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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN MINIATUR SISTEM PARKIR MOBIL OTOMATIS 

BERTINGKAT MENGGUNAKANPROGRAMMABLE LOGIC  

CONTROLLER 

 

(2017: xvi + 102 halaman + Daftar Isi + Daftar Tabel + Daftar Gambar + 

Daftar Pustaka + Lampiran) 

 

 

Budi Nur Ramadhan 
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Pada saat ini meningkatnya jumlah mobil tidak diimbangi dengan ketersedian lahan parkir. Hal 

semacam ini tentunya menimbulkan kesulitan khusus didaerah perkantoran dan pertokoan yang  

biasanya tepusat pada suatu lokasi. Akibat yang ditimbulkan apabila konsentrasi kendaraan 

terpusat pada daerah-daerah tersebut maka akan menyebabkan kesulitan mencari tempat parkir 

dan menimbulkan kemacetan lalulintas. Berdasarkan diskripsi persoalan diatas maka dirancang 

suatu miniature parkir mobil bertingkat dengan sistem otomatis. Pembuatan sistem parkir mobil 

otomatis ini melibatkan berbagai tipe penggerak mekanik, rangkaian kontrol kendali motor DC 

dan sensor pembatas seperti  limit switch. Keseluruhan inti sistem dikendalikan oleh 

Programmable logic Controller (PLC) dengan software CX-Programmer version 9.0 khusus 

pengguna Programmable Logic Controller (PLC) merek OMRON. Untuk meletakkan mobil pada 

slot parkir, pengguna perlu menekan tombol star sistem. Proses selanjutnya sistem akan berjalan 

secara otomatis sehingga pengguna tidak kesulitan dalam memilih slot parkir yang kosong. Dari 

sisi keamanan, sistem ini dilengkapi dengan kartu parkir untuk menjamin keamanan kendaran 

pengguna. Kemudian apabila, pengguna kendaraan mobil akan mengambil mobil maka tempelkan 

kartu parkir pada reader RFID maka secara otomatis mobil yang terpakir pada slot parkir akan 

diambil. 

 

Kata kunci : Sistem Mekanik, Programmable Logic Controller (PLC), Motor DC, Limit 

Switch, sensor RFID 
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(2017: xvi + 102 pages + List of Contents + List of Tables + List of Figures + 

Bibliography + Appendix) 
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Majoring in Electrical Engineering 

Study Program Of  Electrical Engineering  

Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang 

 

At this time the increase in the number of cars is not matched by the availability of parking lots. 

This sort of thing certainly creates special difficulties in the office and shopping areas that are 

usually centered on a location. As a result, if the concentration of vehicles centered on these areas 

will cause difficulties in finding parking and causing traffic congestion. Based on the above 

problem description then designed a miniature car parking terraced with automatic system. The 

manufacture of automatic car parking system involves various types of mechanical drive, DC 

motor control control circuit and limiting sensors such as limit switch. The entire core of the 

system is controlled by Programmable Logic Controller (PLC) with CX-Programmer version 9.0 

software specialized in OMRON Programmable Logic Controller (PLC) user. To put the car in the 

parking slot, users need to press the system star button. The next process of the system will run 

automatically so that users have no trouble in choosing an empty parking slot. In terms of security, 

the system is equipped with a parking card to ensure the safety of the user's vehicle. Then if, car 

vehicle users will take the car then paste the parking card on the RFID reader then automatically 

the car that parking on the parking slot will be taken. 

 

 

Keywords: Mechanical System, Programmable Logic Controller (PLC), DC Motor, 

Limit Switch, RFID sensor. 
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