:si+bx],al
al,31

CcX,4

bx,28

[de:si+bx],al
bx

al

al

IsiZ2831

cxX,4

al,41

bx,32

[ds:si+bx],al
al

al

al

bx

Isi13235

al,b4

cx, 10

bx, 36

[de:si+bx],al
al

al

al

al

bx

Isi36L
dx,PortB1l
al,dx

al,80h
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mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov
mov

[ds:StatuslLamal,al
ax,0
[ds:Kendaraan],ax
al, 15
[ds:0ffset],al
ax,0
[de:AllCounter],ax
fds:Periode],al
dx,PortBl

ah, [ds:StatusLama]

TundalHz:

in
and
cmp
Jz
mov
mov
mov
mov
call
call

al,dx

al,80h

al,ah

TundalHz

[ds:statuslLamal,al
[ds:StatusMed],al

byte ptr [de:LED1],00100001b
byte ptr [ds:LED21,01110000b
NyalaLED

TampilKendaraan

LoopAwal:

call
mov
mnov
cmp
Jb
mov
call

Awal2:
call
mov
add
mowv
cmp
Jb
mov
call

Awal3:
call
mov
add
add
mov
cmp
Jb
mov

call

CheckTime

al,[ds:Counter]

al,ah

LoopAwal

byte ptr [ds:LED11,00010001b
NyalaLED

CheckTime

ah,thl ;Waktu Hijau 1 +
ah,tk ;Waktu Kuning +
al,[ds:Counter]

al,ah

AwalZ

byte ptr [ds:LED1],00001100b
NyalaLED

CheckTime :Bandingkan Countg
ah,thl ;Waktu Hijau 1 +
ah,tk ;Waktu Kuning +
ah, th2 ;Waktu Hijau 2 +
al, [ds:Counter]

al,ah

Awal3

byte ptr [ds:LED1]},00001010b :HZ2-KJ

NyalaLED

' ;Bandingkan Countse
ah, thl ;Waktu Hijau 1

;Bandingkan Counte

; Kendd|
;offse

;Wakty
;perio

:Menunda 1 dt

; HIMZM

;H1-K1

; K1-M1j

SH4MD

r dengan

r dengan

= M2-HZ2

r dengan

85




Awald:
call CheckTime
mov ah,thl’
add ah,tk

add ah, th2
add ah,tk
mov - al,[(ds:Counter]
cmp al,ah
jb Awal4

mov byte ptr [(ds:LED1]1,01001001b

mowv al,[ds:LED2]
and’ al,11011111b
mov (ds:LED2],al

call NyalaLED
Awalb:
call CheckTime

mov ah, thl

add ah,tk

add ah,th?2

add ah,tk

add ah, th3

mov al,[ds:Counter]
cmp al,ah

Jb Awalb

mov byte ptr [ds:LED11,10001001b

call NyalaLED
Awalb6:
Call CheckTime

mov al,[ds:Counter]
cmp al,75
Jb Awalb

mov byte ptr [ds:Counter],O0

call hitung

mov Byte ptr [ds:LED1]1,00100001b

mnov al,[ds:LED2]
or al,00100000b
mowv [ds:LED2],al
Call NyalaLED
Jjmp LoopAwal

CheckTime proc near

push ax

push bx

push dx
CTO:

mov bx, [ds:Kendaraan]
mov dx,PortBl

in al,dx

mov ah,al

and al,20h

Jnz CT1
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;Bandingkan Counter dengan
;Waktu Hijau 1 +
;Waktu Kuning +
;:Waktu Hijau 2 +
;Waktu Kuning

; K2-M2 |= M3-H3

3 M3-H3

;Bandingkan Countey dengan
;:Waktu Hijau 1 +
:Waktu Kuning +
;:Waktu Hijau 2 +
; Waktu Kuning +
;Waktu Hijau 3

;H3-K3

;Check counter apakah
;sudah |75 detik ?

;Counter = 0
;Hitung T (offset)

; HIMZMB

;Check kendaraan
:Port B untuk kendaraan
;B7 - 1 Hz

;B5 -~ Input 1
;B4 - Input 2
;B3 - Input 3




inc

CT1:
mov
and
Jjnz
inc

CT2:
mnov
and
Jjnz
ine

CT3:
mov
and
inz
cmp
Je
dec

CT4:
mov
and

Jnz
cmp
je

dec

CTH:
mov
and
Jjnz
cmp
Jje
dec

CT6:
mov
Call
mov
in
and
cmp
Je

Call

CT7:
mov
mowv
in
and

b

al,ah
al, 10h
CT2
bx

al,ah
al,8
CT3
bx

al ,ah
al,4
CT4
bx,0
CT8
bx

al,ah
al, 2

CT5
bx,0
CT6
bx

al,ah
al,1
CT6
bx,0
CT8
bx

{ds:Kendaraan],bx
TampilKendaraan
dx,PortBl

al,dx

al,7Fh

al,7Fh

CT7

delay

ah,[ds:StatusMed]
dx,PortBl

al,dx

al,80h

:B2 - Output

;:Bl - Output 2

:BO ~ Output

1

—

"

o
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by

cmp al,ah

Jje CTO

mov [ds:StatusMed],al
mov ah, (ds:StatusLama]
cmp al,ah

Jne CTO

mov al, [ds:Counter]
ine al

mov [ds:Counter],al
mov ax,[ds:AllCounter]
inec ax

mov {de:AllCounter],ax
call Simpang

pop dx

rop bx

pop ax

ret

CheckTime endp

Hitung proc near
push ax

push bx
mov bx, [de:Kendaraan]
cmp bx,42
Jbe HT1
mov bx,42
HT1:
mov si,Dataku
mov al,{ds:si+bx]
cmp al,?b
Jbe HT2
mowv al,75
HTZ2:
mov [de:0ffset],al
prop bx
pop ax
ret

Hitung endp

Simpang proc near

push ax
push dx
mov al,[ds:Periode]

mov ah,0
mov d1,75

mul dl

mov dx,ax
mov al,th4
mov ah,0
add dx,ax

mowv al,[ds:0ffset]
mov ah,0

;Check satu detik

:Naikkan Counter

;:Naikkan waktu

;Simpangan ke dua

:Periode

; kX 75

+ waktu hijau 4
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add
mov
cmp
ib
Jjne
mov
and
or
mov
call
Sip:
Jjmp

dx,ax

ax, [ds:AllCounter]
ax,dx

sip

Simpangl
ah,[ds:LEDZ]

-ah,00100000b

ah,01001000b
{ds:LEDZ2],ah
NyalaLED

Simpangb

Simpangl:

mov
mov
add
mov
cmp
Jb
Jne
mov
and
or
mov
call
Jmp

ah,0

al,tk

dx,ax
ax,[ds:AllCounter]
ax,dx
Simpangb
Simpang?

ah, [ds:LED2]
ah,00100000b
ah,00000110b
[de:LED2], ah
NyvalaLED
Simpanghb

Simpang?2:

mov
inc
mov
mul
mov
mov
mov
sub
mov
mov
add
mov
cmp
Jb
Jne
mowv
and
or
mov
call
Jmp

al,[ds:Periode]
al

dl,75

dl

dx,ax

al,tk

ah,0

dx,ax
al,[ds:0ffset]
ah,0

dx,ax
ax,[ds:AllCounter]
ax,dx

Simpanghb
Simpang3

ah, [ds:LED2]
ah,00100000b
ah,00000101b
(ds:LEDZ1,ah
NyvalalLED
Simpangh

Simpang3:
ah,0
al,tk

mov
mov

2

+ offset (T)

Bandingkan waktu
Hasil diatas

H4-K4

K4M5

+ waktu kuning
Bandingkan waktu
Hasil diatas
K4-M4

M4H5

Periode

Periode = Periodd

¥ 75

- waktu kuning

+ T

Bandingkan waktu
Hasil diatas
H5-K5

M4K5

dengan

dengan

dengan
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add dx,ax ; + Waktu kuning

mov ax,[ds:Al1Counter] ; Bandingkan Waktu |dengan
cmp ax,dx ; Hasil diatas

Jb Simpangb

mov al,[ds:Periode] ; Periode = Periodg + 1
inc al

mov [ds:Periode],al

mowv ah, [ds:LEDZ2] ; H4MbH

and ah,00100000b
or ah,01010000b
mov [ds:LEDZ2],ah
call NyalaLED

Simpangb:
pop dx
pop ax
Ret

Simpang endp

NyalaLED proc near

push dx

push ax

mov al,[ds:LED1]
mowv dx,PortAl '
out dx,al ;Nyalakan LED group 1
mov al,[ds:LED2]
mov dx,PortCl

out dx,al :Nyalakan LED group 2
pop ax

pop dx

ret

NyalalLED endp

TampilKendaraan proc near
Push ax
Push dx
call Conversi
mov al,[ds:Digitl3]
mov dx,PortB2
out dx,al

mov al,1
mov dx,PortC2
out dx,al

mowv al,o

mov dx,PortC2
out dx,al

mov al,(ds:Digit24]
mov dx,PortB2
out dx,al

mov al,2

MOV dx,PortC2
out dx,al

nowv al,o

mowv dx,PortC2




out
pop
pop
ret

dx,al
dx
ax

TampilKendaraan endp

Conversi proc near

Push
Push
Push
Push
mnov
mov
mov
div
cmp
Jbe
mov

CN1:
mov
mov
mov
div
mov
mowv
mov
mov
diwv
mov
mov
shl
or
mov
mov
shl
or
mnowv
Pop
Pop
Pop
Pop
ret

ax
bx

cx

dx

ax, [ds:Kendaraan)
dx,0

bx, 1000

bx

al,9

CN1

al,9

bh,al

ax,dx

dl, 100

dl

bl,al

al,ah

ah,0

dl, 10

dl

dx,ax

cl,4

dl,cl

bh,dl ,
[ds:Digitl13],bh
cl,4

dh,cl

bl,dh
[ds:Digit24],bl
dx

cx

bx

ax

Conversi endp

delay proc near

push
push
push
mov

Delayl:

mov
mov
in

ax
cx
dx
cx, 20000

ah, [ds:3tatusMed]
dx,PortB1l
al,dx

:bh - digit

;hl - digit

;dl - digit
;dh digit

t

;Delay Time

N
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and al,80h
cmp al,ah
Jue Delay?2
loop Delayl

Delay?2:
pop dx
pop cX
pop ax
ret

delay endp

org 1FFOh
Jmp Far ptr Awal

sys8088 ends
end




GAMBAR ALAT PENGATUR LAMPU LALU LINTAS

DIINTERFACEKAN KE KOMPUTER

GAMBAR ALAT PENGATUR LALU LINTAS
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DAT

10

(dt)

94
SPOT SPEED DI JL.BLAURAN
TANGGAL SURVE:SELASA, 2 JUNI 19892

KEC : KEC : No  :WAKTU : KE[Z : KEC
(m/dt): (km/jam) o (dt) (m/8%) : (km/Jam):
5 .882 21.176 51 7.90 6. 3R¢ 22.78b
£.897 24 .828 52 7.80 6.4010 23.077
65.667 24.000 53 7.50 6.6p7 24 .000
5.452 23 276 H4 65.75 7.4D7 26.667
6,452 23 226 55 7.75 6.4b2 23.226
£.452 23.296 56 9.20 5.4pP5 18.565
5.882 - 21.178 57 7.00 7.1B3 25.714
6.897 24 . 828 58 7.50 6.6p7 24.000
6.452 23.228 59 8.30 6.0p4 21.687
5.452 23.92928 60 8.25 65.0B1 21.818
6.452 : 23.276 i Bl 8.30 6.0pP4 21.887
6.452 - 23.228 : 62 7.25 6.8B7 24.828
5.667 - 24.000 : 63 8.560 5.8B2 21.178
6.6887 : 24.000 : 64 3.60 5.8[L4 20.930
6.667 : 24.000 : 65 8.50 5.8B2 21.176
6.452 - 23.2268 : 66 8.25 6.0p1 21.818
6.452 : 23.226 : B7 7.80 6.4[10 23.077
6.897 : 24.828 : 68 7.75 6.4p2 23.226
6.667 24 .000 69 7.50 6.6B7 24.000
6.452 23.228 70 7.70 6.4pP4 23.377
6.250 22 500 71 8.20 6.0p8 21.951
65.061 21.818 72 7.20 6.9p4 25.000
6.452 23.9296 73 8.00 6.2p0 22.500
6.410 23.077 74 7.50 6.6B7 24.000
6.452 - 23.226 : 75 : B.50 : 5.8B2 21.176
5.882 - 21.176 : 76 1 7.50 : 65.6pb7 24 .000
6.081 : 21.818 - 77 - 7.50 : 6.6p7 24.000
5.081 21.818 78 8.50 5.8B2 21.176
7.143 25.714 79 7.50 6.6B7 24.000
5.882 21.176 80 7.75 5.4p2 23.226
68.4582 23.2728 81 7.55 6.6R3 23.841
6.061 21.818 82 8.5 5.8B2 21.176
5.882 21.176 83 7.25 6.8P7 24 20R
6.098 21.951 84 7.25 6.8p7 24.828
6.452 23.226 85 7.50 6.6p7 24.000
6.098 21.951 B6 9.00 5.5p6 20.000
6.098 21.951 87 8.2 6.0p1 21.818
6.098 21.851 88 8.560 5.8B2 21.178
5.780 20.809 89 9.00 5.566 20.000
6.667 24.000 90 7.50 6.6B7 24.000
6.452 23.226 91 7.75 6.4p2 23.228
6.024 21.887 92 8.00 6.2p0 22.500
6.061 : 21.818 : 93 8.00 6.2p0 22.500
8.065 : 29.032 : 94 B8.80 5.6B2 20.455
B5.6687 : 24.000 : 95 8560 5.8pB2 21.176
6.081 : 21.818 > 96 8.50 5.8B2 21.176
6.687 24.000 97 7.50 6.667 24.000
5.250 22 500 98 8.40 5.9p2 21.429
6.061 21.818 99 7.60 6.5[79 23.684
6.667 24 .000 100 8.25 6.061 21.818

RATA-RATA KECEPATAN 5.365 22.877
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DATA SPOT SPEED JL.PRABAN SISI UTARA
TANGGAL SURVE:RABU, 3 JUNI 1992
No :WAKTU : KEC : KEC : : No :WAKTU : KEC : KEC
: (dt) (m/dt) :(km/jam): : (dt) : (m/dt) :(km/jam):

1 : 7.70 6.494 23.377 51 6.90 T1.246 : 26.087
2 : 7.80 6.579 23.684 52 6.90 1.246 26.087
3 : 8.00 6.250 22.500 o 53 7.40 &.757 24 .324
4 : 8.20 6.098 : 21.951 :° b4 7.60 #.579 23.684
5 : 7.50 6.667 : 24.000 55 7.20 6.944 25.000
6 : 7.60 6.579 23.684 56 7.30 4.849 24.658
7 : 8.00 6.250 22.500 57 7.90 8.329 22.785
8 : B8.40 5.952 21.429 58 7.50 d4.667 24.000
9 : 7.20 6.944 25.000 59 6.90 M1.246 : 26.087
10 : 7.00 7.143 25.714 £0 6.20 g4.065 : 29.032
11 8.90 5.618 20.225 61 7.20 84.944 : 25.000
12 : 8.00 6.250 22.500 62 6.30 1.837 : 28.571
13 : 7.50 6.667 24.000 63 6.80 1.353 : 26.471
14 8.40 5.952 21.429 64 6.20 g.065 : 29.032
15 8.80 5.814 20.930 65 6.90 1.246 : 26.087
16 : 8.20 6.098 21.951 66 6.50 7.692 27.692
17 7.20 6.944 25.000 67 7.50 g.667 24.000
18 6.90 7.246 26.087 68 7.20 g.944 25.000
19 6.20 8.085 29.032 69 7.90 gq.329 22.785
20 7.00 7.143 25.714 70 8.00 q.250 22.500
21 6.70 7.463 26.866 71 7.20 8.944 25.000
22 7.50 : 6.8667 24.000 72 7.50 g.667 24 .000
23 7.00 7.143 25.714 73 7.30 g.849 24.6b58
24 : 6.0 . 7.692 : 27.892 : 74 : 7.40 : H.757 24.324
25  7.10 : 7.042 : 25.352 - : 75 : 6.90 h.246 26.087
26 1 6.40 : 7.813 : 28.125 : : 76 : 7.30 : d.849 : 24.658
27 6.20 8.085 : 29.032 : 77 : 7.50 g.667 24.000
28 6.80 7.353 : 2B8.471 : 78 7.20 g.944 25.000
29 6.00 8.333 : 30.000 : 79 6.70 Nh.463 26.866
30 3.90 5.618 : 20.225 : : 80 7.10 71.042 25.3562
31 7.10 7.042 : 25.352 - : 81 7.90 g.329 22.785
32 7.00 7.143 : 25.714 : : B2 : 6.20 g.065 29.032
33 6.10 8.197 : 29.508 : : 83 : 8.10 8.173 22.222
34 65.00 8.333 : 30.000 : : 84 : 6.20 g.065 29.032
35 8.10 6.173 : 22.222 - : 85 7.50 8.667 24.000
36 6.90 : - 7.248 : 2B6.087 : : 886 6.50 7. 692 27.692
37 7.90 @ 6.329 : 22.785 - : 87 7.10 7.042 25.352
38 7.40 6.757 : 24.324 : : 88 : 7.20 6.944 25.000
39 6.30 7.937 : 28.571 : : 89 : 7.50 H.667 24.000
40 6.80 7.353 : 26.471 : : 90 7.30 6l. 849 24.658
41 7.20 6.944 : 25.000 : 91 6.90 .246 26.087
42 7.30 6.849 : 24.658 : 1 82 : B.00O 6. 250 22.500
43 : 6.90 7.246 : 26.087 : 93 : 7.20 8.9544 25.000
44 : 7.10 7.042 : 25.352 : 94 : 7.30 6]. 849 24.658
45 7.90 6.329 : 22.785 : : 95 : 7.50 8. U PRSSRVIvIY;
46 7.20 6.944 : 25.000 : : 96 : 6.40 7.813 : 28.125
47 6.90 7.246 : 26.087 : : 97 7.40 6l. 757 24.324
48 6.90 7.246 : 26.087 : : 98 6.20 B[. 065 29.032
49 7.30 6.849 : 24.658 : : 99 6.50 7]. 692 27.692
50 7.30 6.849 : 24.658 : : 100 7.20 B6l. 944 25.000
RATA-RATA KECEPATAN 6). 987 25.153
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DATA SPOT SPEED JL.KEDUNGDORO 1
TANGGAL SURVE:KAMIS, 4 JUNI 1992

No :WAKTU : KEC : KEC : No  :WAKTU : KEC| : KEC :

(dt) : (m/dt):(km/jam) - o (dt) @ (m/dE):(km/jam):
1 : 7.70 6.454 23.377 51 6.80 : 7.24B : 26.087
2 1 7.60 6.579 23.684 52 6.90 : 7.246 26.087
3 : 8.00 6.250 22.500 53 7.40 : B.757 - 24.324
4 : 8.20 6.098 21.951 54 7.680 : 6.579 23.684
5 : 7.50 6.667 24.000 55 7.20 : 6.944 : 25.000
6 1 7.80 £.579 : 23.684 . 588 7.30 : B.849 : 24.658
7 : 8.00 6.250 : 22.500 . 57 7.90 : 6.329 : 22.785
8 : 8.40 5.952 1 21.429 . &g 7.50 : B.B6Y : 24.000
9 : 7.20 6.944 : 25.000 . &g 6.90 : 7.248 26.087
10 7.00 7.143 : 25.714 - g0 6.20 : B.06f4 29.032
11 : 8.90 : 5.618 :'20.225 . g1 : 7.20 : 6.944 : 25.000
12 : B8.0O 6.250 : 22.500 . g2 6.30 : 7.937 28.571
13 : 7.50 6.667 : 24.000 . g3 6.80 : 7.353 26.471
14 : B8.40 5.952 1 21.429 . g4 6.20 : B.064 29.032
15 : 8.80 5.814 : 20.930 . gs 6.90 : 7.244 26.087
16 @ 8.20 6.088 : 21.951 . g8 6.50 : 7.869] 27.692
17 : 7.20 6.944 : 25.000 . g7 7.50 : 6.66] 24.000
18 : 6.90 7.246 @ 26.087 . @B 7.20 65.944 25.000
19 @ 6.2C 8.085 : 29.03Z . g9 7.90 : 6.329 22.785
20 : 7.00 7.143 : 25.714 . 70 B8.00 : 6.25( 22 .500
21 : B8.70 7.463 : 26.866 . 71 7.20 : 6.944 25.000
22 : 7.50 6.667 : 24.000 . 79 7.50 1 65.667 24 .000
23 : 7.00 7.143 : 25.714 . 73 7.30 : 6.849 24.658
24 1 B.50 7.692 : 27.892 - 74 7.40 1 B6.757 24.324
25 1 7.10 : 7.042 : 25.352 . 75 : £.90 : 7.244 26.087
26 1 6.40 : 7.813 : 23.125 . 78 : 7.30 : 65.849 24 .658
27 1 6.20 : B.065 : 29.032 - 77 - 7.50 : 6.667 24.000
28 : 6.80 7.353 : 26.471 - 78 7.20 : 6.944 25.000
29 : B.00 8.333 : 30.000 . 79 6.70 : 7.489 26.8686
30 : 8.90 5.618 : 20.225 . g0 7.10 : 7.049 25.352
31 : 7.10 7.042 : 25.352 . g1 7.90 : 6.329 22.785
32 1 7.00 7.143 : 25.714 . 892 6.20 : B.08f 29.032
33 : 6.10 8.197 : 29.508 . 83 8.10 : 6.174 202229
34 : B6.00 B.333 : 30.000 . g4 6.20 : 8.068 29.032
35 : 8.10 6.173 : 22.222 . g5 7.50 : 6.667 24.000
36 1 6.90 : 7.246 : 26.087 . gg .50 : 7.699 27 .692
37 : 7.90 6.329 . 22.785 . g7 7.10 : 7.044 25.352
38 : 7.40 6.757 : 24.324 . gg 7.20 6.944 25.000
39 : 6.30 7.937 : 28.571 . g9 7.50 : B.667 24 .000
40 : 6.80 7.353 : 26.471 . 90 7.30 : 6.849 24.658
41 : 7.20 6.944 : 25.000 . g1 6.90 : 7.246 26.087
42 : 7.30 6.849 : 24.658 . g2 B.CO : 6.2500 : 22.500
43 @ 6.90 7.246 : 26.087 . 93 7.20 : 6.944 25.000
44 : 7.10 7.042 : 25.352 . g4 7.30 : 6.849 : -4.uwoo
45 : 7.90 6.329 : 22.785 . g5 7.50 : 6.887 24.000
46 : 7.20 6.944 : 25.000 . g8 6.40 : 7.813 28.125
47 : 6.90 7.246 : 26.087 . g7 7.40 : 6.757 24.324
48 : 6.90 7.246 : 26.087 - 98 6.20 : B.065 29.032
49 : 7.30 6.849 : 24.658 . gg 6.50 : 7.692 : 27.692
50 : 7.10 7.042 : 25.352 - 100 7.20 : 6.944 25.000
RATA-RATA KECEPATAN 6.987 25.153




DATA SPOT SPEED JL.TIDAR

No :WAKTU : KEC : KEC : No :WAKTU : KEC
: (dt) : (m/dt):(km/jam) : : (dt) : (m/dy

1 : 7.10 @ 7.042 25.352 51 : 7.80 : 6.41(
2 : 6.30 : 7.937 28.571 52 : 7.20 : 6.944
3 :6.00 : 8.333 30.000 53 : 8.00 : 6.25(0
4 : 7.50 : B.6867 24.000 54 : 8.00 : B6.25(0
5 : 6.80 : 7.353 26.471 55 : 6.80 : 7.359
6 : 6.40 : 7.813 28.125 56 : 8.10 : 6.173
7 : 6.80 : 7.353 26.471 57 : 6.10 : 8.197
8 : 7.80 : 6.410 23.077 58 : 7.90 6.329
9 : 6.90 : 7.248 26.087 59 : 6.40 : 7.813
10 : 8.10 : 6.173 22.222 60 : 7.50 6.667
11 6.10 : 8.197 29.508 61 : 8.10 : 6.179
12 6.20 : B.065 29.032 62 : 5.70 : B.774
13 : 5.70 : 8.772 31.578 63 : 6.70 : 7.469
14 7.00 : 7.143 25.714 64 : 7.60 : 6.579
15 7.20 : 6.944 25.000 65 : 9.20 : 5.439
16 : 6.30 : 7.937 28.571 66 : 7.30 : 6.849
17 5.80 : 8.621 31.034 67 : 6.60 : 7.576
18 : 6.20 : 8.065 29.032 68 : 5.20 : 9.61§
18 : 8.00 : 6.250 22.500 69 : 7.80 : 6.41(0
20 5.20 : 9.615 34.615 70 1 7.20 : 6.844
21 6.80 : 7.383 26.471 71 : 8.10 : 6.179
22 5.30 : 9.434 33.962 72 : 6.20 : B.0865
23 7.20 : B6.944 25.000 73 : 7.00 : 7.143
24 5.50 : 9.091 32.727 74 : 5.80 : 8.62]
25 7.10 : 7.042 25.352 75 : 6.80 : 7.359
26 8.10 : 6.173 22.222 76 : 6.30 : 7.937
27 7.20 : 6.944 25.000 77 : 5.30 : 9.434
28 7.20 : 6.944 25.000 78 : 7.20 : 6.944
29 8.10 : 6.173 22.222 79 : 8.10 : 6.179
30 5.70 : B.772 31.579 80 : 6.78 : 7.375
31 6.70 : 7.463 26.866 81 : 8.00 : 6.25Q
32 7.80 : 6.579 23.684 B2 : B6.60 : 7.578
33 8.20 : 5.435 19.565 83 : 7.50 : 6.667
34 7.30 : 6.849 24.658 B84 : 6.40 : 7.813
35 6.60 :-7.576 27.273 85 : 7.80 : 6.410
36 5.20 : 9.615 34.815 B6 : B8.50 : 5.889
37 7.80 : 6.410 23.077 87 : 6.30 : 7.937
38 7.20 : 6.944 25.000 88 : 7.40 : 6.757
39 8.00 : 6.250 22.500 89 : 8.50 : 5.889
40 8.00 : 6.250 22.500 90 : 7.30 : 6.849
41 6.80 : 7.353 26.471 91 : 7.40 : 6.757
42 : 8.10 : 6.173 22.222 92 : 6.80 : 7.353
43 : 6.10 : 8.197 29.508 93 : 7.40 : 6.757
44 7.90 : 6.329 22.785 94 : 7.20 : 6.944
45 €.40 : 7.813 28.125 85 : 7.00 : 7.143
46 : 7.50 : 6.667 24.000 96 : 6.40 : 7.813
47 6.80 :7.353 26.471 97 : 7.50 : 6.667
48 7.40 : 6.757 24.324 98 : 7.680 : 6.579
49 6.80 : 7.353 26.471 99 : 6.80 : 7.353
50 6.10 : 8.197 29.508 100 : B.00 : 6.250
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:  KEC :
): (km/jam) :
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DATA SPOT SPEED JL.EMBONG MALANG
TANGGAL SURVE:SABTU, 6 JUNI 1992
No ::WAKTU : KEC : KEC : No :WAKTU : KECl : KEC :
: (dt) : (m/dt):(km/jam) : : (dt) : (m/d):(km/jam):
1 :8.10 : 6.173 : 22.222 51 : 7.80 : 6.41p : 23.077
2 :8.30 : 6.024 : 21.687 52 : B8.00 : B8.250 : 22.500
3 :8.50 : 5.882 : 21.176 53 : 8.00 : 6.25D : 22.500
4 : 7.80 : 6.410 : 23.077 54 : 8.00 : 6.25pD : 22.500
5 : 9.00 : 5.556 : 20.000 55 : 8.50 : 5.88p : 21.178
6 : 9.00 : 5.556 : 20.000 56 : 8.10 : B8.178 : 22.222
7 : 9.00 : 5.556 : 20.000 57 : 9.50 : 5.26B8 : 18.947
8 : 8.00 : 6.250 : 22.500 58 : 7.90 : 6.32B : 22.785
9 : 8.10 : 6.173 : 22.222 59 : 7.80 : B6.41p : 23.077
10 : 8.10 : 6.173 : 22.222 60 : 8.90 : 5.81B : 20.225
11 ¢ 9.10 : 5.495 19.780 61 : B.10 : 6.17B : 22.222
12 : 9.10 : 5.495 19.780 62 : 7.50 : 6.66[7 : 24.000
13- : 9.00 : 5.556 : 20.000 63 : B.50 : 5.88R : 21.176
14 : 8.00 : 6.250 : 22.500 64 : B8.00 : 6.250 : 22.500
15 : 7.20 : 6.944 : 25.000 65 : 9.20 : 5.43p : 19.565
16 : 9.00 : 5.556 : 20.000 66 : 7.30 : 6.84P : 24.858
17 : 8.00 : 6.250 : 22.500 67 : 7.50 : B.68[f : 24.000
18 : 8.90 : 5.8618 : 20.225 68 : 8.50 : 5.88R : 21.176
19 : 8.00 : 6.250 22.500 69 : 7.80 : 6.41p : 23.077
20 : 7.50 : 6.667 24.000 70 : 8.00 : B.25p : 22.500
21 : 8.00 : 6.250 : 22.500 71 : B.10 : 6.17p : 22.222
22 + 7.79 : 6.418 : 23.107 72 - 9.00 : 5.556 : 20.000
23 : 7.80 : 6.410 23.077 73 : 7.90 : B8.32P : 22.785
24 8.00 : 6.250 22.500 74 :+ 7.50 : 6.88[ : 24.000
25 : 8.50 : 5.882 21.176 75 : 7.50 : 6.68[ + 24.000
26 : B8.10 : 6.173 : 22.222 76 : 7.80 : 6.41p : 23.077
27 : 8.50 : 5.882 : 21.176 77 : 9.00 : 5.55B : 20.000
28 : 9.00 : 5.556 : 20.000 78 : 7.20 : 6.94§ : 25.000
29 : 8.30 : 6.024 21.687 79 : 8.10 : B.17B : 22.222
30 : 7.80 : 6.410 : 23.077 80 : 7.80 : 6.41p : 23.077
31 9.90 : 5.051 18.182 81 : 8.00 : 6.25p : 22.500
32 : 7.60 : 6.579 : 23.684 82 : 9.00 : 5.55B : 20.000
33 : 9.20 : 5.435 19.565 83 : 7.50 : B.66f : 24.000
34 9.00 : 5.556 : 20.000 84 : 7.50 : 6.66[f : 24.000
35 : 8.00 : 6.250 : 22.500 85 : 7.80 : 6.41p : 23.077
36 : B.10 : 6.173 : 22.222 86 : 8.50 : 5.88p : 21.176
37 : 7.80 : 6.410 : 23.077 87 : 9.00 : 5.55p : 20.000
38 8.00 : 6.250 22.500 88 : 9.10 : 5.49p : 19.780
39 : 8.00 : 6.250 : 22.500 89 : 8.50 : 5.88R : 21.1786
40 : B.00 : 6.250 : 22.500 90 : 9.70 : 5.15p : 18.557
41 : 9.00 : 5.556 : 20.000 91 : 7.40 : B8.75 : 24.324
42 : 8.10 : B.175 : 22.222 92 : 7.50 : B6.66[f : 24.000
43 : 9.00 : 5.556 : 20.000 93 : 7.40 : 6.75[ : 24.324
44 : 9.00 : 5.556 : 20.000 94 : 9.00 : 5.55p : 20.000
45 : 8.90 : 5.618 : 20.225 95 : 7.00 : 7.14B : 25.714
46 : B.90 : 5.818 : 20.225 96 : 8.50 : 5.88p : 21.176
47 : 7.90 : 6.329 : 22.785 97 - 7.50 6.66[f : 24.000
48 : B8.50 : 5.882 : 21.176 98 : 7.10 : 7.04p : 25.352
49 : 9.90 : 5.051 18.182 99 : 8.00 6.25D : 22.500
50 : B.00 : 6.250 : 22.500 100 : 7.50 6. 66 LSOO
RATA-RATA KECEPATAN 6.10D : 21.959




DATA VOLUME KENDARAAN DI TEMPAT LOKASI PENELIT
JAM 06.00-20.00 TANGGAL 9-DH

14 JAM MULAI

PENELITIHAN LABORATORIUM TEKNIK SIPIL ITS
R e
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inAN  Onoala

SEMBER 1989

- DARI JL.KEDUNGDORO

o MOBIL
o TAXI

o TRUK

o BUS

o SEPEDA MOTOR

e e

BUS
SEPEDA MOTOR

3

=

[

=
TETERTERT I

KE JL.BLAURAN

8100
1471
62

26

15 657

KE JL.TIDAR

1170
30
21

0
548

- DARI JL.EMBONG MALANG KE JL.TIDAR

o MOBIL = 3572
o TAXI = B89
o TRUK = 18
o BUS : = 348
o SEPEDA MOTOR = 23158
- DARI JL.TIDAR KE KEDUNGDORO
o MOBIL = 649
o TAXI = 251
o TRUK = 49
o BUS = 39
o SEPEDA MOTOR = 1364
- DARI JL.TIDAR KE JL.BLAURAN
o MOBIL = 3415
o TAXI = 854
o TRUK = 28
o BUS = 443
o SEPEDA MOTOR = 25353

BUS
SEPEDA MOTOR

[o e ol v}
=
=
-
>
(I I T

- DARI JL.BLAURAN KE

o MOBIL
o TAXI

i

JL KRANGGAN

8128
451
0

0
5430

JL.BUBUTAN

14122
3314




o
o
o]

TRUK
BUS
SEPEDA MOTOR

o

- DARI JL.BLAURAN KE

o)

o 000

MOBIL

TAXI

TRUK

BUS

SEPEDA MOTOR

[ T

295
790
25353

JL.PRABAN

9435
1295
75

7
8879

- DARI JL.PRABAN KE BUBUTAN

o]

(o3 e BN el v/

- DARI JL.KRANGGAN

o}

00 C

MOBIL

TAXI

TRUK

BUS

SEPEDA MOTOR

MOBIL

TAXI

TRUK

BUS

SEPEDA MOTOR

(A I I I

tnononn

7998
1803
72

7
8879

2765
30

2
1335
9205
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DATA RANYAKNYA BUS DI SURARAYA

-TAHUN (X): BUS (Y) - XY e R § :

. 1986 : 2403 - 4772358 - 3944196 - 5774409 |-

- 1987 : 2483 : 4933721 : 3948169 - 6165289 |-

: 1988 : 2701 : 5369588 - 3952144 - 7295401 |-

- 1989 : 2793 : 5555277 - 3956121 : 7800849 |-
1990 : 2850 : 5671500 : 3960100 :  B122500 |:

© 9940 : 13230 - 26302444 - 19760730 . 35158448 |-

: B - 120.4 .

: A = _236709.2 :
JUMLAH MOBIL DI KODYA SURABAYA

“TAHUN (X):MOBIL(Y) : XY : X . YY

. 1986 : 58723 - 116623878 - 3944196 - 34483900129
- 1987 : 76089 - 151188843 - 3948169 : 5789535821
- 1988 : 83641 - 166278308 - 3952144 : 6995816881
- 1989 : 86652 : 172350828 - 3956121 : 7508569404
- 1990 : 98932 : 196874680 - 3960100 : 9787540624
: . 9940 - 404037 - 803316537 - 19760730 - 33529853059
: B - 9098.1

. A = -18006215.4

4 1Y st s
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PRODUK DOMKESTIK REGIONAL

106

BRUTO PER KAPITA DI KODYA SURABRYA

TAHUN(X): PDRB(Y) - XY : XX YY
1986 : B806911.2365 : 1602525715.7 - 3944196 :| 651105743590 -
1987 : B71184.4218 - 1731043446.1 - 3948169 :| 758962296787
. 1988 : B76496.8029 - 1742475644.2 - 3952144 :| 768246645494
. 1989 - 1091656.5550 - 2171304887.9 - 3956121 -| 1191714034074 -
. 1990 : 1193894.0000 : 2375849060.0 - 3960100 :| 1425382883236 -
9940 : 4840143.0162 - 9623198753.9 - 19760730 -| 4795411603181
) B = 99443.76602
A = -196726178.24
JUMLAH TAXI DI KODYA SURABAYA
TAHUN (X): BUS (Y) - XY XX - oYY
: 1986 - 3076 : 6108936 - 3944196 - 9461776 |
1987 : 3247 : 6451789 - 3948169 : 10543009 F
1988 : 3496 : 6950048 : 3952144 : 12222016
. 1989 : 3562 : 7084818 - 3956121 : 12687844 F
- 1990 : 3590 : 7144100 - 3960100 : 12888100 F
: 9940 : 16971 : 33739691 - 19760730 : 57802745 F
B = 134.3
A = -263591.2
JUMLAH TRUK DI KODYA SURABAYA
TAHUN (X):TRUK (Y) : XY Coxx : Y
. 1986 : 42749 - 84899514 - 3944196 - 1827ATTOOL -
1987 : 45211 : 89834257 : 3948169 : 204403452f -
1988 : 46981 : 93398228 : 3952144 : 220721436} :
1989 : 49345 : 98147205 : 3956121 - 243492902 :
1990 : - 53121 : 105710790 : 3960100 : 282184064) :
. 9940 - 237407 - 471989994 - 19760730 - 1133549554 -
. B =  2487.8
A = -4898265 .




TABLE 4-5
Types of Detectors

107

Measuring Capability

Queue
Detector Count Presence Speed Occupancy Length Method of Operation Advanuge Dinadvantages
Pressure Yes No No No No Weight of vehicle I Well-defined defection 1. Counts axies which yiclds
causes closure of zone POOT COUNE SCiulaly
metallic contacts 1o 2. Rugged construdtion 2. Does mnt mearure
compleie a circuit 3. Reliabie presence
4. Relatively inexpgnsive | 3. lnstallaon may disrupt
3. Capable of detedting ul) traffic for eacessive peruxd
moving vehicles of tirne
regasdless of spded 4. Major resurfucing will
6. Low maintcaanck and resder it inoperatinve
casy (o repais 5. Susceptibie 1w damage by
snowplow
s 6. Cannot be easily relocated
Magneuc. Yes No No No No Vehicle passage over 1. Under roadway Ipcation . Nondirecuonal
non- wire coil embedded and not subject || 2. Dafficult w sct detection
direcuonal in rosdway disturbs damage tone
earth’s lines of flux 2. Relatively easy th instal} 3. Subject o fulve calbs
passing through coil 3. Does not necessifate where Joculed new lurge
and induces 8 vollage closing of traffic flanes & lines
in the coil: volage is 4. Relative oase of 4. Cannat detect presence
amplified by high- relocation
gain amplifier 3. Low maintenamg
operaie detecior relay
Magnetic, Yes No No No No Sames methad of 1. Directional b Requires vlosing of vathe
directional operation as 2. Not affected by & lines lane for instaiiaton
(rwo-cou aondirectional in vicinity 2. More eapensive than
version} magnelic detector 3. Well-defined detertion nondirectional magnetic
zone detector
4. Low 3. Cannot detect preseme
S. Under roadway Iqcation 4. Cannot be easily rekocaled
and not subject i
damage
Magnetometer Yes Yes No Yes No Similar method of 1. Relatively dusy tdf install 1. Reyuires clusing of raihc
opcration as 3. Capabie of measuring lane for installation
nondirectional and count or presence| 2. More expensive than
directional magnetic 3. Reliable nondirectional
detectons; makes use 4. Not alfected by df lines 3. May double count some
of small cylindrical in vicinity vehicles due to magnetin
scnsing head that is 3. Under roadway lofation material distnbution
placed below and not subject 10| 4. Poorly dehined detection
pavenent surface damage Lone
6. Relalive ease of
relocation
Loop., Yes Yes Yes Yes Yes Vehicle passage culs 1. Size and shape of I. Cost of installation may
manual-tuned magnetic fines of fAlux detection zone car be be excessive
that are generated casily set by sice ¢f loop 2. Requires clining of vafhe
around the foup 2. Excellent presencd lane or lunes for shon
thereby increasing oc detector penuds of ume
decreasing the 3. Capable of mcasusing all 3. Difticult 10 tune in order
inductance so that a tffic parameters 10 detect small and large
change is detected 4. Relatively easy to fnstall vehicles
and transmittzd o an 3. Relatively incxpengive to
amplifying circuit abandon loop and fruse
amplifier at new Idcation  *
6. Capable of detectigg
small vehicles
7. Under roadway lodation
and not subject to
damage
Loop., sell- Yes Yes Yes Yes Yes Same method of Same advantages as njanual Same disadvantiges ay
funing operation as manual- tuned lovp except no mitial manpeltined loofi waept
tuned loop of periodic tuning reqgires et scveial pourly shielded

748 Transportation and Traffic Engineering Handbook

amplitiers located in same
cabinet may interfere with
cach other and response Lime
may be slower than manuval-
tuned Joop




TABLE 24-5 (contlnued)
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! Measuring Capability

Queue . .
Detector Count Presence Speed Occupancy Length Method of Operation Advanuges Disadvantages
Radar Yes No Yes No No Passage of vehicle i, Immunc to 1. Relatively eapcnsive (o
reflects radar clectromagnetic purchase and install,
microwaves (Doppler inerference particularly if existing
peinciple) back to 2. Does not necessifaic i ame s wriabic fOF Use
antenna to operate closing of traffic [lanes to- 2. Requires FCC hicense 1o
detector relay install operate
3. Reyuires experienved
personnel fur installation
and muinienanve
. 4. Does nok mmeasure
presence
Sonic, pulsed Yes Yes Yes Yes Yes Emits bunts of 1. Does not necessijate 1, Same as ) for radar
encrgy at a rats of closing of tnafficflanes 1o Jetector
approximaicly 20 install 2. Somewhat inaccurale due
times per second; 2. Dogs not require[FCC 10 conical detection zone
vehicle reduces licanse 10 operat J and wide variations in
wavelenglh resulting 3. Can be used at lgeations vehicle configurations and
in the retumn signal with unstable pagement heights
aTiving when 4. Can classify vehcle by 3. Nondirectional
receiver is vpen height 4. Sensitive to envirunmenta)
conditions
5. Somewhat inaccursic
under congested
conditions
Soaic, Yes No Yes No No Operates on Doppler 1. Same as 1, 2, angl 3 for . Same as 1, 4, 5 fr
continuous : principle—same as pulsed sonic detgetor ! pulsed sonic detecion
wave plus improved wgurucy ' 2. Cannot detect presence
fur spsed measugement
Radio Special application for UTCS Bus Priority System Bus wrsnsmitter sends I. Can be used w splect 1. Relatively expensive
frequency signal to loop in’ special vehicles install
pavemnent which 2. Accurate and relfable
relays signal to
receiver unit;
transmits information
on two separate radio
[requencies
Light Yes Yes Yes Yes No Paasage of vehicle §. Accurste for velficle 1. Inaccurate for detection of
emission between light eminer passage in a sinkle lane mwre thun une traffic lanc
photo electrc and photoclectric cell 2. Most suiusble fuf
inlerrupts transmitied conditions of unjform
, beam which operates light
» detoctor relay
Inirared, Yes Yes Yes Yes No Same as pholo- Same as photoclectsc Same as photeelectric
interrupied electnic detector using
beam infrared part of
specuum
(nfrared, Yes Yes Yes Yes No Overhead transmitter- 1. Most suitable I 1. Eapensive
reflected receiver notes vehicle conditions of ungform 2. Sensitive to ambicat light
beam passage by change in light and color ul pavement
refectivity between 3. Sensitive to weather
vehicle and pavement conditions
4. Inaccurate Jue 1o
. reflectivity difference
r_(i;p-im:miry Yes Neo No No No High-intensity light 1. Provides 3 mecang to 1. Expensive
light emitted from a device recaognize sehectey
mounted on a priority vehicles
vehicle is received by
a light-sensitive
detector indicaing its
presence
Sounce: Traffic Coatrol Systems Handbook, U.S. Dep of Transponation, Federal Highway Adminisiration, U.S. Government Brinting Office. Washington, D.C., 1976
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IAPX 88/10
8-BIT HMOS MICROPROCESSOR
8088/8088-2 :

a 8-Bit Data Bus Interface -
a 16-Blt Intemal Architecture ’

a Direct Addressing Capabliity to 1
Mbyte of Memory

n Direct Softwars Compatibllity with
IAPX 88/10 (8088 CPU) ~ .

= 14-Word by 16-Bit Reglster Set with
Symmetrical Operations ’

a 24 Operand Addressing Modes . .
= Byte, Word, and Block Operations -

“Includlng Multlply and Divide

109

PRELIMINARY

8-Bit and 16-Blt Signed and Ungligned
Arthmatic In Blnary of Decimal

Compatible with 8155-2, 8755A-p and
81852 Mulﬂplegod Peripherals

Two Clock Rates:
5§ MHz for 8083
8 MHz for 8088-2

Avallable In EXPRESS
- Standard Temperature Rang
- Extended Temperature Rang

The Intel® IAPX 8&/10 Is 8 new genaration, high porformance microprocessor implemented in Nchannel, d pletion load,

silicon gats technology (HMOS),

16-bit microprocessors. R is directly compatible with IAPX 86/10 software and

and packaged in a 40-pin CerDIP packags. The processor has attributes

bowh 8- and
8080/6085 hardware snd ppriphersts.
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PRELIMINARY

Tha following pin tunction descriptions are lor 8068 systems in either minimum or meximum mode.
these descriptions s the direct multiplexad bus interface connection to the 8088 (without regard to sdditional bus

Table 1. Pin De li:r‘lpdon

The “local bus™ kn

butfers).
S ymbol Pin Na. | Type Hame and Function
AD7-ADQ 18 VO | Address Date Bus: These Knes constitute the time WQM memorytO
: addcess (T1) and data (T2, T3, Tw, and T4) bus. These lnes ary active HIGH and
float 10 I-state OFF during interrupt acknowiedge and local “hold acknowt-
odge”,

A15-A8_ . 28,9 (o] Address Bus: These lines provide address bits 8 through 15 for the entire bus
oycle (T1-T4). These lines 30 not have 10 be lstched by 10 remain valid.
'AIS—Mm active HIGH and ficet to 3-etate OFF during Intertupt acknawledge

) and local bus “hold acknowledge”, )

A1/SE, A18/SS, 3538 (o] Addrese/Status: During T1, these are the four

A17/54, A16/S3 most signiticant address lines for memory op- .
erstions. During VO operstions, these knes are
LOW During memory snd VO operations, status
information ls savailable on these lines during -

T2, 73, Tw, and T4, S6 is altways tow. The status of - o | crmascromerce |
the Intertupt enable flag bit (SS) is updated st Han B ¥ Fwouniand
the beginning of sech clock cycle. 54 and S3 ere Haoll B § Farddund
encoded as shown, ' - eteom
This information indicates which segment reg-
ister is presently being used for data accessing. -
These lines float to 3-state OFF during local bus
) 1 “held scknowleoge ™. . N

RD R o Read: Read strobe indicates that the processor is performing a memory or VO
read cycle, depending 0n the state of the ¥O/M pin or S2 Thigsignal Is used to
read devices which reside on the 8068 local bus. RD is active LDW during T2, T3
and Tw ol any read Cycto, sand is guaranteed to remain HIGH iR T2 uniii iiw RORA

. local bus has floated.
This signal floats 1o 3-state OFF in “hold scknowledge™.

READY r7] [} READY: is the scknowledgement from the addressed memoryjor VO device that
it will complete the data transfer. The ROY signal from membry or VO is syn-
chronized by the 8284 clock generstor to form READY. Thig signal is active
HIGH. The 8088 READY input is not synchronized. Correct joperation is not
guaranteed if the set up and hold times are not met.

INTR 18 1 Interrupt Request: is a level triggered input which is sampled during the last
clock cycle of each instruction to determine if the processor shuld enterinto an
interrupt sacknowledge operation. A subroutine is vectored 1d via an interrupt
vector lookup table located in system memory. It can be intefnally masked by
software resetting the interrupt enable bit. INTR is intermally sypchronized. This
signal ks active HIGH, .

TEST 23 i | YESY: input s examined by the “wait for test™ instruction. It the YEST input is
LOW, execution continues, otherwise the processor waits in an["idte™ state. This
inputis synchroaized internally during each clock cycie on thq leading edge of
CLX. :

NMI 17 |} Non-Maskable Interrupt: is an edge triggered input which [causes a type 2

interrupt. A subroutine is vectored 10 via an internupt vector loo

up table jocated

in tyslm'l memory. NMI is not maskable intecnally by software, A transition trom
4 LOW 10 HIGH mitiates the interrupt st the end of the currentfinstruction. This

input i3 internally synchronized.
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Tatie 1. Pin Description (Continued)

Symbol

~Name and Function

. 4 Pin No. [ Type ,

RESET 2 | RESET: causes the processor 10 krwnedistely tecminats its prepant asctivity. The
signal must be sctive HIGH for at leest four clock Cycles, R restacty execution, ss
described In the Instiuction set description, when RESET retumg LOW. RESET
is internally synchronized. . .

X 19 | m:p'mmwumwmwwm»mmuu
ssymmetric with 8 33% duty cycle to provide optimized Interng! timing,

Vee 40 Vee: ls the +5V 210% power supply pl

GND 1. 20 GND: are the ground pins.

MNMX 33 ! Minimum/Madmum: indicates what mode the processof is 10 pperste in. The

two modes are discussed In the following sections.

.

The folffowing pin function descriptions are lor the 8068 minimum mode (i.e., MNIMX = Vo) Only the pidtunctions which

are unique to minimum mode are descrived; all other pin functions are as descnbed above.

oM

28

(o]

Status Une: is an inverted maximum mode S2. & Is used t
memory access from an VO scoess. KO/ becomes valid In the

bus cycie and remains valid until the final T4 of the cycle (VO=HIGH, M=LOW).

10/M fioats 1o 3-state OFF In local bus “hold acknowiedge™.

b distinguish a
T4 preceding a

Wiite: strobe indicates that the processor is performing a write fremory of write

VO cycle, depending on the state of the KM signal. WR is activy

Tw of any write cycle. it is active LOW, and Nosts 1o 3-state OFF inflocal bus “hold

acknowledge™,

for T2, T3, and

INTA

24

INTA: is used as a read strobe for interrupt acknowledge cycles]
during T2. T3, and Tw of each interrupt acknowiledge cycle.

ftis active LOW

ALE

25

‘Address Latch Enable: is provided by the processor to latch
the 82828283 sddress latch. It is 2 HIGH pulse active during ¢h
aay bus cycle, Note that ALE is never floated.

he address into
bek low of T1 of

DT/R

27

Osta TransmiVRecelve: is needed in & minimum system that d
$286/8287 data bus transceiver. it is used to control the direct
through the transceiver. Logicalty, DT/R is equivabent 1o Sy
mode, and its timing is the same as for 10/M (T=+8GH, R=L(
fioats to 3-state OFF in local “hold acknowledge™.

esires (o use an
on of data fiow
h the maximum
W). This signal

Q
m
z

Data Enable: is provided as an oUtput enable fos the 8286/628
system which uses the tnnscﬁv«.,éEN is active LOW during e
middie of T2 until the middie of T4, while for a write cycle, it
beginning of T2 until the middle of T4, OEN foats to 3-state OFF
~hoild acknowledge™. .

VO access. and for IRTA cycles. For s read or iINTA cycle, i{cﬁn from the

7 in a minimum
ch memory snd

active from the
uring local bus

HOLD, HLDA

30,31

HOLD: indicates that another master s requesting a local by
scknowledged, HOLD must be sctive HIGH. The processor rece
tequest witl issue HLDA (HIGH) a3 an acknowledgement, inthe
Tl clock cycle. Simulaneous with the issusnce of HLDA the prq
the local bus and control lines. ARer HOLD is Getecied a3

processor lowers HLDA, and when the processor needs to run snother cycle, #t

will sgain drive the local bus and control lines.

Hold is .not an asynchronous Input. Externat synchronizg
provided if the system cannot otherwise guarentoe the set ug

s “hoki™, To be
fving the “hold™
middie of a T4 or
jcessor will float
being LOW, the

tion should be
time,

Status fne: is logically equivalent to 5O In the o

and DT/R allows the system to completely de-

-
maximum mode. The combination of SSO, IOM hanad N I

. L
code the current bus cycle status. ‘ 1
*
.

i




112

intef : IAPX 88/10 PRELIMINARY

Table 1. Pin Description (Continued)

The loﬂo&lnq pin tunction deecriptions are $or the 8068, 8228 system in maximum mode (l.e., MNIMX=GND.) Priy the pin
functions which are unique to maximum mode are described; sil othec pin lunctions are as daescribed sbote.

§ ywb>ol Pl Ko Type Home and Function

2, 51,50 28-28 o Statws: ls active during clock high of T4, T1,
and T2, and is returned 10 the passive stste
(1,1,1) during T3 or during Tw when READY s
HIGH. This status is used by the 8288 bus con-
trofter 10 generste all memory and VO access .

control signats. Any change by SZ, 31, or 83 YT
during T4 is Used 10 Indicste the beginning of & iy =<3
bus ycle, and tha retum 10 the passive state in 1 E E =77
T3 or Tw is Used 10 indicate the end of a bus : L B e 4
Ccycte. . . ¢ | v | S
These signals foat to 3-state OFF during “hold
scknowitedge™. During thae first clock cyche afier
RESEY becomes active, these signals are active
HIGH. After this first clock, they float to J-state
OFF, . . )
K/GYTd, | 30,31 | vo Request/Grant: pins sre used by other local bus masters to foroe the propessor
R/GTY 10 retease the local bus at the end of the processo’s current bus cycle. Egch pin

Is bidirectional with RQ/GTO having higher priority than RQ/GT1, RG/GT pas sn
intemnat pull-up resistor, s0 may be left unconnected. The requestgrim se-
quence is as follows (See Figure 8):

1. A putse of one CLK wide from another local bus master indicates a 104 lal bus
request ("hoid’’) to the 8088 (pulse 1).

2. During a T4 or T1 clock cycle, a pulse one clock wide from the 8088[10 the
requesting master (pulse 2), indicates that the 8088 has allowed the logal bus
1o float and that it will enter the “hold acknowiedge™ state at the next CLK.
The CPU's bus interface unit is disconnected logically trom the logsl bus
‘ during “hold acknowledge”. The same rules as for HOLD/HOLDA apply as for
when the bus is released.

3. Aputseone CLK wide ffom the requesling masteringicatesto the 8088i(pulse
3) that the “hold" request is about to end and that the 8088 can rectaim the
local bus st the next CLK. The CPU then enters T4,

Each master-master exchange of the local bus is a sequence of three puises.
There must be one idle CLK cycle after each bus exchange. Pulses srefaclive
LOW. :

It the request is made while the CPU is performing a memory cycle, it will felease
the tocal bus during T4 of the cycle when all the foltowing conditions age met:

1. Request occurs on or before T2,

2. Current cycte is not the low bit of a word.

3. Current cycie is not the lirst acknowiedge ot an interrupt acknoyiedge
sequence.

4. A locked instruction is not currently executing.

If the local bus is idle when the request is made the two possible evefts will
. follow:

1. Local bus will be released during the next clock.
2. A memory cycle' will start within 3 clocks. Now the four rutes for a cyrrently
active memory cycle apply with condition number 1 alresdy satistied.
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Table 1, Pin Descrption (Continued)
Type Name and Function
(o] LOCK: indicates that other system bus masters aze not 10 gain contrpl of the
system bus white LOCK is active (LOW). The LOCK signal Is activateld by the
“LOCK™ prefix instruction end remains active until the compietion of fhe next
Instruction. This signal ks active LOW, and fiosts 10 3-state off in “hoid gcknowst-
edge”, .
(o] Queue Status: provide status to aliow extemal o :
: | —em_low | emecvenrics |
tracking of the internal 8084 instruction quevs.
: i bt quoun b
The queue status is valid during the CLK cycle
after which the queue operation Is performed.
0 Pin 34 is always high In the maximum mode.
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PREVIINARY

FUNCTIONAL DESCRIPTION

Memory Organization

Thae processor provides a 20-bit address to memory which
locstes the byte being refecenced, The memory is orge-
nized as & linear array of up to 1 miflion bytes, addressed
25 00000(H) to FFFFF(H). The memory is logicalfy divided
into code, data, sxtra data, and stack segments of up 10
MKbﬂuud’ngo.d\ngMMm1&m
boundaries. (See Figure 8.)

All memory references sre made refative to base
sddresses contained In high speed segment registers. The
segment types wers chosen besed on the addressing
needs of programs. The segment register 40 be selected ke
automatically chosen according 10 the nuies of the follow-
ing table. All Information in one segmert type share the
same logical attributes (e.g. code or data). By structuring
memory into relocatable areas of simitar characteristics
and by sutomatically selecting segment registers, pro-
grams are shorter, faster, and more structured.

Word (16-Dlt) operands can be located on even or odd ad-
dress boundaries, For addrass and data operands, the
least significant byts of the word is stored in the lower
valued address l9callon and the most significant byte in
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Figure 3. Memory Organization

the next higher address location. The BIU pill auto-
matically execute two fetch or write cycles [for 16-hil
operands,

Cedtaln locations In memory are reserved {of specific
CPU operations. (See Figure 42 Locations from ad-
dresses FFFFOH through FFFFFH are resprved for
opacations including 8 jump 1o the Initial systpm Initiad-
Lzation routine. Following RESET, the CPU wiil always
begin execution at locstion FFFFOH whers [the jump
must be located. Locations 00000H through OGIFFH sre
reserved lor interrupt operations. Four-bytel pointers
consisting of a 16-bit segment address and a [16-bit off-
set sddress direct program flow 1o one of the $58 possi-
bie Interrupt service routines. The pointer slements are
assumed {0 have been stored at their respective places
In resecved memory prior 10 the occurrencd ol Inter-
rupts. .

Minlmum and Maximum Modes

The requirements for supporting minimum gnd maxi-
mum 8088 systems are sufficlently diffecent] that they
cannot be done efficiently with 40 uniquelly defined
pins. Consequently, the 8088 Is equipped wilh a strap
pin (MN/MX) which deflnes the system conliguration.
The delinition of a centain subset of the ping changes,
dapendent on the condition of the strap pin.When the
MN/MX pin Is strapped to GND, the 8088 delinps pins 24
through 31 and 34 In maximum mode. When the MN/MX
pin Is strapped 10 Ve, the 8088 generates byis control
signals ltself on pins 24 through 31 and 4.

FFFFFpN

ACSLT 2O0TITRAP

PROGRAN JUMP
o 14444 ]

. .
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1 . [
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FOA YYPE 16

: |
> - P,
*

I
¥
ge
¥

™

WMYEARUPT POINTER

FORTYPE Y -

WTCAAUPT PORTER ]
FORTYPE S

”

Figure 4. Reserved Memory Locations

Memory Segment Register Segment
Reference Need Used . Selection Rule R
instructions CODE (CS) _ Automatic with sll instruction preletch,

Stack STACK (SS) All stack pushes snd pops. Memory references relatiye to B8P
. L I base register except data references. .
Locat Dala DATA (DS) Data references when; relative (0 stack, destination u( string

operstion, or explicitly overridden,
External {Global) Data EXTRA (ES) Destination of string operations: Explicitly selected bsing &
. segment override.
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PRELIMINARY

The minimum moce 8088 can be used wilh either &
multiplexed or demuitiplexed bus. The multiplexed bus
conliguration ts compatible with the MCS-85™ multi-
plexsd bus peripherals (8155,.8156, K355, B755A, and
8185). This configurstion (See Figure $) provides the user
with 8 minimum chip count system. This architecture
provides the 8088 processing power in a highly integrated
form,

The demuitiplexed mode requires one tatch (for 64K ad-
dressabllity) or two latches (for a full megabyte of ad-
dressing). A third latch can be used ftor buffering if the
address bus Josding requires it. An 8286 or 8287 trans-
celver can also be used il data bus buftering is required.
{See Figure 6. The 8088 provides DEN and DT/ to con-

trol the transceiver, and ALE to latch the addresses.
This contiguration of the minimum moddg provides the
standard demultiplexed bus structure with heavy bus
bulledng and relaxed bus timing requiremjents.

The maxkmum mode employs the 8288 blus controller.
(Ses F 7) The 8268 decodes status|ines 53, 51,
and and provides the system with all bus control
signals. Moving the bus controt 10 the §288 provides
betler source and sink curment capsbility o the controt
fines, and (rees the 8088 ping for extended large systom
leatures. Hardware lock, queus status, ang two requesV
onnllmﬂ.cuuupfovidodbythoao&! In maximoum
mode. These features allow co-processods la focal bus
and remote bus conligurstions.
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8255A/8255A-5
PROGRAMMABLE PERIPHERAL INTERFAQE

s MCS-85™ Compatlible 8255A-5 ’ = Direct Bit Set/Reset Capabillity Easing
Control Application Interfacy

= Reduces System Package Cpunt
, » Improved DC Drlving Capabljity.
s Fully Compatible with lnte’tf Micro- = Avallable In EXPRESS

processor Famlilles —Standard Tempersture Rarjge
= Improved Timing Characteristics —Extended Temperature Rafige

s 24 Programmable VO Plns
s Completely TTL Compatible

The Intel® 8255A Is a general purpose programmable VO device Gesigned for use with ttat® microprdcessors. it has
24 VO pins which may be indtviduslly programmed in2 groups of 12and used ind major modes of operd jon, tn the lirst
 mode (MODE 0, sach group of 12 VO pins may be programmed in sets of 4 10 be input of output. In MODE 1, the second
mode, sach Qroup may be programmed to have 8 tines of input of output. Of the remaining 4 pins, J a4 'usod for hand-
shaking and interrupt control signals, The third mode of oparation (MODE 2) Is a bidirectional bus moge which uses 8
lines for a bidirectional bus, and § lines, bocrowing one from the other Qroun. for handshaking.

|

O O O
T
L]

)
AR ARALA 1484222 R R ARAPARALAY
Y .

< laal 01!
'

L PR
oaoaaaanonnanNaannonont
.

wnsa

N
L]
[

B

AR
IR

L L

[ 2 2 I B I

Figure 1. 8255A Block Diagram Figure 2. Pin Confliguration
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8255A FUNCTIONAL DESCRIPTION

General

The 8255A is a programmable peripaeral interface (PPl
device designed for use 1n Inter microcomputer
systems. its function is that of a general purpose VO
component 1o inlerface perpheral equipment to the
microcomputer sysiem bus. The functional contewqure-
tion of the B255A is programmed by the system software
30 that normally no external sogic is necessary 10 inter-
face peripheral deviGes oOr structures.

Dsta Bus Bufler

This 3-state bidirectional 8-bit buller is used 10 inferface
the B25SA 10 Lhe system data bus, Data is transmitted oc
recelved by the buller upon execution of inpyt or output
instructions by the CPU. Controt words and status inlor
mation are also transferred through the data bus buller,

(RD)
Resd. A “'low™ on this input pin enal
send the dals ¢ s'atus intormation |t
data bus. In essence, it sitows the CH
the B255A.

(WR)
Write. A ~low™ 0n this lnput pin enadle)
data Or control words Into the 8258A.

(Ag snd A,)
Port Select 0 and Port Select 1, Thes
conqunction with the RO and WR in
selection of one of the three ports off
reQisters, They are normally conned
significant bits of the address bus (A4

8255A BASIC OPERATIQN

los the £255A to
the CPU on the
U 1o “reaq from™

b the CPU to wrile

)
28
Input signals, in,
puts, control o
the control ¥
ted to the le2e’
and Ay :

Ay [ ag | Ao | WR | & | INPUT OPERATION IREAD)
Read/Wrile and Control Logle oy o [ 1 0 | PORT Al DATA 8US
. . . 0 [ 0 1 0 | PORT 8| DATA BLS
The function of this block is 10 manage all of the intemal 1 0 ° 1 0 PORT C o DATA 8US
and external transfers of both Data and Control or Status OUTPUT OPERATION
words. |t accepts inputs from the CPU Address and Con- (WRITE .
vol busses and in turn, issues commands 1o both of the 0 ° Ll 9 [ DATA BYS = PORT A
Control Groups, o1 1 1 [+ 0 | DATABYS=POAT S
1 [] 1 0 0 | DATA BYS=PORTC
DR BK [ 0 0 | DATA BYS = COANTROL
[ DISASLE FUNCTION
£ (CS) X | x X | v | OATA a]is = 3-STATE
Chio Select. A "low™ on this input pin enables the com- 1 1 3 1 0 | ILLEGAL CONDITION
muniction becween the 8255A and the CPU. x X 1 ! 0 | OATA BlS=3-STATE
i = - [ 1 -
| e | c—;—_ﬂ - KD
) = w:- grmreesmriemy .
—
—
* A
C— = F 7=~
St 0TS Sl —ve . he
e CE A Y/
atioa -
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Figure 3. 8255A Block Dlagram Showing Dsta Bus Butfer and Read/Write Control Log

lc Functions




Mt

B8255A/8255A-5

118

\RESET)

Resel. A “high” on this input clears the control reqister
and all pocts (A, B, C) are set 10 the input mode.

Group A and Group B Coatrols

The functional configurstion of each port Is program-
med by the systems software. In essencs, the CPU “out-
puts™ a control word 1o the 82554, The control word con-
1ins Information such as “mode™, “bit set™, “bit reset”,
., that initlalizes the functional contiguration of the

SSA

»/,7y zControl blocks (Group A and Group B) accepts
Sandi” from the Read/Write Conb‘ql Logic, receives
trol words™ from the intemal data but and ssues the

proper commands 10 its associasted ports.

Control Group A ~ Port A and Port C upper (C7-C4)
Control Group B — Port B shd Port C lower (C3-CO)
The Conurol Word Register can Ondy be written into. No
Read operation of the Control Word Regrter it allowed.

~ B-bit data Input buller,

Ports A, B.and C

The 8255A contains three 8-bit port
can be configured In a wide variety o
teris’ics by the system software bu

(A, B, and C). AT
functional charsc-
esch has lts own

special features or “personality™ 1o tlrther enhance the

power and tlexIbility of the B255A.

Port A. One B-bit data output latchvbiutier and one 8-bit

dats input latch,
Port B. One 8-Dit data Input/output Lat

chbutter and one’

Poct C. One 8-bit data output latchvtjutfer and one 8-bit
data Input buffer (no latch for input]. This port can be

divided into two 4-bit ports under

the mode control

Each 4-bit port conlalns a 4-bit latchjand It can be used
for the control signal outputs and stajus signal Inputs in

conjunction with ports A and B,

PIN CON

-1

£?
um.n]

£
1

o] |

8218!

p—

p—

»
i ® @ « o o o

® 2wt Sama, 2t

= A e Y

€ — i

R

4

l
{
-

MTSTREETRVIENSSTANSTE!

- EEEEN!

POE—

-ws

- 8, 0a
LI R4 af

O

) -
e we|

as a1
tareas
o7 res
L3X 1)
L23

- (-1

Figure 4, 8225A Block DiagramShowing Group A and

Group B Control Functions

{GURATION

-

PIN[NAMES

4 A B DI CTION 0

AR V1]
53 C=f MLeCT
hO P

14 -yt
¥ ao0= 13
1ot
XE s
XEan

OV §
v Tt




i_ntel'

8255A/8255A-5

119

8255A OPERATIONAL DESCRIPTION
Mode Selection

There ace three basic mode. of oper 3tion that 2an be se'ect:
ed by the system software:

Mode 0 ~ Basic 1nput/Output
Mode 1 ~ Strobed Input/Output
Mode 2 — Bi-Directionsl Bus

When the resel input goes “high™ all ports will be set to
the input mode (l.e, all 24 lines will be In the high im-
pedance slale). Alter the resel Is removed the 8255A can
remain in the input mode with ro aaditionsl initlalization
required, During the execution of the system program
sny of the other modes may be selected using a single
output instruction, This aliows e single 8255A 10 service
a variety of peripheral devices with a simpie software
maintenancs routine,

The modes for Port A and Port B can be separately defined,
whils Port C i divided into two portions at required by the
Port A and Port B definitions. AK of the output registers, in-
cluding the status flip-flops, will e reset whenever the
mode Is changed. Modes may be combined 50 that their
functional definition can be “tailored™ to dmost any 1/0
structure, For instance; Group B can be programmed in
Mode 0 to monitor simple switch closings or display compu-
tational results, Group A could be programmed in Mode 1
10 monitor a keyboard or tape reader on an interrupt-driven
basis.
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Figure 5. Basic Mode Deflnitions ~
and Bus interface
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The mode delinitions and possible mood
may seem confusing at first but aftera cd
the complete device Operation a simple
proach will surface. The design of the §]
into account things such as efticient PY
control signal detinition vs PC layout
tunctional flexibility to support aimost
device with no external logic. Such dey
the maximum usae of the avaitable pins.

Single BH SeV/Reset Feature

Any of the eight bits of Port C can be Set
a single OUTput instruction, This fel
software requirements in Controt-based

ormat

combinations
rsory review of
togical VO ap-
P55A has taken
C board layout,
and complete
any peripheral
hgn represents

pr Reset using
pture reduces
applications.
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When Port C is being used a5 statuv/control for Port A or 8.
these bits can be set or reset by using the Bit et/ Retet op-

eration just as if they were data output ports.

Interrupt Control Functions

When the 8255A 1s programmed 10 operate ih mode 1 of

mode 2, control signals are provided that caf

be used as

interrupt request Inputs to the CPU. The iptertupt re-

quest signals, genarsted from port C, can be

nhiblted o

ensbled by setling or resetting the assoclatdd INTE fip-
fiop, using the bit seUreset function of poctiC.

This function allows the Programmer to disalicw or -NOQ s
specific 170 device to interrupt the CPU withgut sffecting

arvy other device fn the interrupt structure,
INTE fiip-fiop definidon:

(BITSET) ~ INTE is SET — Interrupt enablp

{BIT-RESET) — INTE is RESET — Interrupy

disable

Note: All Mask flip-flops are sutometically fetet during

mode selection and device Reset.

Opersting Modes

MODE 0 (Basic InputOutputy. This tunctional conligura-
tion provides simple input and oulput operations for
each of the three ports. No “handshaking” Is required,
data is simply wrillen (o of read from a specified port. ~

Mode 0 Basic Functional Definivons:

®. Two 8-bit ports and two 4-bit portx.

¢ Any portcan be input or outpul

e Qutputs are latched,

® Inputs are not latched.

® 16 ditferent Input/Output configurations any
n this Mode,

possible

ineytY
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