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PEMBUATAN PERANGKAT KERAS DAN

FERANGKAT LUNAK

3. 1. Pembuatan Peranghkat Keras

M “Simules Rangk Sensor Mama |

| Vaigbel N : - Artamuka PR

| Resistor } Ranghaian Jembalan | 1eAnc 0809, PRI 8255) f\r ﬂ . Knmpyte
| T
]

- Gambar 3. 1. Bick diagram ranglaian pengukur massa berbasis komputer.

Perangkat antarmuka ‘yang'dibu at bertujuan untuk mengulkur masukan
bcru?pa tegangan listrik yang dihasillan oleh ranpkatan simulasi sensor massa,
I—Iasii dari pengukuran tersebut [;:cm udian ditampilkan dalam PC berupa masza
dari }nenda/surat yang diukur.

Pera;‘xgl-:at keras yang dibutuhkan adalah :
° E?:angl‘:aian antarmuka, yang terdiri dari ADC 0809 dan rangkaian PPl 82 5
»  Simulasi rangkaian éenszm' rmasga, yang terdiri dari rangkaian jembatan dan

variabel resistor jenis potensio {sebagai sergor massa).
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J. 1. 1. Rangkaian Antarmulka
3. 1. 1. 1. Rangkaian Pengubah Analog ke Digital

Analog to Digital Com.ferter. {ADC] adalah suatu komponen yang
digunaekan untuk mengubah sinyal analog yang kemudian disandikan ke
dalam ginyal digital (pulsa] berupa bilangan biner. ADC yang digunakan
adalah ADC 0809 yang termasuk jenis ADC succesive approximation method
jang menghesilkan 8 Bit biner, yaitu 00 ... FF,
épesiﬁkasi dari ADC 0809 (Busone, 1991} adalah :

1. Resolusi 8 bit dengan ketelitian 1 angka biner.

2. Masukan analog berjumlah 8 buah, dalam penelitian ini hanya
dipergunakan 1 buah masukan yaitu magukan 0 (IN 0] yang beraszal dari
rangkaian simulasi sensor massa.

3. Keluaran 8 bit bersifat terkunci (  facth ).

4. Catu daya$ Volt/3 mA dengan dayatehan suhu-40  °C sampai 85 °C.

5. Model pengalihan sinyal analog ke sinyal digital dengan me'tocfe

‘ pendekatan berturut-turut { Ssuccesive approximation method ).

G. Bersifat linier ( rutiometric ] terhadap tegangan acuan,

7. Tidak memeriukan pengatur tegangan nol dan tegangan maksimum.

8, Waktu ukur 100 ps.

9 Hambatan masukan 2k5 dan dengan Vref (+) = Voo dan Vrefl {-] = GND.

10. Frekuensi clock 10 ... 1280 KHz, |

| Kaki penyemat pada ADC 0809 yang berfungsi untuk masukan analog

p:ada kaki 1,2, 3, 4,5, 26, 27, dan 28, Terdapat 3 kaki pengontrol
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masukan yaitu kaki 23, 24, dan 25 yang cara pengontrolannya sesuai tabeal
' i
3

3.1 (Suparman, 1991].

Tabel 3. 1, Pengontralnn masukan pada ADC 080, '

- Nama Kaki
Masukan . Masuian

0 Kali 26 (IN 1)
Kaki 27 (IN 2]
Kali 28 (IN 3)
{aki'l (IN 4] ‘ :
Kaki 2 (IN 5]
Kaki 3 (IN 6}
Kalki 4 (IN 7) ‘
Kaki 5 (IN 8)

i IS o B o W o
= O e O O O

s——l)-—‘-{:)C))--A;—AO

Untulk perangkat antarmuka siste}'r: perngukur magsa rl;:ngani
masukan dari IN 0, pengontrolan diberikan dengan memberikan tegangané
nol (ground]] pada kaki nomor 23, 24, dan 28, I

Proser pengubahan sinyal analo:g menjadi sinyal digital -dapatg
berlangsung dengan mengaktifkan [dcng;fm diberi logika 1) kali 22 yaitué

: i
sinyal ALE  (Address Lacth Enable]. Hél ini diikuti pengalcti[an kalki ﬁ'
(START) sebagai awal dar:i konversi, yang langsung berubah menjadi O

kembali, berarti konversi dapat berlangsung. Konversi beralkhir bila leaki 7!

yaitu sinyal EOC {End OFff Convertion) aktil (status Jogila 1). ;
Hagil konversi berupa data digital 8 bit dibaca oleh PPl 8255A dengan I
mengaktifkan {memberi status logika 1} paﬁla kaki 9 yailu sinyal OE (Output .

Enable].
| Pada raat konversi, pengaktifan kaki EOC dan OC.dilakukan melalui :

pemanfaatan waktu konversi. Setelah konversi selesaj (100 nsg), kaki EOC




dan OE akan segera alktil. Kontrol dilakukan melalui program hanya

mengaktifkan untuk kaki START dan ALE.

Diagram rangkaian ADC 0809 ditunjukkan pada gambar 3. 2.
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Gambar 3. 2. Diagram rangkaian ADC 0809,

3. 1. 1. 2. Rangkaian Pembagi 741893

Diagram rangkaian pembagi ditunjukkan pada gamhar 3. 3.
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Gambar 3. 3. Rangkaian pembagi 741593




mikroprogesor. Ada

3. 1, 1. 8. Rangkaian PPI 8255A

tiga port

berasal dari mikeo komputer, Caranya dengan membagi 4 clock. yang|
dihasilkan mikrokomputer (4,77M Hz) akan menjadi 1192,5 KHz. Clock ini

sesuai dengan rentang clock yang digunakan ADC (10 ...

yang disediakan
diprogramlan, untuk dapat mengoperasikan

gabungan, Konfligurasi kaki IC dari PFI 8255 ditunjukkan pada gambar 3.

1280 KHz}.

masing-maging
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PR P

Gambar 3. 4. Penyermat PP] 8255 (W. Sugianto, 1992).

komponen ini berlungsi untuk menyalurkan clock pada ADC yqng

PPl 8235 adalah chip yang dirancang untuk berbagai interface pada
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Fungsi-fungsi kendali kaki penyemat PPl 8255 sesuai tabel 3, 2. (W.E
Sugianto, 1992}, sebagal berikut :

1. C§ [Chip Select] pada kaki 6

Pada status logika rendah (0) untuk masukan C8 berarti PPl 8255 aktif,
2. RD (Read Ddta] pada kak: 5
Pin kontrol untuk menandakan bahwa CPU sedang membaca data darié

PFl 8255 pada saat F?D diberi nilai rendah (D).

Lo

WR (Write], pin nomor 26

Pin kontrol untuk menandakan bahwa CFU sedang menulis data ke F’F‘[
8255 péda saat WR diEcri nilai rendah {0} |
4. Al dan AQ, pin mﬁmor 8 dan 9

Sebagai pemilih terhadap port A, port B, dan port C atau port kontrol.é

Fungsi &1 dan AO untuk chip PPI 8255 ditunjukkan pada tabel 3. 2.

Tabel 3. 2. Tabel lungs: Al dan AQ pada chip PPl 8255 (W. Sugianto, 1992)

AQ Al Port yang terpilih
0 0 Port A
0 1 Port B~
1 0 Port C
1 ! Port kontrol, Port D

Pin  kontrol untuk menginisializsasi chip. Nilai tinggi (1] pada pin inié
akan menjadikan chip diatur ke keadaan awal, :
5, Vee, pin nomor 26

-Dihubungkan dengan tegangan 5 Volt.

. 6. GND, pin nomor 7 dilubungkan dengan ground,
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7. PortA,B,C

masing;rnasing mempunyai 8 pin untuk 8 bit data 1/0. Por! ini menjadi

penghubung ke rangkaian di luar kompuler.

5. DO .. D7

Bus data 8 bi!.-Sebagai ralur data pada Icaki 27 .. 34 yang bcrfur1g5t

melewatkan data masulran / keluaran yang dibutuhkan sesuaij progmm'

Pengaturan konfligurasi pemrograman chip 8255 dilakukan dengazjl

memberikan data tertentu pada port kontrol, seperti pada gambar 3, 5.

(o7 [ D | 05] o4 03] p2 | D1 | DO
[—

<Part Kontrol>
| Pot C {lower)
1 = Input
0 = Qutput
Port B
1= Input
0 = Qutput
iMode Seleclion
0 =Mode 0
1 =Matde 1
Port C (upper)
1= Input
0 = Qutput
Porl A
1= Input
0 = Qutput
Mode Selection
00 = Mode 0
81 = Mode 1
1x = iviode 2
Mode Set Flag
1 = Aktif

Gambar 3. 5. Pengaturan pada port kontrol PF 8255 {(W. Sugianto, 1992).
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Chip 8255 in! dapal dieﬂu_r dalam 3 mode pemrograman, yaitu made
O_. mode 1, dan maode 2, I‘v[od_e ) untuk operasi dasar [/0, mode 1 untuk
élael'asi |/Qdengan handshaking, mode 2 untuk l:npe.rals:i t/Q dengan
lilandsha!{ing dan port A dalam keadaan bidirectional.

F‘ad.a pernrograman mcnl:lr;: G, masing-masing port dapat dijadikan
siebagai port masukan alau I:*IiiluF:lr"u‘ll'I dengan memberikan data tertentu
p;ada port kontrol, sesuai tabel 3. 3.

Tabel 3. 3. Tabsl pemrograman made 0 chip 8235 {Rednay Zack,1992).

Port Kontrol Port A Port C Port B | . Port C
D31D21D1 | DO Upper Lower
0 010 0 | output output output output
0 010 | output nutput output input
0 011 0 output: output tnput output
0 o1 1 output autput input input
0 1|0 0 autpul - input output output
0 1|0 1 output input output | input
0 1 1 0 outpul mput input output
0 11 ] oulpul mput inptt input
1 010 0 input ocutput output output
1 010 1 input output autput input
1 C i1 ¢ input output input cutput
1 0|1 1 input autput input input
1 1 +0 0 mpul input oulput output
1 1 {0 1 input mput output input
1 il 0 input - input input oulput
1 1 1 1 input input input ~ input

Mode-mode yang digsediakan dalam pengoperasian PP 32554 dapal
dipilih dengan memlermat kode kendalt (confrol word) yanglditujt.lkan pada
ﬁ'PI 8253A (gesual gambar 3, 3). Fewmbentukan [ormat dari kode kendali
pjada perangkat antarmuka dilakukansebagai berikut :

DO c Part CO ... £3 diberi nilai 0 keluaran.
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D1 : Port BO .. B7 diberi nilal 0 : keluaran.
D2 : mode diberi nilai 0 : mode 0,
D3 : Port C4 .. C7 diberinilai 1 : masukan,

D4 t Port AD ... A7 dibert nilai 1 : masukan, dimana AD ... A7 digunakari'l
untuk menerima sinyal digital berupa data masukan dari ADC.
D35, D6. : mode diberi nilai 00 : mode0

D7 : mode sel flag, dikeri nilai 1. aktil, -

Dengan demikian kode kendali yang digunakan pada perangkaft
antarmuka melatui program sesuai urutan D7 ., DO adalah 1001100 O
= 152 desimal.

Sécara lengkap rangkaian antarmuka seperti terlihat pada gambar 3

10
T tpcs
ORALEADC 33| pE
¢ 4
sTaRtLEsoC 5| RO
aiapg 5 | hid
a0ane | hEd
335
| vro
T
b ram j‘;gg’ =l 6 P-0 TAL3ES2
21l ARSET [ k M :
— o3 Ay L. Ao 3 :
g Al 303 3
2| pro e e :
37 a7
. AT o e
ELC. D6 ---;i.‘,-z11 - !
g K el iy B !
bl | pas oy b
g —— h}_; D3 iy 5 ;
", [ :
S s D1 [ ;
——| P&0 DY i - i

Gambar 3. 6. rangkaian antarmuka PPl 8255 (W. Sugianto, 1992},
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3. 1. 1. 4. Rangkaian Penyangga 74L8245

Rangkaian  int :berl'ungsi untuk menyangga sinyal data

masukan/keluaran 8 bit dalam dua arah (bidirectional] sehingga data yané

lewat pada bus data benar-benar dijafnin memenuhi syarat schagai sinyagl
digital (pulsa). Komponen ini juga berflungsi untuk mengisolasi pcrangka;
antarmuka dan mikrokomputer bila diberi status logika ! pada gerbangnyé&
(G) kaki 19, Hal ini sesuai dengan status lo-gii-ca yang diberikan pa&a fungs%i
kendali CS, kaki 6 dari PPl 8255A.
Transfer data dapat berlangsung bila gerbang rangkaian penyangg?ii

memiliki status ‘logika rendah (0].

Rangkaian penyangga ini ditunjukkan pada gambar 3. 7,

1 IORPCPIN
DT% o CEFPIBIASS
11 0
e VR v o
3 T
ut) L i 15 g ;g
ool - B4 At i
Bl IHE EEE |3
v BT I 8
uCmmn - By o
FALS245

Gambar 3. 7. Rangkaian penyangga 74L5245.

3. 1. 1. 5, Ranghkatan Decoder TALS682

Rangkaian ini berfungsi sebagai decoder alamat yang siap pal-:a:i
pada mikrokomputer. Alamat yang dapat digunakan untuk pengembangan
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pemakaian mikrokomputer hrar'uslah alamat-alamat yang belum digunaiceﬁm
oleh mikrokomputer\rfialam menjalankan fungsinya.

Untuk simulater sistem pengukur massa digunakan a]amiat
prototype card (§300 - $303). Rangkaian decoder yang dibuat sesuaj dcngain

alamat yang digunakan sebagai berikut ;

- _:1_'.'

]

Z
E] ;

[r v

Ly O

MLAQN Qb

et (1

Lo

€6 ryIeass 1o o

0]

)

o] B

3 3333‘1 “.‘g"ﬂ .:c@ﬁmm

b1
HEE:
= 2

Gambar 3, 8, Rangkaian decoder alamat 74LS682. |
Secara lengkap perangkat antarmulka yang dibuat dalam simulato%‘

sistem pengukur massa sesuai dengan gambar 3. 9,

3. 1. 2. Rangkaian Simulasi Sensor Massa

Rangkaian elektronik yang digunakan dalam rancangan pcnelitiani

ini menggunakan rangkaian dasar yang berupa sistem jembatan

wheatstone, Sedangkan transduser yang digunakan adalah variabel resislor@

jenis potensio.

v




Variabel resistor dirancang dihubungkan dengan rangkaian jc—:mbétan
wheatstone, dimana variabel resistor tersebut menjadi salah satu kaki dari
sistem rangkaian jembatan  wheatsione yang mempunyai empat kaki,

i Dengan memanfaatkan sifat dari variabel resistor potensio tersebut
yang harga tahanannya dapst diubah-ubuh dengan cara memutar variabel
?reeistor tersebut, maka dalam rangkaian jembatan wheatstone akan terjadi

perubahan tegangan yang besarnya sebagai berikut (Ray Marston, 1996) ;

Ra .
V.= -V 3.1
A ReRa o G- 1)
Vp= =t 3.2
8= R 7 Ra in (3. 2)
~dengan : V 5 = tegangan pada titik A {Volf

Vs = tegangan pada titik B (Volt)
R1,2,3 =tahanan 1, 2, dan 3 {Chm)|
Vin = legangan masukan (Volt)
Vour = tegangan keluaran (Volt).
Rx = tahanan vari. bel (Ohm).
Tegangan keluaran dari rangkaian jembatan wheatstone merupakan

selisih dari persamann (3, 1) dan (3. 2), yaitu (C. A. Schuller, 1986} :

Vout=V -Vp w (3. 3)
Vout = (=1 Sy i | 3.4
= - . m ven .
o R, +R, R;+Rx . 3.4)
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deﬁgan 'V oA = tegangan pada titik A (Volt)
Vs = tegangan pada titik B {Volt)
Ry, 2,3 =tahanan 1, 2,dan 3 {Ohm]
Vin = tegangan magukan (Volt] |
Vout = tegangan keluaran (Volt].
Rx = tzhanan variabel {Ohm},
Secara lengkap gambar dari rangkaian simulagi sensor pengukur

massa dapat dilihat pada gambar 3. 10.

= +12V

Gambar 3. 10. Rangkaian simulasi sensor pengukur massa,
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3. 2. Perangkat Lunak

Bertahun-tabun  lamanya, Borland Turbo F-‘asr:'a] menjadi  babasa
cemrograman  siandar sekaligus paling populer dikalangan pemakai
%{ujtil;.»tltez" Seiring dengan kemajuan teknologl perangkat lunak, aplikesi-
a}aiikasi berbasis DOS mulai ditinggaikan. Crang beramat-ramai berpindah ke
aplikasi Windows yang menyajilkan tampilan grafis jauh lebih menarik.
Eorland International inc. mengantisipasi perkembangan tersebut dengan
meluncurkan produk Beorland Delphi, bahaga pemrograman visuall vang
d§i<61'11|3911gk511 dari bahasa pascal.

Dalam pembuatan program, delphi menggunakan sistem RAD (Rapid
!i}:)plication Deue?opr.‘aent]. Sistem int memanfaatkan bahasa pemrograman
s:ijsuai yang membuat seorang programmer lebih mudah mendesain tampiian
p%ogram [ userinterface .

Proyek Delphi terdiri dari beberapa file yang terkait satu sama lain,
Tiap file berisi berbagal miormasi sepertt form, umit, setting proyelk, dan
sébagainya‘ Delpht juga dapat membuat fils dsngan compiler untuk
membangun sebuah file eksekusi. Berikut i file-lile yang tercipta ketika
mjenclesajn sebuah program, yaitu :

o File provelk (dpr) untuk menyimpan infoermasi tentang form dan unit yang
digunakan,

¢ File umit {.pas] untuk menvimpan rutin program,

+ . Bile foren { dfm) untuk menyimpan informasi tentang form yang dibuat.
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Fiie setting proyek (def] untuk menyimpan setting proyek yang
&ikerjakan.

F‘_ile resource [.res} untuk menyimpan informasi icon/file grafis yang lain
yj’r‘aﬂg digunakan untuk proyek.

Rile hackup (.~dp, ~df,~da} untuk menyimpan file cadangan nroyek, form,
cjlan unit.

‘ File yang digunakan corpiler Delphi adalah sebagai berikut :

ﬁ‘ile sksekusi {.exe] bagi proyek yang sudah jadi.

F‘ile obvek unit {deu) untuk menyimpan file urnt yang dikkompilasi dan
alan diubah menjadi file el-;sekt;si.

E%‘i!e dynamic link-library (.dll} file ini akan dibuat jika merancang sendir

sebuah file dll,

Sedé_mgkan file windows yang digunakan oleh proyek Delphi adalah :

*

File help (hlp) untuk menyimpan help yang akan digunakan oleh
program. |

file gralis {.bmp, ico, .wmf] untuk menyimpan file gralis yang akan
digunakan oleh proyek.

Peranglat lunak merupzkan suatu program yang berfungst untuk

mengetahui massa surat dan ongkos pengiriman surat, Fungsi utama dari

pex‘ézlgkat lunak {program} disini adalah sebagai berikut :

1

Menerima data dari rangkaian simulasi sensor massa yang sudah diubah

:ﬁenjadi sinyal digital olen ADC 0809,
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Begin

asm

mulai : mov dx , Reg_Kirl
mov at , 152

out dx,al

mov dx, PORT_C
mov al, 4
out dx,al

ulang : mov dx ,PORT_C

in al,dx
gnd &l , B
iz ulang

mov dx, PORT_A
in at,dx
mov Hasil , al

End.

3. 2. 1. Program Utama
Program pembuatan sistem pengukur massa ini dibagi menjadi
beberapa sub program. Hal ini dilakukan agar dapat menggunaken sub

program secara bersamaan serta mempermudah proses pembuatan program.
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Pada permulaan program utama ditampilkan terlebih dah.ulu judul/
logtﬁ dari program dan pembuatnya, hal im dimaksudkan untuk
mcfnpﬁ:ricenallcan nama pm_c-:ram dan pem Bt PrnEEemm fareehal,

Cainudi oicicukan inisighsasi farhaden sigter asranghkat keraso,a
wieuz inicriave, nai i wunaksudkan untuk memberikan patokan keria darr
sistem pewrangkat kerasnya itu sendiri, seperti penetapan PP 8255 agar
PO?T A berfungsi sebagai keluaran serta PORT B sebagai masukan.

Setelah proses inisialisagi, program akan mengatur proses perubahan
tcgéngan analog ke digital (ADC). Kemudian data hasil dari perubahan yang
berﬁupa data digital itu dikonversikan menjadi massa dari benda terukur yang
ditémpilkan dilayar monitor. Langkah berikutnya adlah memasukkan kode
bcﬁua yang dituju dan negara tujuen serta jenis surat yang akan dikirim
tersebut. Setelah proses tersebut selesai, maka skan didapatkan ongkos
pengiriman surat.

éetiap langkah pada program utama dilakukan dengan memanggil sub
program, Diagram alir untuk program utama sccara lengkap dapat dilihat

pada gambar 3. 9.
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Mutai
S

2
Tampian
Judullogo program |

F
inisiglisasi PPI
8255

y

Pembacaan data
dari ADC 0809

¥
Kode benua,

Nama negara,
Jenis surat

]

Biaya pengiriman
surat

. Gembar 3. 11. Diagram alur program utema.

3. 2 2. Program Input Output

| Pada sistem pengukuran ini, ada sebuah masukan yang berupa
tegéngan dari rangkaian mekanik yang sudah melalui penguatan. Masukan
yang berupa tegangan tersebut akan diubeh kedalam kode digital secara

multiplek oleh rangkaian pengubah analog ke digital yaitu ADC 0809, Kerja
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dari ADC 0809 dikendalikan oleh PA.O, PA.L, ... JPA. 5 dan PC.Q dari PPI

8055,

Diagram alir dari program pengambilan data dari ADC ini diperlihatkan

Kirim Alamat
AD, A1, A2

Tahan Alarmnat
ALE

i

Mulai pengubeha
start

pada gambar 3. 9.

engubah
Selesai ?

Buka pintu data
set OFE

4

Data diambil
lewat PB

{ GSelosal )

Gambar 3. 12. Digram alir program pengambilan dat_:a.

Alamat yang dikirim disesuaikan dengan input mana yang akan
diubah, kemudian alamat ditahan (latch] oleh ALE. Proses pengubahan
dimulai dengan memberi pulsa START, kemudian proses pengubahan

ditunggu sampai selesai yang ditandai dengan pengiriman sinyal EOC (End Of
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C‘oriueriion] oleh ADC. Langkah selanjutnya adalah membuka pintu data,
yaitu dengan memberikan logika tinggi pada penyemat OF (Outpui Enable)

dan data dibaca oleh komputer lewat PORT B dari PPI 8255,

3. 2. 2, Program Menghitung Onglkos Pengiriman Surat
Dalam pembuétan' program menghitung ongkos surat ini bekerja
setelah ada data yang berupa massa sudah diketahui. Setelah massa
dikétahui, lalu masukan data kode benua yang sesuai dengan yang tertera
dalam lampiran, Kemudian masukan data yang berupa nama negara tujuan
dan jenis suratnya
| Secara garis besar terlihat dalam diagram alur yang berupa flowchart

yang terdapat pada gambar 3. 10.
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.

y

Pikh Benua

F

Data Base

y

Ongkos Surat/Hasil

I A

{ Selesai )

Gambar 3. 13, Flowchart penentuan ongkos pengiriman surat.

3. 2. 4. Program Memasukan dan Menyimpan Dats

Dalam pe;nbuatan program menghitung ongkes pengiriman surat
tersejbut diperiukan suatu data yang berupa nama negara yang dituju. Nama
negaxi'a—negara tersebut dibagi dalam file-file menurut kelompoknya.

File yang berisi data nama negara sesuai dengan penggolongan benua
dibagi menjadi 6 {enam) file data, yaitu sebagai berikut :
1. Na%ma file : ASEAN .DAT

Banyaknya record : 2 record




iéi : a. Record kode kelompok negara.

b. Record nama negara.

Jadji apabila disajikan dalam tabel {basis data/data base}, déngan

kc!émpok negara adalah diganti dengan 1, 2, 3 adelah sebagai berikut:

Rode Nama negara
1 Brunat
2 India
3 RRC
1 Laos
2. Nama file : ASIA, DAT
. Banyak record : 2 record
[si : a, Record kode kelompok negare;
b. Record nama negara.
3. Nama file : PASIFIC, DAT
; Banyak record : 2 record

i : a. Record kode kelompok negara.

b, Record nama negara.

isi record kode diberi harga 0.

Jadi tabe! adalah sebagai berikut !

Kode Nama Negara
0 Admiralit
O Caton Kep.
0 Cook Kep.

47

kode

Untuk isi record kode, karena tidak ada pembagian kelompok negara maka
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4, Nama file : EROCPA, DAT
meaknya record : 2 ‘
Iéi |, Rccord‘kode kelompofc negara (kode = 0]
| b. Record nama negara,
5. Nama file : AFRIKA, DAT
Sanyaknya record : 2
I;i : a. Record kode kelompok negara (kode : 1, 2, 3)
| b, Reeord nérna negara,
6. Nama file : AMERIKA. DAT
émiyaknya record : 2
Is;i : a. Record kode kelompok negara (kode : 1, 2, 3}
| b, Record nama negara.
. Secara garis beéar progré.m memasukkan dan menyimpan data

diperlihatkan secara garis besar berupa diagram alur pada gambar 3. 11.




Gambar 3. 14.

(v )

A

Baca hama file

A

Pernyebutan variabel
file dan nama file

v

Moembuka dan mem-
buat nama file baru

Mamasukkan
data lagi ?

Ya
]

Kade Negara
Nama Negara

Solesai

Diagram alur prograrm memasukkan dan menyimpan data.
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