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Tulisan  kali  ini  melengkapi  seri  tulisan  komunikasi  serial  dengan  delphi, 

namun  pada  tulisan  kali  ini  yang  dibahas  adalah  pada  sisi  devais  luar  (dipakai 

mikrokontroller  dari  jenis  AVR).  Pada  umumnya  jenis  mikrokontroller  yang  ada 

dipasaran  sudah  terdapat  fasilitas  serial  komunikasi  yang  biasanya  dikenal  dengan 

USART atau UART. Sebagai tambahan bahwa komunikasi serial dapat dilakukan dalam 

dua cara yaitu secara sinkron dan asynkron. Pada pembahasan kali ini komunikasi yang 

digunakan  adalah  serial  asynkron,  perlu  pembahasan  yang  lebih  lanjut  jika  ingin 

mengetaui perbedaan kedua komunikasi serial tersebut. Kenapa memakai asynkronus 

karena sistem komunikasi serial yang digunakan oleh delphi secara asyncronus. 

Jenis  AVR yang digunakan adalah ATMega8 yang sudah dilengkapi dengan 

sistem  USART.  Adapaun  fiture  dari  USART  yang  dimiliki  oleh  ATMega8  adalah 

sebagai berikut:

• Operasi full duplex dengan register receive dan transmit yang berdiri sendiri.

• Support asynkronus dan syncronus mode,

• Deteksi data overrun

• Mendukung serial frame dengan 5, 6, 7, 8, atau 9 data dan 1 ato 2 bit stop

• dll, dapat dilihat di datasheet,

Untuk dapat melakukan komunikasi serial ada beberapa hal yang mesti diperhatikan,yaitu:

1. Frame data harus sama antar devais
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2. Baudrate harus sama

Adapun frame format komunikasi serial dapat dilihat dalam gambar dibawah:

sedangkan untuk mengatur boudrate yang digunakan oleh mikrokontroller dapat dilihat dalam 

tabel dibawah ini

Untuk  memahami  bagaimana  cara  kerja  dari  serial  ATMega8  perlu  dipahami  lebih  lanjut 

mengenai  setting  register  USART.  Register-register  tersebut  antara  lain  UDR,  UCSRA, 

UCSRB, UCSRC, UBRRL dan UBRRH.(bisa dilihat di datasheet)..

Nah,  sekarang  bagaimana  cara  kita  untuk  membuat  program  serial  di  ATMega8 

menggunkan WinAVR GCC.

1. Mengirim Data 

  Untuk dapat mengirim data maka harus mengaktifkan USART transmitter dengan memberikan 

logika 1 pada TXEN bit di   register UCSRB. Sebelum melakukan pengiriman data, bit UDRE 

pada  register  UCSRA harus  dicek  berlogika  1  sebelum  data  di  kirim.  Berikut  program 

pengiriman data:
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void USART_SendByte(uint8_t Data_serial)
{
// tunggu sampai UDRE berlogika 1
while((UCSRA&(1<<UDRE)) == 0);
// kirim data
UDR = Data_serial; 
}

2. Menerima Data

   Untuk dapat menerima data maka harus mengaktifkan USART Receiver dengan memberikan 

logika  1  pada  RXEN bit  di  register  UCSRB.  Data  yang diterima  akan  ditempatkan  secara 

otomatis ke register UDR. Sebelum memindahkan data dari register UDR ke variable yang lain, 

maka perlu dicek bit RXC pada register UCSRA apakah sudah berlogika 1. Berikut ini program 

menerima data serial:

uint8_t USART_vReceiveByte()

{
// tunggu sampai RXC berlogika 1
while((UCSRA&(1<<RXC)) == 0) ;
// terima data
return UDR;
}

berikut ini contoh program serial dengan boudrate 19200:

#include <stdint.h>
#include <avr/io.h>

// define baud rate
#define USART_BAUD 19200ul
#define USART_UBBR_VALUE ((F_CPU/(USART_BAUD<<4))-1)

void USART_vInit(void)
{
// Set baud rate
UBRRH = (uint8_t)(USART_UBBR_VALUE>>8);
UBRRL = (uint8_t)USART_UBBR_VALUE;
// Set frame format to 8 data bits, no parity, 1 stop bit
UCSRC = (0<<USBS)|(1<<UCSZ1)|(1<<UCSZ0);
// Enable receiver and transmitter
UCSRB = (1<<RXEN)|(1<<TXEN); 
}

void USART_vSendByte(uint8_t u8Data)
{
// Wait if a byte is being transmitted
while((UCSRA&(1<<UDRE)) == 0);
// Transmit data
UDR = u8Data; 
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}

uint8_t USART_vReceiveByte()
{
// Wait until a byte has been received
while((UCSRA&(1<<RXC)) == 0);
// Return received data
return UDR;
}

int main(void)
{
uint8_t u8Data;
// Initialise USART
USART_vInit();
// Send string
USART_vSendByte('A');
// Repeat indefinitely
for(;;)
{
// Echo received characters
u8Data = USART_vReceiveByte();
USART_vSendByte(u8Data);
}
}
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