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PENGATURAN REGISTER  

MIKROKONTROLLER ARM 

 

Kali ini saya membahas cara pengaturan register yang ada pada mikrokontroler arm, kegunaan 
register ini untuk mengatur fungsi masing‐masing port pada arm dan fungsi‐fungsi lainnya.  

General Purpose I/O (GPIO) 
Pada  arm  ada  42  gpio  yang  dapat  digunakan,  disamping  fungsinya  sebagai  gpio  ada  fungsi‐
fungsi  lainnya  yang  dapat  digunakan,dimana  untuk  menggunakan  fungsi  spesial  ini  harus 
mengatur register terlebih dahulu. 
Tabel 1. 

 
pada tabel 1 diatas,yang didalam kotak merah merupakan arm yang dibahas. Pada tabel diatas, 
terlihat ada 42 gpio yang tersedia. Sehingga mikrokontroler ini sangat cocok digunakan, terlihat 
dari jumlah gpio yang tersedia, disamping fungsi‐fungsi tambahan lainnya. 
Berikut register‐register yang terdapat pada gpio : 
1. GPIOnData,register data port n 
2. GPIOnDIR,register direction port n  
3. GPIOnIS,register interrupt sense port n 
4. GPIOnIBE,register interrupt both edges port n 
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5. GPIOnIE,register interrupt mask port n 
6. GPIOnMIS,register interrupt mask status port n 
7. GPIOnIC,register interrupt clear port n 
Untuk lebih jelasnya lihat tabel berikut ini : 
 
Tabel 2. 

 
GPIOnData 
Register GPIOnData menyimpan data kondisi  logic pin(high/low), yang  tidak dipengaruhi oleh 
direction  pin, maupun  fungsi  digital  lainnya.  Jika  pin  difungsikan  sebagai  output, maka  data 
pada register GPIOnData akan langsung diteruskan ke masing‐masing pin. 
 
Tabel 3. 

 
 
Ketika membaca register GPIOnData akan menghasilkan kondisi logic pin,tidak dipengaruhi oleh 
konfigurasi pin. Dikarenakan regiser data hanya satu untuk kondisi  logic pin dan output driver, 
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dan efeknya terdapat perbedaan ketika melakukan proses tulis tergantung dari konfigurasi pin 
itu sendiri.  

• Jika pin dikonfigurasikan sebagai input,maka ketika menulis ke register GPIOnData maka 
tidak ada efek pada level pinnya. jika proses baca dilakukan maka menghasilkan kondisi 
logic pin saat ini. 

• Jika  pinnya  dikonfigurasikan  sebagai  output,  maka  data  pada  GPIOnData  akan 
diteruskan  langsung  ke  pinnya.  jika  proses  baca  dilakukan maka  akan menghasilkan 
kondisi  logic pin, atau dapat  juga data kondisi  logic pin,  jika direction pin berubah dari 
output menjadi input. 

• Jika pin dikonfigurasikan sebagai fungsi digital  lainnya(input/output), proses menulis ke 
register ini tidak akan merubah kondisi logic pinnya 

 
GPIOnDIR 
Register ini berfungsi untuk menentukan konfigurasi direction port. Lihat tabel dibawah ini : 
 
Tabel 4 

 
 

Jika  register  ini  diberi  data  ‘1’  maka  pinnya  dikonfigurasikan  sebagai  output,  demikian 
sebaliknya. 
 
GPIO interrupt sense register 
Register ini berfungsi untuk menentukan konfigurasi interrupt sense pin,  
 
Tabel 5. 
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Jika register ini diberi data ‘1’ maka interrupt akan terjadi jika pin dalam kondisi level (high/low), 
sedangkan jika ‘0’ maka interrupt akan terjadi pada saat perpindahan kondisi logic pin(dari low 
ke high) atau sebaliknya. 
 
GPIO interrupt both edge sense register 
Register  ini  berfungsi  untuk  menentukan  konfigurasi  kondisi  yang  akan  membuat 
mikrokontroler  interrupt. Register  ini perlu diatur  jika  interrupt diperlukan pada pin arm. Lihat 
tabel berikut ini : 
  
 
Tabel 6. 

 
 

GPIO interrupt even register 
Register ini berfungsi untuk menentukan konfigurasi interrupt pin arm, register ini berhubungan 
dengan register GPIOnIS, untuk lebih jelasnya lihat tabel berikut ini: 
 
Tabel 7. 
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GPIO interrupt mask register 
Jika bit di register GPIOnIE di set high maka pin yang diset tadi akan menyebabkan interrupt dan 
dikombinasikan dengan keadaan  register GPIO nINTR.  Jika bit diset  low maka  interrupt  tidak akan 

terjadi. 
 
Tabel 8. 

 
 

 
 
GPIO raw interrupt status register 
Jika  register  ini  dibaca  dan menghasilkan  ‘1’, maka  pin  ini  berarti  sudah  terpenuhi  semua 
kebutuhan untuk mentrigger interrupt. Jika menghasilkan nilai ‘0’ maka sebaliknya. 
 
Tabel 9. 
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GPIO masked interrupt status register 
Jika register ini dibaca dan menhasilkan ‘1’ ini merepresentasikan status interrupt. 
 
Tabel 10. 

 
 

Write / read data operation 
Untuk me set bit pada GPIO tanpa membuat bit lain ikut berubah dalam satu operasi, bit[13:2] 
14 bit address bus   digunakan untuk membuat 12 bit mask untuk operasi  read/write pada 12 
GPIO pada setiap port. Hanya GPIOnData yang di mask  ‘1’ yang akan ngefek pada operasi write/read. 

 

 
Gambar 1 

Write operation 
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Jika address bit dan GPIO data bit ‘1’ maka proses baca dapat dilakukan, jika address bit ‘0’ dan 
GPIO  ‘0’ maka  proses  baca  akan  ‘0’  ,  proses  pembacaan  register  port  data  akan  di  anded 
dengan address bit. Lihat gambar berikut ini : 
 

 
Gambar 2 

Read operation 
 
UART (Universal Asynchronous Receiver Transmiter) Register 
Register  ini  digunakan  untuk menkonfigurasikan  serial  pheriperal  interface  yang  ada  di  arm, 
UART merupakan  salah  satu komunikasi  serial yang disediakan mikrokontroler arm. UART  ini 
sudah standar sebuah mikrokontroler, jadi tidak banyak yang perlu dijelaskan, hanya saja untuk 
konfigurasi  setiap mikrokontroler berbeda‐beda.  Tabel dibawah  ini merupakan  tabel  register 
UART yang tersedia pada mikrokontroler arm. 
  
Tabel 11 
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UART receiver buffer register (U0RBR) 
U0RBR adalah byte teratas pada UART RX FIFO. Byte teratas RX FIFO berisi data yang diterima 
sebelumnya  dan  dapat  dibaca  melalui  bus  interface.  LSB  (bit  0)  merupakan  bit  data  yang 
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terakhir diterima.jika data yang diterima kurang dari 8 bit, maka data MSB yang tidak digunakan 
akan dibuat jadi ‘0’.  
Divisor  latch access bit  (DLAB) pada U0LCR harus  ‘0’ agar bisa ngakses U0RBR. U0RBR hanya 
bisa dibaca. 
 
Tabel 12 

 
 
UART transmitter holding register (U0THR) 
U0THR adalah byte teratas pada UART TX FIFO, byte teratas adalah byte terbaru di TX FIFO dan 
dapat ditulis melalui bus  interface. Bit yang pertama kali di  transmit adalah LSB. Divisor  latch 
access bit di U0LCR harus ‘0’ untuk dapat mengakses U0THR. U0THR hanya bisa ditulis. 
Tabel 13 

 
UART divisor latch (LSB,MSB) 
Register uart divisor  latch adalah bagian dari UART Baudrate generator dan menyimpan nilai 
yang digunakan, bersama dengan  fractional divider  , untuk membagi clock UART_PCLK untuk 
membangkitkan baudrate clock, dimana nilainya harus 16x dari baudrate yang diinginkan. 
 
Tabel 14 

 
Tabel 15 
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UART interrupt enable register 
Register ini berguna untuk mengkonfigurasikan sumber interrupt yang digunakan pada uart. 
Tabel 16 

 
Setelah membaca register‐register yang dijelaskan tadi silahkan mencoba pemakaian langsung. 
Percobaan yang dapat dilakukan meliputi pemakaian GPIO dan juga komunikasi serial uart. 
 
Selamat mencoba 
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