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ABSTRAK 

 

PROTOTYPE ALAT PENGATUR PARKIR LOKOMOTIF KERETA API 

BERBASIS MIKROKONTROLER 

 

Dian Nugraha (2015 : 59 Halaman) 

 

Prototype alat pengatur parkir lokomotif kereta api berbasis mikrokontroler adalah 

sebuah alat yang ditujukan untuk membatu kegiatan operasional perusahaan kereta 

api, karena alat ini dibuat degan tujuan menghemat lahan, jalur serta sumberdaya 

manusia yang digunakan untuk mengganti arah serta memutar sebuah lokomotif 

untuk masuk ke dipo ataupun berputar. Lokomotif akan berputar apabila yang 

masuk kedalam platform pertama kali adalah bagian kepala lokomotif seandainya 

bagian ekor yang masuk terlebih dahulu kedalam platform maka lokomotif akan 

otomatis diarahkan ke dalam dipo yang masih kosong. Membedakan bagian kepala 

dengan ekor sebuah lokomotif digunakan sensor jarak dengan tipe GP2D12 degan 

jarak pembacaan sejauh 80cm, karena bagian ekor lebih tinggi dibandingkakn degan 

bagian kepala lokomotif. Mendeteksi dipo yang kosong digunakan sensor jarak 

GP2D12 sebanyak jumlah dipo yang tersedia, apabila jarak antara sensor degan 

bagian ekor lokomotif terdeteksi maka indikator LED pada dipo akan berganti 

antara nyala LED merah menjadi LED Hijau yang gantian menyala. Jika seluruh 

dipo telah penuh maka platform akan diam dan tidak menerima perintah apapun. 

Perintah-perintah serta Artificial Intelegent tersebut tertanam pada sebauh 

mikrokontroler yang mengatur seluruh kegiatan dan mengirim data ke aplikasi 

visual basic 6.0 yang digunakan untuk memantau kegiatan pada alat serta memberi 

kotrol untuk mengeluarkan lokomotif pada dipo. 

Kunci :  Mikrokontroler, Dipo, Sensor Jarak GP2D12, Kereta Api, Visual 

Basic 6.0. 
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