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ABSTRAKSI

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT PENGUKUR AKSELERASI
UNTUK SEFEDA MOTOR YANG DITAMPILKAN SECARA VISUAL
PALAM BENTUK GRAFIK PADA PC

Beben Yonasko
02.17.139
Jurusan Teknik Elektronika — Institut Teknologi Nasional Malang
JIn. Raya Karanglo Km 2 Malang

Ineb sufieyahoo.co.id

Dosen Pembimbing : 1. Ir. F. Yudi Limprapteno, MT
II. Ir. Eko Nurcahyo

Kata Kunci : Phototransistor Optocoupler AN35.Counter Decoded 4017. DB25.

Sampai saat ini, dealer-dealer resmi dan bengkel-bengkel sepeda motor
masih mengalami kendala dalam hal servis khususnya memaksimalkan kinerja
mesin sepeda motor. Hal ini terjadi karena setelah servis dan setting dilakukan,
tckmisi mengalami  kendala dalam menguji cobakan. Disatu sisi  teknisi
membutuhkan jalan yang lapang dan tidak mengpangu lalu lintas lain, disisi lain
teknisi tidak bisa mengetahui secara pasti perubahan akselerasi yang terjadi
sctelah  setting dilakukan karena tidak bisa melakukan pencatatan dan
penyimpanan data hasil perubahannya,

Dengan melihat dan mengamati fenomena yang terjadi di atas, maka saya
berkeinginan dan berinisiatif “Bagaimana merancang dan membuat sebuah alat
simulator jalan dengan dilengkapi rangkaian pendeteksi yang mengkonversikan
laju kecepatan sepeda motor, kecepatan putaran mesin, dan gear transmisi ke
dalam bentuk pulsa yang kemudian diantarmukakan ke PC dan diproses untuk
ditampilkan secara visual dalam bentuk grafik,
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BABI

PENDAHULUAN

I.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi otomotif vang cepat dan murah serta di dukung
dungan taral hidup masyarakal yang meningkat, membuat semakin tegjangkaunya
masyarakat untuk membeli kendaraan pribadi khususnya sepeda motor. Tlal ini
membual permintaan pasar akan produk sepeda motor semakin meningkal pula,
sehingea banvaknya dealer-dealer resmi dan bengkel-bengkel motor yvang berdiri
diberbagai dasrah untuk pelavanan penjualan, servis dan modifikasi.

Salah salu kelemahan yang diglami dealer-dealer resmi dan bengkel-
henglkel sepeda motor dalam hal servis sepeda motor saat 11 adalah bagaimana
menguji  kesesuaian antara kecepatan putaran  mesin, gegr fransmisi; dan
kecepalan laju sepeda motor yang didapat setelah serting dilakukan oleh teknisi,
Ini terjadi karena untuk mengetahui kesesumian lersebut, teknisi membutuhkan
jalan vang lapang dan tidak menggangu pengguna lalu-lintas lain sebagai sarana
1ji eabha,

Sistem simulator jalan yang dilengkapl dengan pengukur kecepatan
putaran mesin, pendeleksi gear rasmisi, dan pengukur laju sepeda motor adalah
salah satu solusi untuk permasalahan tersebut, sehingga disamping memudahkan
teknisi dalam mengetahui hasil serting, alat ini juga mengurangi resiko kecelakaan

vang bisa terjadi apabila wji coba dilakukan di jalan raya.




Dengan melihat dan mengamati fenomena vang terjadi di altas maka
penyvusun berkeinginan, “bagaimana membuat alal yang dapat memudahkan
teknisi sepeda motor untuk mengetahul hasil setting 77, dalam hal ini penyusun
akan merancang schuah alat simulator jalan yang dapat mengukur kecepatan
putaran mesin, mendeteksi gear transmisi dan mengukur keceparan laju sepeda

moter yang hasilnya akan di tampilkan sceara visual dalam bentuk grafik pada

PC:

1.2. Tujuan Perancangan
Tujuan perancangan dar skripsi ini adalah -
1, Untuk membantu memudahkan teknisi sepeda motor dalam mengetahu
hasil veffing vang telah dilakukan.
2N Untuk mengurangl resiko kecelakasn vang bisa terjadi apabila uji coba

dilakukan di jalan raya. ¢

1.3, Rumusan Masalah
Melihat dari apa yang telah dijabarkan pada latar belakang, maka dapat
dibuat rumusan masalah sebagai berikut :
1. Bagaimana mersncang dan membual sistem mekanik sebagar simulator
jalan?
2. Dagaimana cara pengambilan data dengan menggunakan sensor putaran.
phototransistor  optocoupler  dan sensor  limit yang  kemudian

diantarmukakan pada PC 7

[ ]




1.4. Batasan Masalah

Untuk  menjaga konsistensi dan  agar cakupan pembahasan  dan

perancangan dan pembuatan alat ini tidak terlalu meluas maka penyusun perlu

membuat balasan-batasan masalah yang melipud ;

L.

]

4.

Alal i dirancang untuk digunakan dan diuji cobakan pada sepada motor
Suzuki Shogun 125,

Dalam perancangan alat 1m akan dibahas tentang perangkat keras
{(hardware), sedangkan untuk perangkat [unaknya (soffwgre) dibahas
secara gans besarnya saja.

Alat ini disimulasikan unmik posisi jalan datar dan salo orang
pengendara  schagal  beban,  serta mengabaikan  faktor  angin
(crerodinamic), gaya gesek dan keadaan jalan seperti pada posisi dijalan
sesungeuhnya.

lidak membahas cara setfing sepeda motor dan standansas kesesuaian

setting dari pabrik untuk jenis sepeda motor yang di uji cobakan.

L.5. Metodologi Penulisan

Beberapa metode wvang penyusun gunakan dalam menyusun  dan

menganalisa laporan skripsi ini adalah

1.

Stadi Lileratur
Denpan  mencari  referensi-referensi  yang  berhubungan  dengan

perencanaan dan pembuatan alat yang akan dibual.

el




2 Field Research
Dengan melakukan penelitian secara langsung mengenai objek-objck
yang berhubungan langsung dengan perencanaan alal vang akan dibuat,

o Perencanaan Dan Pembuatan Alat

Lud

[Jalam pembuatan alat ini menggunakan konsep sebagai benkul -
» Perencanaan sistem secara keseluruhan (pembuatan blok diagram
sislern).
* Mendeskripsikan fungsi dari masing-masing blok diagram,
¢ Moembuat perangkat keras  fhardware) dan peranskal lunaknya
fwerfivere).
4. Pengujian Alat
Dengan melakukan pengujian perhlok rangkaian dan kerja seluruh sistem
pada alat tersebul.
5. Penyusunan Laporan Skripsi
Mumbual laporan yang lerdio dan: Pendabuluan, Teornr Penunjang,

Perencanaan dan Pembuatan Alat, Hasil Pengujian Alat dan Penutup.

1.6. Sistematika Pembahasan
Sistematika pembahasan dari skripsi ini terdiri dari pokok
permbahasan vang saling berkaitan antara satu dengan lainnya, vaitu :
BABI1 Pendahuluan

Memual latar belakang, rumusan masalah, tujuan. batasan masalah,

metodologi pembahasan, dan sistematika pembahasan.




BAB 11

BAL LI

BAB IV

BAB V

Teori Penunjang

Membahas leori-teon yang mendukung dalam perencanaan dan
pembuatan alat,

Pcrencanaan dan Pembuatan Alat

Perancangan dan perealisasian alat vang meliputi  spesitikasi,
perencanaan blok diagram, prinsip kerja dan realizasi alat,
Pengujian Alat

Memuat hasil pengujian terhadap alat yang telah direalisasikan,
Kesimpulan dan Saran

Memuat kesimpulan dan saran-saran,
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BAB Il

TEORI PENUNJANG

Untuk memudahkan dalam memahami cara kerja alat pengukur kecepatan
putaran mesin, pendeteksi gegr transmisi dan pengukur kecepatan laju sepeda
motor ini, maka perlu penjelasan dan uraian teori penunjang yang digunakan
dalam tugas akhir ini,

Teori-teori penunjang vang dijelaskan dalam bab ini meliputi:

1. Prinsip kerja sistem sepeda motor
2. Sistem kerja mekanik alat

3. Sensor Putaran

4. Phototransistor oplocoupler 4N335
5. CD4017

6. Paralel Port DB25

2.1. Prinsip Kerja Sistem Sepeda Motor

Dalam perancangan dan pembuatan alat ini sepeda motor merupakan objek
yang nantinya akan di ukur kecepatan lajunya. kecepatan putaran mesinnya dan
penggunaan gear transmisinya. Hal inilah yang mendasari untuk terlebih dahulu
diuraikan secara garis besar pringip kerja dari sistem sepeda motar.

Sepeda motor wnumnya menggunakan mesin berbahan bakar bensin dengan
dua macam sistem vaitu 2 langkah dan 4 langkah Karena kedua sistem memiliki

kesamaan dalam proses pengapian dan CDI ke cen! (satu kali wransfer arus dalam




satu putaran mesin), scrta sumber sinyal input untuk mengukur Rpm mesin hanya
diambil dari pengapian tersebut maka keduoa sistem dianggap sama. Proses awal
dari sistem pengapian mesin sepeds motor dimulai dari alternator vang sudah
menjadi satu kesatuan dalam mesin sepeda motor yang terdiri dari kumparan
(stator) dan lingkaran magnet (rotor). Sumber tegangan yang di bangkitkan dari
alternator terscbut di supply ke sistem pengapian. lampu. dan ACCU. Untuk
sistem pengapian, pada alternator sepeda motor telah terdapat kumparan tersendiri
(stator) dan titik tersendiri pada magnet (rotor) vang berfungsi sebagai penanda
Top ( posisi piston tepat diatas) dan sebagai sinyal pemicu untuk transfer arus
pengapian dari CDI ke cail. Jadi kesimpulannya adalah sebagai berikut:

1 kali putaran mesin = 1 kali pularan magnet

1 kali putaran magne!l menghasilkan | sinyal pengapian CDI

Maka, 1 sinval CDI ke coif = 1 kali putaran mesin

2.2, Sistem Kerja Mekanik
Mekanik vang dimaksud dalam perancangan dan pembuatan alat ini adalsh

sebuah alas / deck yang terbuat dari bahan logam kuat (besi) dan tahan terhadap
tekanan beban max 250 kg. Hal ini karena perhitungan beban yang akan di tumpu,
yaitu beban sebuah unit sepeda motor ditambah dengan beban pengendara yang
menguji cobakan sepeda motor tersebut. Pada bagian belakang dar deck ini
ditempatkan dua roda gelinding yang dibuat untuk mengimbangi laju roda
belakang sepeda motor pada saat gear transmisi aktif atau kondisi motor berjalan.
Jadi dua roda gelinding tersebut akan ikut berputar seiring roda belakang sepeda

motor berputar.




Dibagian luar salah satu roda gelinding yang porosnya juga masih
berhubungan dengan roda gelinding terscbul dipasang sebuah disk yang sisinva
dibagi atas dua bagian yaitu gelap dan terang (tembus cahaya), hal ini karena disk
tersebul digunakan sebagai objek untuk mendeteksi pulsa yang dibaca oleh sensor
putaran dari setiap putaran roda gelinding yang digerakkan oleh roda belakang
sepeda motor. Setiap pulsa yang dideteksi digunakan sebagai masukan untnk
mengukur kecepatan laju sepedn motor, Untuk pelengkap scbagai variabel beban,
pada bagian luar roda gelinding dari alat ini dipasang sebuah puli yang porosnyva
Juga satu kesatuan dengan roda gelinding dan terhubungkan dengan sebuah kipas
vang bisa difungsikan sebagai beban. Untuk media penghubung dari puli ke kipas
beban tersebut menggunakan sebuah bely, hal ini karena belr selain lebih vieksible,
saat berputar juga tidak menimbulkan suara berisik. Untuk rincian dari sistem

mekanik tersebut adalah sebagai berikut:
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Gambar 2-1

Gambar Rancangan Mekanik [1]




2.3. Sensor Putaran

Sensor putaran digunakan untuk mendeteksi posisi sudut dari suatu
putaran disk atau untuk membaca kecepatan dari suatu obyek vang berputar
(Rpm). Ada beberapa jenis encoder vang kita kenal dan biasa digunakan, yaitu
encoder putaran jenis magnetis dan encoder putaran jenis optik. Dalam
perancangan dan pebuatan alat ini, encoder yang kita gunakan adalah encoder

Jenis optik.

2.3.1. Enceder Putaran Jenis Optik

Encoder putaran jenis optik menggunakan suatu disk dengan sejumlah
celah cahaya yang ditempatkan mengelilingi, seperi ditunjukkan pada gambar
2-2. Cahaya dari sumber diterima sensor hanya ketika celah lurus dengan sumber
cahaya dan sensor tersebut. Suatu pulsa dihasilkan ketika cahaya diterima
receiver. Ketika disk berputar, kecepatan putaran diketahui oleh banyaknya pulsa
yang terjadi per menit atau per detik. Ketika ada lehih banyak celah pada disk,
resolusi pembacaan kecepatan menjadi lebih baik. Bagaimanapun perhitungan
pulsa tidak menyampaikan informasi yang berhubungan dengan arah putaran.

Informasi tersebut disajikan oleh signal lain pada encoder.




o Light soirce

Celah cahaya

Gambar 2-2

Sensor Putaran {2]

Karakteristik dari encoder putaran jenis optik tidak terlalu sensitif terhadap
getaran mekanis dan lemperatur. Disk yang ringan dapat di-ségrr dan stop dengan
scgera. Ini memperkecil kesalahan data juga mempermudah untuk mengendalikan

disk tersebut.

2.3.2. Aplikasi Encoder Putaran Untuk Mendeteksi Kecepatan Putaran
Informasi kecepatan putsran digunakan dalam menghitung pekerjaan yang
dilakukan oleh mesin yang berputar. atau ke suatu sistem yang secara otomatis

mengendalikannya. Berikut adalah karakteristik dari encoder pularan.

Karakteristik Elektrik:
4. Tepangan input : De 5V
b. Arusinpul LED 13 mA

Arus input photodiode  : 0.5 mA

it

d. Bentuk Gelombang output : Squarewave

LE]

. Resolusi (TYR) : 100 pulsa per revolusi

4

Sensor putaran : Photo

10




2. Respon : 25kliz

Karakteristik Mekanis:
a. Torsi start : 0.29mN = m (3gf* om) max.
h. Inertia 13 pf e cm? max

Skematik dari ercoder putaran jenis optik seperti ditunjukkan pada gambar 2-3

herilout :

ill\{ I'x THHEX :'
. ¥

Gambar2-3

Encoder Putaran jenis optik [3]

2.4. Phototransistor Optocoupler AN35

4N35 adalah eptocoupler  yang terdiri dari gelium arsenida (GaAs)
inframerah yang berfungsi sebagai deode yang memancarkan seria sebagai switch
atau pengendali dari suatu photofransistor didalamnya. Semua telah menjadi satu
kesatuan dalam integrated circuit { IC ) 6 pin seperti yang di tunjukkan pada
gambar schematic 2-5. Aplikasi dari 4N35 ini sclain bisa digunakan sebagai
regulator power syppdy, IC ini juga digunakan sebagai input dalam aplikasi digital

sepertt mikroprosessor.
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CGambar 2-4
Phototransistor Optocoupler ASN35 [4]

Berikut im penjelasan kegunaan masing-masing pin dalam perancangan dan
bembuatan alat:
e Pin 1 (Anode)
Pin 1 merupakan inputan aktif high dari sumber tegangan yang di
dapat dari sistem pengapian mesin sepeda motor untuk mengukur
kecepatan putaran mesin. Kegunaan pin 1 dalam rangkaian
pendeteksi sistem transmisi hanya tetap stabil di sumber tegangan
(Vee).
« Pin 2 (Katode)
Pin 2 stabil di ground pada rangkaian pengukur kecepatan putaran
mesin, sedangkan dalam rangkaian pendeteksi sistem transmisi pin
2 merupakan inputan aktif fow yang di dapat dari swifch transmisi
mesin sepeda motor.
e Pin 3 (No Connection)

* Pin 4 (Emitter)




Pin 4 dihubungkan pada ground dari sumber tegangan, karena pin
imi sebagai sumber input akiif /ow ke PC apabila phototransistor ini
di aktifkan oleh diode.

Pin 5 (Collector)

Pin 5 adalah pin yang dihubungkan ke IC CD4017 untuk
dikondisikan sinyal yang masuk sebelum dihubungkan sebagai
input ke PC untuk pengukuran kecepatan putaran mesin.

Pin 5 dalam rangkaian pendeteksi sistem transmisi langsung di
hubungkan ke PC.

Pin 6 (Basis)

Pin 6 dalam perancangan dan pembuatan alat ini tidak digunakan.

Karskteristik Elektrik dari [C 4N35 ditunjukkan pada tabel 2-1 berikut;

Tabel 2-1 Karakteristik Elektrik 4N35 |5]

EMITTER

It o Viltage = 2mai Y (AL I -
Fewgse Leakags Currant Np=60Y] ln (1.0 i A
DETECTOR

Gollactor Emiier Broskdoan Vollage ik =10mAle=01  BVegs £ 1 ¥
Gollacty-Bass Braakdoun Vollaga He=100pk =01 EVogg Hl 1% ¥
Enitor-Collachor Braakdvanviage  e=100 P le=01 | BVeeq 7 14 ¥
Colector-Emitter Bark Currsnt Wee=10% k=01 e 1 & fiA
Cafbector-Buase Cark Gurrert Vep=10¥1]  lopo I
Lapatas Wep=0Ul=1MHz | O & oF
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2.5. CD4017

CD4017 adalah IC decoder counter 16 pin dengan 10 output. Fungsi dari
CD4017 adalah sebagai decoder counter yang memberi keluaran aktif high “'17
pada pin oulputnya apabila clock diberi masukan aktif low *0” dan clock enable
dihubungkan dengan ground. CD4017 meng-counter dan memindahkan posisi
keluaran dari pin keluaran pertama ke pin keluaran berikutnya (berurutan) apabila
clock di beri sinyal masukan aktif low 70" kembali dan seterusnya sampai pada
posisi di pin keluaran terakhir hingga mereset kembali ke posisi awal. Jadi
bekerjanya CD4017 ini bergantung pada frekuensi masukan ke clock yang

diberikan. Susunan pin dan CD4017 ditunjukkan pada gambar 2-6 berikut:

G04017B
EED 068 CUTHIT F" = U LA
SECOUED DUTFUT T — 12wy
sieenct sutkst ¥ L Y rscx
BREHAED DUTRUT "1° =M 1 o enaie
SEED K6 BETPUY % (2 cann gur
DECORER QUTPUT 1 = "L gecoesn aurrT ¥
GEEBIND MTHT T — T R
ey = e sy OUTUT T
Gambar 2-5

Susunan Pin CD4017 [6]

Berikut penjelasan dari masing-masing pin yang digunakan dalam perancangan
dan pembuatan alat:
e Pin 1,2,4.5,6.7.10.11 dan 12 tidak digunakan.

e Pin3
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Pin 3 merupakan decoded output awal “Q0" dari hasil counrer

CD4017 yvang dihubungkan ke PC scbagai input.

s Pin9

Pin 9 merupakan decoded output kedelapan "QR”, tetapi karena

hanya satu inputan saja yang digunakan maka output ini

dihubungkan ke pin 15 untuk mereser kembali ke awal.

e Pin 8 (Ground)

= Pin 14 (Clock) digunakan sebagai input dan photodiode.

e Pin16(Vee)

Karakteristik elektrik dari 1C CD4017 ditunjukkan pada label 2-2 berikut;

Tabel 2-2 Karakteristik Elektrik CD4017 [7]

R _ e W E R :
Symbed P sl Cesielitionns B T BT T T T BT Iirsies
T “FATsoE Oevioe Vi - 57 F 05 | = [N T
Lawraet Vigs = W & 10 | 4o i T
Vin= VR B g | &0 & | pa
Vo s Level |5 G T
Tl g = T BT 2 | zos 00 | v
g R ¥ o | aos o | o
Wi = 1 ) n A5 0.0 v
T HIGH Levd g = 10 A
R g Y L 5] [ R 2 o 9% ¥
s = 10 ] awm | 1w s 5
= 1R L E B 14851 15 1495 W
ey Ler Lrel GRS
Bt Wilia g Yy =EEAn, - 08 or b B 18 1% 1.5 £
gy = W Mo — | R o SRS brEr] 21 L W
Wi - P VG - LBV o 13 a5 £ 44 w
Yl HGH L= Bl 10 LA
Ingai toliags = EE D ar A an X 25 e
Wi = 1R Vg = 100 o i L 7o 70 o
Wi 15 Ve = LR e 11 R 1.0 i 14 w
o Lo Low A it - P O, - A Tex Tad | wem EiE AL
Cunrara ohboss 3; s — TR Yo =0 i 11 b (1] A
V=19 Va=1.% EE an AR 24 T
Ty IO Leval Crupn Wi = UT, i - AGT = TG | D30 otz s
Cisnrens Mote 3| WD = 1 V= o LS G &3 e
Vo = 15 V= (LR 14 13 | -ae 1.0 e
Tin TR it Tun = 10 T OF T3 W) 032 T e
Wi = R ey = 1 0nE (CrR v 19 | wa




2.6. Paralel Port DB25
DB25 adalah sebuah konektor yang digunakan sebagai paralel port yang

dapat mengirimkan & bit data sekaligus dalam satu waktu. DB25 memiliki 25

buah pin dengan gambaran dan fungsi pin sbb:

fi] [is]

25 pile

DR fennale

Gambar 2-6
DB25 [8]

Kelerangan dari pin-pin yang digunakan dalam perancangan dan pembuatan alat:

o Pin 2 (data "0”) = Digunakan sebagai line signal dari sensor putaran
pendeteksi pulsa untuk mengukur kecepatan laju
sepeda motor.

o Pin 3 (data 1) = Digunakan sebagai line vignal dari pendeteksi pulsa
perputaran mesin

o Pin 4 (data "27) = Line signal aktif low dar indikator tranamisi untuk

posisi netral.

16




Pin 5 (data "3") = Line signal aktif low dari indikator transmisi untuk
posisi gear satu.

Pin 6 (data ™4™) = Line signal aktif low dari indikator transmisi untuk
posisi gear dua.

Pin 7 (data "5™) = Line signal aktif low dari indikator transmisi untuk
posisi gear tiga.

Pin 8 (data "6") = Line signad aktif low dari indikator transmisi untuk
posisi gear empat.

Pin 24, 25 = Ground.

Pin 1 = Vec (5V)

17




BAB ITI

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT

3.1. Pendahuluan
Dalam bab ini akan dibahas mengenai perencanaan dan pembuatan alal
pengukur kecepatan laju sepeda motor, kecepatan putaran mesin, dan pendeteksi
gigi transmisi yang diupload dan ditampilkan secara visual dalam bentuk grafik
pada PC. Pembahasan akan dilakukan pada setiap blok rangkaian, terdiri atas
pemilihan komponen, cara kerja masing - masing blok rangkaian, perhitungan dan
fungsi masing - masing blok rangkaian tersebut. Secara garis besar terdapat dua
bagian perangkat vang ada, yaitu :
¢ Perencanaan perangkat keras (Hardware)
» [Perencanaan perangkat lunak (Seftware)
Pada perencanaan perangkat keras meliputi seluruh peripheral vang
digunakan pada sistem ini. Sedangkan pada perencanaan perangkat lunak meliputi
flowehart dan software secara umum. Akan tetapi kedua perangkat tersebut dalam

kerjanya akan saling menunjang satu sama lain.

3.2. Perancangan Perangkat Keras (Hardware)
3.2.1. Spesifikasi Alat

Spesifikasi “pengukur kecepatan laju sepeda motor, kecepatan putaran
mesin, dan pendeteksi gigl transmisi yang ditampilkan secara visual dalam bentuk

grafik pada PC” vang dirancang adalah sebagai berikut:
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1. Alat int menggunakan Sensor putaran jenis optic untuk mendeteksi pulsa
dari hasil perputaran roda sepeda motor sebagal data untuk mengukur
kecepatan laju sepeda motor.

2. Menggunakan IC phetotransistor 4N35 untuk pendcetcksi pulsa dan hasil
perputaran mesin sebagai data untuk mengukur kecepatan perputaran
mesin, IC ini juga digunakan untuk mendeteksi sinyal dan indikator gig
transmisi sebagai data untuk mendeteksi dan menampilkannya pada grafik.

3. Menggunakun CD4017 sebagai pengkondisi pulsa dari sinval yang dari
perputaran mesin .

4. Menggunakan paralel port DB23 sebagai media komunikasi dala ke PC.

3.2.2. Blok Diagram Keselurnhan Alat

Perancangan dan pembuatan pengukur kecepatan laju sepeda motor,
kecepatan putaran mesin, dan pendeteksi gigi transmisi yang ditampilkan secara
visual dalam bentuk grafik pada PC agar dapat dilakukan secara sistematis dan
terstruktur maka perlu dibuat blok diagram yang menjelaskan dari sistem yang
dirancang. Secara garis besar sistem perancangan ditunjukkan pada blok diagram

dari Gambar 3-1,

19




4N35 -4 CD4017
L
AN3S 'f
4N35 J‘ - = DB25 | [>' PC E
—— - ; V
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Sensor Puta J— Coao7 !

Sepeda Motor Blnk Unlt Pendetekm Pulsa

Cambar 3-1
Blok Diagram keseluruban Sistem

Keterangan fungsi dari masing-masing blok diagram pada blok unit
pendeteksi pulsa di atas adalah sebagai berikut :

1. Sensor Putaran
Berfungsi mendeteksi pulsa yang dihasilkan dari perputaran laju roda
belakang sepeda motors.

2. gN35
Berfungsi sebagai pendeteksi pulsa dari setiap pularan mesin yang
dihasilkan dan pada pendeteksi transmisi berlimgsi sebagai saklar yang
mengaktifkan input ke PC scbagai masukan dari pendeteksian gigi
transmisi yang aktif,

3. CD4m7
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Berfungsi schagai decoder counter vang mengkondisikan sinyal dan
sensor putaran dan pendeteksi putaran mesin sebelum ke masuk PC.
4. Paralel port DB25
Berfungsi sebagai media komunikasi data dari sensor-sensor ke PC.
5. PC (Personal Compuier)
Berfungsi sebagai pengolah data dan menampilkan hasilnya dalam bentuk

grafik.

3.2.3. Prinsip Kerja Alat
Pada perancangan dan pembuatan sistem ini, maka sistem ini akan siap
bekerja bila kescluruhan komponen pombentuknya vang meliputi soffware
aplikasi utama dan unit pendeteksi pulsa (sensor-sensor) sudah diaktifkan.
Berdasarkan gambar 3.1, maka didapatkan langkah-langkah kerja sistem vailu
sebagal berikul:
1. Pengambilan Data Kecepatan Laju Sepeda Motor (Km/jam)

Sistern ini bekerja disaat kondisi sepeda motor yang di uji coba
berjalan. Hal int karana pada kondisi tersebut roda belakang sepeda motor
berputar dan menggerakkan roda gelinding dan sistem mekanik yang
sudah dirancang, sehingga disk sensor yang porosnya menjadi satu dengan
roda gelinding tersebut akan ikut berputar, Sensor vang terpasang akan
aktif membaca setiap pulsa yang dihasilkan dari perputaran roda belakang

sepeda motor dan outputnya difunsikan sebagai clock CD4017 kemudian




dihubungkan ke PC untuk diproses dan ditampilkan dalam bentuk grafik
dalam satuan Km/jam.
2. Pengambilan Data Perputaran Mesin (Rpm)

Sistem ini bekerja pada saat kondizi mesin scpeda motor mulai
hidup walaupun tidak dalam posisi jalan. Pulsa dicuplik dari circuit
pengatur pengapian mesin (CDI) yang mengarah ke Coil. Hasil dan pulsa
tersebut kemudian dibaca oleh phofotransisior optocoupler dan
dikondisikan sinyvalnya melalui decoder counter. Pengkondisian dilakukan
karena terlalu tingginya frekuensi sinyal vyang didapat dari sistem
pengapian motor sehingga tidak mudah di baca oleh PC.

3. Pengambilan Data indikasi transmisi

Pada sistem transmisi manual sepeda motor bebek keluaran tahun
2000 dan sesudahnya banvak yang sudah dilengkapi dengan switch
indikator transmisi untuk menyalakan lampu indikasi gecr yang aktif di
panel kilometer. Dari switch transmisi aktif Jow vang sudah tersedia inilah

di dapat input untuk data ke PC.

3.2.4. Perancangan Rangkaian Sensor Laju Kecepatan Sepeda Motor

Pada perancangan rangkaian ini dibutuhkan sebuah sensor / encoder putaran
jenis optik (phofodiode) yang berfungsi membaca pulsa dan sebuah disk yang
digunakan sebagai media pembacaan. Data digital dalam bentuk jumlah pulsa

akan langsung dihubungkan ke CD4017 untuk di kondisikan sinyalnya sebelum




dihubungkan lagi ke PC melalui parallzl porr. Perancangan pendeteksi pulsa ini

seperti dinunjukkan pada gambar 3-2 berikut:

SV
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. | S 5 ) e T
SV Ql +—
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|
Gambar 3-2

Rangkaian Pendeteksi Pulsa Dengan Sensor Putaran Photodiode

Jika sensor yang dilalui disk berputar dan berada pada celah cahaya alan sisi
terang vang lerdapal pada oisk, maka akan mengaktifkan photodiode (receiver)
dan selanjutnya memberikan masukan aktif low “07 pada clock CD4017 untuk
dicodekan sebelum ke PC ( 1 pulsa ke PC = 8 kali pulsa dari phorediode).
Penggunaan resistor pada rangkaian berfungsi sebagal pembatas arus, Nilai
tahanannya dapat dicari dengan cara sebagai berikut:

+ Nilai R pada LED (IRTX) dengan kebutuhan arus 15 maA

V=[*%*R
P = Fru

Hea

B e
0015

R = 246,6 {2 = 33002
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e Nilai R pada Photodiode (IRRX) dengan kebutuhan arus 0.5 mA

V=1*R
R— F— F ppesecaioda
F Ermp
_5-13
0,0005

R = 7400 £1 = 10K£2
Untuk perhitungan dalam mengukur kecepatan laju sepeda motor dapat dicari
dengan cara sebagai berikut:
Celah cahava pada disk sensor adalah 1, jadi 1 pulsa=1 putaran atau keliling
dari roda gelinding yang mengimbangi laju putar roda belakang.
Keliling roda gelinding = 23,5 Cm =235 % 107 Km, satuan vang di pakai
adalah Km/jam, 1 pulsa CD4017 adalab 8 kali sinyal sensor dan data yang di
ambil setiap 1 detik sekali maka:

jumlah pulsax 23.5x 10 Km x 8 x 3600 = ............ Em/lam.

3.2.5, Perancangan Rangkaian Pendeteksi Pulsa Dari Perputaran Mesin
Dalam perancangan rangkaian ini di gunakan 4N33 sebagai pendeteksi
pulsa wvang didapat dari CDI sepeda motor. Untuk selanjutnya sebagai
pengkondisi sinyal keluaran dari 4N35 digunakan decode counter CDA017,
Pengkondisian sinyal ini dilakukan karena terlalu cepatnya sinyal yang didapat
dari CDI schingga apabila tidak dikondisikan terlebih dahulu akan sulit dideteksi
oleh PC. Perancangan rangkaian pendeteksi pulsa perputaran mesin seperti pada

gambar 3-3 benkut:
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Gambar 3-3

Rangkaian Pendeteksi Pulsa Dari Perputaran Mesin

Nilai R pada phototransistor 4N35
V=1*Rk

-
Ir

e

Diketahui dari datasheet 4N35 besarnya Ir= 20 mA dan Vr=1,4Volt

12-1.4

002
R =530 0} = 5600
Untuk perhitungan dalam mengukur kecepatan putaran mesin sepeda molor
dapat dicari dengan cara sebagai berikut:
1 sinyul CDI ke Coil = 1 putaran mesin, | pulsa CD4017 adalah 8 kali sinyal
dari CDI, satuan yang dipakai Rpm, dan data yang diambil setiap 1 detik
sekall maka:

Jumlah pulsax 8x60=............Rpm
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3.2.6. Perancangan Rangkaian Pendeteksi Gear Transmisi

Seperti pada rangkaian pendeteksi pulsa dari perputaran mesin diatas,
phototranyistor 4N35. Socket denpan 5 output { N, gear 1; 2: 3 dan 4 ) vang
terhubung dengan switch transmisi pada sepeda motor dijuwmper dan dihubungkan

masing-masing dengan 4N35 seperti pada gambar 3-4 berikut:
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Gambar 3-4

Rangkaian Pendeteksi Gegr Transmisi
Untuk mencari nilai R yang digunakan sebagai pembatas arus pada 4N35
sebagail berikul:
Nilai R pada phetotransistor 4N35

V=T"R
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R= e L)
£
Diketahui dari datasheet 4N335 besarnya If = 20 mA dan Vi= 1 4Volt

12-1.4
0.02

R=530£~=1KQ

3.3, Perencanaan Perangkat Lunak (Software)

Untuk mendukung agar perangkat keras berfungsi sesuai dengan
perencanaan, maka diperlukan perangkat lunak schbagal penunjangnya. Perangkat
lunak ini sendiri maksudnya adalah suatu program yang kita buat yang nantinya
akan memproses data input yang didapat untuk ditampilkan dalam bentuk grafik
pada PC. Program vang digunakan dalam perancangan ini adalah Visual Besic
.00

Pada perancangan perangkat lunak (software) dipaparkan dalam diagram

alir secara keseluruhan dan semua sistem.
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3.3.1. Perancangan Diagram Alir Sistem (Flowchart)
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BAB IV

HASIL PENGUJIAN ALAT

Untuk mendapatkan hasil yang maksimal setelah melaksanakan
perancangan dan pembuatan alat, maka perlu dilakukan suato pengujian terhadap
alat yang telah dibuat. Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui apakah alat yang
telah dibuat sudah dapat bekerja sesuai dengan apa vang telah direncanaan atau
belum. Beberapa tahapan-tahapan dalam pengujian tersebut adalah sebapai

berikut:

I. Pengujian seluruh rangkaian dan kumunikasinya dengan PC.

[

Pengurian pengukuran laju kecepatan sepeda motor olch PC dengan

perbandingan spedometer sepeda motor.

3. Pengujian pengukuran putaran mesin sepeda motor oleh PC dengan

perbandingan tachometer.

4.1, Pengujian Scluruh Rangkaian dan Komunikasinya Dengan PC

4.1.1. Tujuan Pengujian

Untuk mengetahui apakah seluruh rangkaian sudah bekerja dengan haik

hingga komunikasinya dengan PC.

4.1.2. Alat dan Bahan

1. Sepeda motor Suzuki Shogun 125

a0




2. Mekanik alat

Seluruh Rangkaian

Lal

4. Kabel paralel DB25

5, PC (dengan Sofrware VBPort Test Version 2.0)

. Mudritester

4.1.3. Langkuah Penrujian

Persiapan untuk mengaktifkan rangkaian

1

Menpghubungkan ranpkaisn dengan PC dan sepeda motor
3. Menvalakan mesin sepeda motor

4. Menjulankan sepeda motor diatas mekanik dan mengaktitkan gear

transmisi dari gear | sampai dengan gear 4

5. Mulirtester digunakan untuk melihat tegangan vang vang keluar dari setiap

ranglkaian pendeteksi pulsa (Vout).

6. PC digunakan untuk mehhat perubahan data ( menggunakan soffware

VBPort Test Version 2.0)) dengan masukan dari rangkaian pendeteksi pulsa

7. Pengujian dilakukan hingga dipastikan selurub rangkaian pendeteksi pulsa

telah bekerja dengan baik hingga komunikasinya dengan PC

3l




4.1.4. Hasil Pengujian

Hasil pengujian tegangan yang keluar (Vout) dari setiap rangkaian
pendeteksi pulsa pada saal aktif dapal dilihat seperti pada gambar dan tabel

berikut:

Gambar 4-1

Pengukuran Tegangan Yang Keluar (Vout) Dari Rangkaian Sensor Kecepatan

Gambar 4-21

Pengukuran Tegangan Yang Keluar {(Vout) Dari Rangkaian Sensor Putaran Mesin




Gambar 4-3

Pengukuran Tegangan Yang Keluar (Vout) Dari Rangkaian Pendeteksi Gear Transmisi
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Gambar 4-4

Pengujian Selwruh Rangkaian Dengan Software FEPort Test Version 2.0
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Tabel 4-1 Hasil Pengujian Seluruh Rangkaian

Mo

Sensor

Cara pengujian

Vourt (Volt) Ket
Aktif high "1" bila sensor melewati i
1 | Kecepatan - ¢clah cahaya pada disk mekanik 2,921 Bt
: sebanyak 8 kali
e | AKiifhigh 1" bila ada arus yang -
masuk dari CDI sebanyak 8 kali 4,78 Benar
5 G Aktif low 07 bila gear transmisi N
O (Netral) pada sepeda motor aktif 0.001 Benar
4 {:—' - 1 Aktif low 0" bila gear transmisi 1
i pada sepeda motor aktif 0,002 Benar
s —_— Aktif low “07 bila gear transmisi 2 o
pada sepeda motor aktif 0,001 Benar
P o Aktif low “0” bila gear transmisi 3 ==
g pada sepeda motor aktif 0,003 Benar
2 o Aktif low “0” bila gear transmisi 4
pada scpeda motor aktif 0,001 Benar

4.2. Pengujian Pengukuran Laju Kecepatan Sepeda Motor Oleh PC Dengan

Perbandingan Spedometer Sepeda Motor

4.2,1, Tujuan Pengujian

Tujuan pengujian ini adalah untuk mengetahui berapa error dari hasil

pengukuran laju kecepatan sepeda motor oleh alat yang ditampilkan dalam bentuk

prafik pada PC .

4.2.2. Peralatan Yang Digunakan

1. Sepeda motor Suzuki Shogun 125




2. Mekanik
3. Rangkatan pendeteksi pulsa

4. Kabel paralel DB235

5. PC

4.2.3. Langkah Pengujian
1. Persiapan untuk mengaktifkan rangkaian .
2. Menghubungkan rangkaian dengan PC dan sepeda motor.
3. Menjalankan sepeda motor di atas mekanik sampal dengan batas-batas

kecepalan yang akan di ukur (disesnaikan dengan spedometer).

4. Membuka program tampilan Visual Basic dan menekan tombol Storf
untuk memulai pengokuran, tombol Step untuk mengakhin dan Save untuk

menyimpan.

4.2.4. Hasil Pengujian
1. Hasil pengukuran PC di kecepatan 20 Km/jam pada spedometer dengan
sample waktu vang di ambil 5 detik dari gans perpindahan gear 2
Lransmisi:
Detik 5 = 20 Km/jam
Detik 6 = 23 Km/jam
Detik 7 = 19 Km/jam
Detik 8 =20 Km/jam

Detik @ =25 Km/fjum




e

e B S B S

Jadi kecepatan rata-rata:

194 21+19+20+25
5

— 208 Km/jam

Perhitungan error pengujian:

Perhitungan — Pengukuran

Frror = e e x 100%
Perhitungan

= | M ; +100%;

=4%

Cambar 4-5
Tampilan Spedometer Di Kecepatan 20 Km/jam

e —=
1 e o i S
L5 :- i) + ) - Iy - I3 v i L o] EE] 15 F T F i - ir )
e B ] B
Crafik 4-1

Grafik Tampilan PC di Kecepatan 20 Kimn/jam
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Keterangan :

Gwar O {Melral]
Gaar 1

Gear 2

Gaar

Gaar 4

Hasil pengukuran PC di kecepatan 30 Km/jam pada spedometer dengan
yumple waktu vang di ambil 5 detik dari garis perpindahan gear 2
iransiisi:

Detik 7 =28 Km/jam

Detik 8 = 30 Km/jam

Detik 9 =33 Km/jam

Detik 10 =32 Km/jam

Detik 11 =29 Km/jam
Jadi kecepatan rata-rata;

28+30+33+32+29
3

= 30,4 Km/jam

Perhitungan error pengujian:

= Perhitungan — Pengukuran

Error x 1 00%
Perhitungan
=| 2= th |x100%
30
=1,3%

F




Ioat jains

3.

Gambar 4-6
Tampilan Spedometer Di Kecepatan 30 Km/jam

Hasil pengukuran PC di kecepatan 40 Km/jam pada spedometer dengan

sample waktu vang di ambil 5 detik dari garis perpindahan gear 3

transimisi;

1 = -] EJ F] k] iF I 1= 1§ I I IF 1T 1
al o el o

Grafik 4-2
Cirafik Tampilan PC di Kecepatan 30Km/jam

Detik 11 = 39 Km/jam
Detik 12 = 45 Kmn/jam
Detik 13 =41 Km/jam
Detik 14 = 38 Km/jam

Netik 15 =40 Km/jam

38
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Jadi kecepatan rata-rata:

39445+ 41+ 38+ 40
40

=d(.6 Km/fam

Perhitungan errer pengujian:

Perhitungan — Pengukuran

Error = w1 0%
Perhitungan
40
=1.5%

Gambar 4-7
Tampilan Spedometer Di Kecepatan 40 Km/jam
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Grafik 4-3

Ciratik Tampilan PC di Kecepatan 40K mfjam

4, Hasil pengukuran PC di kecepatan 50 Km/jam pada spedometer dengan
sample waktu yang di ambil 5 detik dari garis perpindahan geaqr 4
transmisi;

Detik 14 = 55 Km/jam

Detik 15 =48 Km/jam

Detik 16 = 50 Km/jam

Detik 17 =53 Km/jam

Detik 18 =53 Km/jam
Jadi kecepatan rata-rata:

S5+ 48+ 50+ 53+ 53
J;;

=518 Km/jam

Perhitungan error pengujian;

_ Perhitungan — Pengukuran

Error s 1009

Perhitungan

40




i L % 100%
50

=3,6%

Gambar 4-8

Tampilan Spedometer Di Kecepatan 50 Km/jam
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Crafik 44
Grafik Tampilan PC di Kecepatan S0Km/jam

5. Hasil pengukuran PC di kecepatan 60 Km/jam pada spedometer dengan
sample wakty yang di ambil 5 detik dan gans perpindahan gear 4

transmisi;
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Detik 20 = 58 Km/jam

Detik 21 = 60 Km/jam

Detik 22 = 59 Knv/jam

Detik 23 = 60 Km/jam

Detik 24 = 67 Km/jam
Jadi kecepatan rata-rata:

S8+ 60+ 394 60+ 67
&

= 60,8 Km/jam

Perhitungan error pengujian:

_ Perhitungan — Pengukuran

Error = 1 00%,
Perfitungan

= | Ml | x100%

=1,3%

Gambar 4-9
Tampilan Spedometer Di Kecepatan 60 Km/jam

42




i

18|
A4 0
17
axt
e

I !

e
ooy R
L

{

e : A
g = :

e S . e PNy A B T - G v S L TR R L T R

bt~ RETE =

Crafik 4-5

Grafik Tampilan PC di Kecepatan 60Km/jam

I3

Hasil pengujian pengukuran di laju kecepatan 70 Km/jam pada spedometer

tidak dapat dideteksi oleh PC dan kenaikan grafik yang di tampilkan hanya

mampu di 60-65 Km/jam atau tidak sesual dengan spedometer sepeda motor

(Error),

Dari hasil pengujian PC di laju kecepatan yang dapat di ukur seperti

terlihat pada tabel benkut ini:

Tabel 4-2 Hasil Pengujian Pengukuran laju Kecepatan sepeda motor

Tampilan kecepatan | Tampilan kecepatan rata-rata Error
Wa speedometer (Km/jam) | pada grafik PC (Km/jam} o
| 20 21,2 4 !
2 30 304 i3 ‘
3 40 41.6 ElN
4 50 51.8 36 |
s 60 60,8 15 ‘
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. Menghubungkan rangkaian dengan PC dan sepeda motor

Menyalakan mesin sepeda motor

. Memutar Gas sepeda motor sampai pada batas-batas kecepatan putaran

mesin vang akan di ukur (disesuaikan dengan tuchometer).
Membuka program tampilan Visual Basic dan menekan tombol Start
untik memulai pengukuran, tombol Stop untuk mengakhiri dan Save untuk

menyimpan

4,34, Hasil Pengujian

1.

Hasil pengukuran PC di kecepatan putaran mesin 1500 Rpm pada
tachometer dengan sample wakin yang diambil 5 detik dari titik O detik.
Detik 1= 1500Rpm
Datik 2 = 1500Rpm
Detik 3 — 1600Rpm
Detik 4 = 1450Rpm

Detik 5= 1500Rpm

Jadi kecepalan rata-rata putaran mesin:

1500 + 1500+ 1600 + 1450 + 1500
3

=1510 Bpm

Perhilungan error pengujian:

_ Perhitungan — Pengukuran

Error = 100%g

Perhitunyan
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Menentukan error rata-rata dari hasil pengujian:

Juinlzh prosentase error data pengukuran
Error = = %
Jumlah data vang dlambll

_ 4+],_3+1,:;+ 36+13 %

=2,34%

4.3. Pengujian Pengukuran Putaran Mesin Sepeda Motor Oleh PC Dengan

Perbandingan Tachomefer
4.3.1. Tujuan

Tujuan pengujian ini adalah untuk mengetahui berapa error dan hasil
pengukuran putaran mesin sepeda motor oleh alat yang ditampilkan dalam bentulk

grafik pada PC .
4.3.2. Alat dan Bahan

1. Sepeda motor Suzuki Shogun 125
2. Rangkaian pendeteksi pulsa

3. RKabel paralel DB25

4. PC

4.3.3. Langhkah Pengujian

1. Persiapan untuk mengaktitkan rangkaian
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= et L | x100%
1500

=66 %

Gambar 4-10

Tampilan Pada Tachometer di Putaran Mesin 1500 Rpm
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Grafik 4-6
Girafik Tampilan PC di Kecepatan Putaran Mesin 1500Rpm

2. Hasil pengukuran PC di keccpatan putaran mesin 2000 Rpm pada
tachometer dengan sample wakiu yang diambil 5 detik dari titik 0 detik.
Detik 1 = 1900Rpm

Datik 2 = 2100Rpm

46




Detik 3 = 1900Rpm
Detik 4 = 2000Rpm
Detik 5 = 2000Rpm
Jadi kecepalan rata-rala pularan mesin:

1900 + 2100+ 1900 + 2000 + 2000

= 1980 Rpm
3
Perhitungan error pengujian:

T = Perhitungan — Penguluran <100%
Perhirungan

o | 20001988 i

2000
=1%

Gambar 4-11
Tampilan Pada Tachometer di Putaran Measin 2000 Rpm
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Girafik 4-7

Grafik Tampilan PC di Kecepatan Putaran Mesin 2000Rpm

3. Hasil pengukuran PC di kecepatan putaran mesin 3000 Rpm pada
tachometer dengan sample waktu vang diambil 5 detik dari titik O detik.
Detik 1 = 3000Rpm
Datik 2 = 3000Rpm
Detik 3 = 2750Rpm
Detik 4 = 3100Rpm
Detik 5 = 3000Rpm
Jadi kecepatan rata-rata putaran mesin:

3000+ 3000 + 2750 + 3100+ 3000

s = 2970 Rpm

Perhitungan error pengujian:

_ Perhitungan — Pengukuran

Error w 100 %%

Perhitungan
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Gambar 4-12

Tampilan Pada Tachometer di Putaran Mesin 3000 Rpm
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Grafik 4-8
Grafik Tampilan PC di Kecepatan Putaran Mesin 3000Rpm

4. Hasil pengukuran PC di kecepatan putaran mesim 4000 Rpm pada

tachometer dengan sample walktu vang diambil 5 detik dani titik 0 detik.
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Detik 1 = 4000Rpm
Datik 2 = 4000Rpm
Detik 3 = 3500Rpm
Detik 4 = 3800Rpm
Detik 5 = 4100Rpm
Jadi kecepatan rata-rata putaran mesin:

4000 + 4000 + 3500 + 3800 + 4100

= 3880 Rpm
5
Perhitungan error pengujian:
Ervor = Perhitungan — Pengukyran < 100%

Perhitungan

AN — 3880

=1 |x100%
4000

Cambar 4-13
Tampilan Pada Tachometer di Putaran Mesin 4000 Rpm
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Grafik 4-9
Grafik Tampilan PC di Kecepatan Putaran Mesin 4000Rpm

Hasil pengujian pengukuran putaran mesin sepeda motor dengan menggunakan
PC yang ditampilkan dalam bentuk grafik di bandingkan dengan spedometer

seperti terlihat pada table berikut ini:

Tabel 4-3 Hasil Pengujian Fengukuran Putaran Mesin

- Kecepatan putaran mesin di Kecepatan rata-rata putaran [ Error
tachometer (Rpm) mesin pada grafik PC (Rpm} oz,

1 1500 1510 i 0,66

2 w0 | 1980 I

3 3000 2970 1

4 4000 Ex..00) | 4

Menentukan error rata-rata dan hasil pengujian:

. Jumlah prosentase erTol data pengukuran P
irror = - 2
Jumlah data vang diambil
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Gambar 4-14
Uji Coba Pengukuran Dengan Suzuki Shogun 125 Diatas Mekanik




5. Faktor mekanik bisa mempengaruli terhadap turunnya grafik laju kecepatan
sepeda motor terutuma pada saat perpindahan gegr transmisi. Hal ini bisa
disebabkan karena masih kurang baiknya kontruksi atau kurangnya

pelumasan pada bearing mekanik.

5.2. Saran

1. Perangkat vang dibuat akan lebih akurat dan lebih presisi lagi jika
menggunakan komponen-komponen vang kualitas dan kemampuannya
lebih baik.

2. Kemampuan pengukuran hanya sampai 60Km/jam dan 4000 Rpm bisa
terjadi karena faktor kepekaan alat dan responnya terhadap perubahan
pulsa. Untuk pengembangan selanjutnya ada baiknya bila rangakian dibuat
lebih baik dan lebih responsif.

3. Untuk pengembangan selanjutnya dari alat ini, ada baiknya bila dapat
merancang kontruksi mekanik lebih baik lagi dangan penambahan alat
pada bagian roda gelinding belakang agar lebih fleksibfe dan dapat
menyesuaikan jarak sumbu roda untuk banyak jenis mark sepeda motor .

4, Apabila alat di kembangkan untuk dapat digunakan banyak janis mark
sepeda motor, lebih baik lagi bila software di lengkapi dengan darabase

standar seiting pabrik.
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Module 1 (Declarations)

Option Explicit
Declare Function CreateFont Lib "gdi32" Alias "CreateFontA" (ByVal Height As
l.ong,
s ByVal Width As Long,
ByVal Escapemeni As Long,
ByVal Ordentation As Long,
ByVal fontwidth As Long,
ByVal ltalic As Long,
By Val Unerline As Long, _
ByVal StrikeQut As Long,
ByVal CharSet As Long,
ByVal OutputPrecision As Long,
ByVal ClipPrecision As Long,
ByVal Quality As Long,
ByYal PitchAndFamily As Long,
ByVal FontName As String) As Long
Declare Function SelectObject Lib "gdi32" (ByVal hde As Long, ByVal hOhject As
Long) As Long
Declare Function DeleteObject Lib "gdi32" (ByVal hObject As Long) As Long
Public Const DEFAULT CHARSET = |
Public Const OU'I DEFAULT PRECIS =0
Public Const CLIP DEFAULT PRECIS =0
Public Const PROOF_QUALITY =2
Public Const FF_DONTCARE =0

Public Sub Draw'Text{Obj As Object, Text, X As Long, Y As Long, Undetlined As
Boolean, Itdlic As Boolean, Strike As Boolean, | leight As Integer, Width As Integer.
ByVal angle As Integer, ByVal FWidth As Long, FName As String)

Nim |HFont As Long, ITFont As Long

IHFont = CreateFont{Height, Width, angle * 10, angle * 10, FWidth, CLng(ltalic),
CLng(Underlined), CLng(Strike), DEFAULT CHARSIT,
OUT DEFAULT PRECIS, CLIP_DEFAULT_PRECIS, PROOF QUALITY,
FF_DONTCARE, Fixame)

ITFont = SelectObject{Obj.hdc, IHFont)

Obj.CurrentX — X

Obj CurrentY =Y

Ohj.ForeColor = vbBlack

Obj.Print Text

SelectObject Obj.hde. 1TFont




DeleteObject IHFont
lind Sub
Public Sub ObjLoad(ObjParent As Objeet, ObjChild As Object, TopObj As Integer)
I.oad ObjChild
ObjChild. Tep = TopObj
ObjChild.Visible = True
End Sub
Public Declare Sub Out Lib "inpout32.d11" _
Alias "Out32" (ByVal PortAddress As Integer, ByVal Value As Integer}
Public Declare Function Inp Lib "inpout32.dil" _
Alias "Inp32" (ByVal PortAddress As Integer) As Integer
Public Sub Set Bit{Alamat Port, Nomor Bit)
Dim Nilai As Byte, Status Port As Byte. Nilai_Baru As Byte
Select Case Nomor_Bit
Case 0: Nilai= 1
Case 1: Nilai=2
Case 2: Nilai= 4
Case 3: Nilai=38
Case 4: Nilai= 16
Case 5: Nilui = 32
Case 6: Nilai = 64
Case 7: Nilai = 128
Case Else
MsgBox "Nomor_bit harus antara 0 sampai 7"
'GoTo Out Range
End Select
Status Port = Inp{Alamat_Port)
Nilai Buru = Status_Port Or Nilal
Out Alamat Port, Nilai Baru
End Sub




Maodule 2 (Declarations)

Public Sub Clear Bit(Alamal Port, Nomor Bit)
Dim Nilai As Byte, Status Port As Byle, Nilai Baru As Byte
Seleet Case Nomor Bil
Case (1 Nilai =254
Case 1: Nilai= 253
Case 2: Nilui — 251
Case 3 Milai = 247
Case 4: Nilai= 239
Case 5: Nilai = 223
Case 6; Nilai = 191
Case T: Wilai = 127
Case Else
MsgBox "Nomor_Bit harus antara 0 sampai 7"
(ioTo Out_Range
End Select
Status Port = Inp(Alamat_Port)
Nilai_Baru = Status_Port And Nilai
Out Alamat Port, Nilai_Baru
Out Range:
End Sub

Las




Grafik (Declarations)

Option Explicit

[Dim MilaiSensor As Byte

Lim NilaiSensorkm As Byte

' Grafik RPM

Dim wkt As L.ong

Dim waktu As Long

Dim RPPM As Double

Dim XRpm As Long, YRpm As Long
Dim XRpmOld As Long. YRpmOld As Long
Mim Mo Gralik As Long

Dim i As Long, Idx As Long

Dim JumiPulsa As Long

Dim ProzesStop As Boolean

“Grafik KM
Dim wkil As Long
Dim waktul As Long
Dim KM As Double
Dim XKm As Long, YKm As Long
Dim XKmOld As Long, YKmOId As Long
[2im No Grafik] As Long
Dim ldx1 As Long
Dim JumlPulsakm As Long
[2im ProsesStopKim As Boolean
Dim 5tis As Boolean, SusKm As Boolean
Dim Transmisi As Long
Public Sub Gb Grafik(Start As Integer, Intv As Double, Index As Long, Skala As
Long)
Dim maxX As Integer, max¥Y As Integer
Dim | As Integer. z As Inleger
max X — Grafik{Index).Scale Width
max ¥ = Gralik({Index}.5caleHeight
Grrafik(Index).Cls
'posisi 0
Call Draw Text(Grafik(Index). Start, 28 + 5. max¥ - 28, False, False, False. 10, 5,
0, 7, "Verdana")

Fori=1 Ta6l
Ifi=1 Then




Cirafik{ Index).Line ({14 * i) + 28, max¥ - (14 * 2))«((14 * i) + 28, maxY - (14
*22)), vbBlack
Clse
Gratik(Index).Line (14 * 1) + 28, max¥ - {14 * 2)-((14 * i) + 28, max¥ - {14
*22)). &HEOLROEQ "abu-abu
End If
Ifi =61 Then
Gralik(Index).Line ((14 * i) + 28, max¥ - (14 * 2))-((14 * i} + 28, max¥ - (14
*722)), vbRlack
End If
If (i < 61) Then
Ifi Mod 2 =(} Then
Call DrawTexW(Grafik(Index), Start + (i * Intv), (14 * i) - 28 + 5, max -
28, False, False, False, 10, 5, 0. 7, "Verdana™)
lind IF
lind If
Next i
Fori=2To 22
Ifi=2 Then
Grafik{Index).Line (28 + 14, maxY - (14 * i))-((14 * 60) + 28 -+ 14, maxy -
{14 * 1)), vbBlack
Else
Grafik(Index).Line (28 + 14. max - (14 * i})-((14 * 60) + 28 + 14, maxY -
(14 * 1)), EHEOEOQHD
End If
Ifi=22 Then
Gratik{Index) Linc (28 + 14, max¥ - {14 * 1))=((14 * 60) + 28 + 14, max¥ -
(14 * 1)), vbBlack
lind If
IT(i=2yAnd {i <22) Then
Call Draw Text{Grafik(Index), (i - 2) * Skala, 10, max¥ - (14 * i) - 5, Fals¢,
False, False, 10, 5, 0, 7, "Verdana")
Eind If
Mext
JTUDUL
Call DrawText(Grafik(Index). "Grafik Putaran Mesin dan Kecepatan Terhadap
Waktu", 210, 10, False, False, False, 20, 10,0, |2, "Verdana")
Call DrawTex{Grafik(Index), "Rpm", 0, max¥ ' 2 + 50, False, False, Ialse, 10, 5.
90, 7, "Verdana")

Call Draw lext{Grafik(Index), "Waktu(detik)". maxX\ 2 - 20, maxy - 14, False,
False, False, 10, 5. 0, 7, "Verdana")




End Sub
Public Sub Gb_Grafik1{Start As Integer, Inty As Double, Index As Long, Skala As
Long)
Dim maxX As Integer. max¥ As Integer
Dim i As Integer. 7 As Integer

maxX = Grafik]{Index).Scale Width

max¥ = Grafik1{Index).ScaleHeight

Crafik1{Index).Cls

'posisi 0

Call DrawText(Grafik |{Index), Start, 28 + 5, maxY - 28, False, False, False, 10, 3.
0, 7, "Verdana")

Fori=1 To 6l
1fi=1 Then
srafikl{Index).Line ({14 * i)+ 28, max¥ - (14 * 2)({ 14 * i) + 28, maxy -
{14 *22)). vbBlack
Else
Grafik!(Index).Line ({14 * i)+ 28 maxy - (14 * 2))-{(14 * i) + 28, max¥ -
{14 * 22)), &HEOEQOED
Ind IF
[T1=61 Then
Grafikl(Index}.Line (14 * i)+ 28, max¥ - (14 * 2)}-((14 * i) + 28, max¥ -
(14 * 22, vhBlack
End If
I{i<61) Then
[fiMod 2=10 Then
Call DrawText{Grafik ] (Index), Start + (i * Intv), (14 ¥ i) + 28 + 5, max¥ -
28, False, False, False, 10, 5,0, 7, "Verdana")
End If
End If
Mext 1
Fori=2To 20}
Ifi=2 Then
Grafikl(Index).Line {28 + 14, max¥ - {14 * i))-((14 * 60) + 28 — 14, maxY -
(14 # i) vhBlack
Llse
Grafikl{Index).Line (28 + [4, maxY - (14 * i})-((14 * 60) + 28 + 14, maxY -
(14 * 1)), &HLOEOED
End If
[fi=20 Then




Grafikl(Index).Line (28 + 14, maxY - (14 = i))-((14 * 60) + 28 + 14. max¥ -
{14 * 1)}, vbBlack
End If
IT(i=2)And (i <20) Then
Call DrawText(Grafik1(Index), (i - 2) * Skala, 10. max¥ - (14 *1i) - 5, False,
False, False, 10, 5, 0, 7, "Verdana")
End If
Next
JUDLIL
Call DrawText{Grafik 1{Index), "Km/jam". 0, max¥ ' 2 + 50, False, False, False, 10.
5,90, 7, "Verdana")

Call DrawText(Grafik 1(Index), "Waktu(detik)", maxX ' 2 - 20, maxy¥ - 14, False,
False, False, 10, 3, 0. 7, "Verdana™)
End Sub

Private Sub CmdSave Click(}
Dim i As Integer
For i=0To No_Gratik
SavePicture Grafik(i).Image, App.Path & "\GbSave\" & Format(Now,
"vyyymmddhhnnss") & i + | & "-Rpm.bmp"
SavePicture Grafikl (i) Image, App.Path & "GbSave'” & Format{Now,
"vyyymmddhhnnss”) & i + 1 & "-Kin.bmp"
MNext
End Sub

Private Sub Command3 Click()
Set_Awal
End Sub
Private Sub CmdStart Click()
Dim maxX As Integer. maxY As Integer
Dim maxX | As Integer, max¥ | As Integer
Dim Temp As Long
' NilaiAwal = Inp(&11378) And 2
JumlPulsa =10
Timerl.Enabled = True
' Timer2.Inabled = True
Call Set Bit{&H37A, 5)
maxX = Gralik(No_Grafik).ScaleWidth
maxy = Grafik(No Grafik).Scalelieight
maxX | = Grafikl(No_Grafik).ScaleWidth
max¥ 1 = Grafikl(No_Grafik1).ScaleHeight




Temp = Inp(&H378) And 4
If ((Inp(&H378) And 4) = 0} Then
Grafik(No Gralik).FillColor = vhSolid
Grafik(No Grafik).DrawStyle — vbDot
Grafik(No Grafik).Line ({28 * wkt) + 42. max¥ - (14 * 2)-((28 * wki) + 42,
maxy - {14 * 22%), QBColor{14})
Call DrawText{Grafik{No_Grafik), "0", (28 * wki) + 40, max¥ - (14 * 22) - 14,
False, False. False, 10, 5, 0, 7. "Verdana")
Grafik | (No_Grafikl).FillColor = vbSolid
Grafik1(No_Grafik | ). DrawStyle = vbDot
Grafik|(No_ Grafik1).Line (28 * wkil) + 42, max¥'1 - (14 * 2))-{((28 * wictl) 4
42, max¥ | - (14 * 22}), QBColor(14)
Transmisi = 0
Elself ((Inp{&H378) And &) = ()) Then
Grafik{No Grafik).FillColor = vbSolid
Grafik(No_ Grafik).DrawStyle = vbDot
Gralik(No_Grafik).Line ({28 * wki) + 42, max¥ - (14 * 2)-((28 * wkt) + 42,
maxy - (14 % 22}), QBColot(2)
Call Draw' l'ext{Grafik(Ne_Grafik), "1", (28 * wki) ~ 40, max¥ - (14 *22)-14,
False, False, False, 10, 5, 0, 7, "Verdana")
Grafikl{(No_Grafik1).FillColer = vbSolid
Grafikl(No_Grafik1).DrawStyle = vbDot
Grafik|(No_Grafik1).Line ((28 * wktl) + 42, max¥1 - (14 * 2))-((28 * wktl) 4
42 max¥1 - (14 ¥ 22}), QBColor{2)
Transmisi = |
Elself ((Inpi&H378) And 16)=0) Then
CGrafikiNo Grafik).FillColor = vbSolid
GrafikiNo Gratik).DrawStyle = vbDot
GrafikiNo_Grafik).Line ({28 * wkt) + 42 maxV - (14 * 2))}-((28 * wkt) + 42,
max¥ - (14 * 22)), QOBColor(5)
Call DrawText(Grafilk{No_Grafik), "2", {28 * wkt) + 40, maxY - (14 * 22} - 14,
False, Ialse, False, 10. 5, 0, 7. "Verdana")
Grafikl{(No_Grafik1) FillColor = vbSolid
Grafikl(No Grafikl) DrawStyle — vbDot
Grafik1(No_Grafik).Line ({28 * wktl) + 42, max¥1 - (14 * 2))-({28 * wktl) +
42 max¥ |1 - (14 * 22)), QBColor(5)
Transmisi =2
Elself ({(Inp{&H378) And 32) =0) Then
Girafik(No_Grafik). FillColor = vhSolid
Grafik(No_Grafik).DrawStyle = vbDot
Grafik(No_Gratik).Line ((28 * wkt) + 42, max¥ - (14 * 2))-((28 * wki) + 42,
maxy - (14 * 22)), QBColor(6)




Call DrawText{Grafik{No_Grafik), "3". (28 * wkt} +40. max¥ - (14 * 22) - 14,
False, False, False, 10, 5, 0, 7, "Verdana")
Graliki{No_Grafik1).FillColor= vbSolid
Grafik1 {(No Grafik1).DrawStyle = vbDot
Grafik1(No Grafikl).Line (28 * wkt1) + 42, max¥'1 - (14 * 2))-((28 * wkt]) +
42, max¥'1 - (14 * 22)). QBColon(6)
Transmisi = 3
Elself ({(Inp(&H378) And 64) — () Then
Grafik{No Grafik).FillColor = vhSolid
Grafik(No Grafik).Drawstyle = vbDot
Grafik(No_Grafik).Line ((28 * wkt) + 42, max¥ - (14 * 2))-((28 * wkt) + 42,
maxy¥ - {14 * 223}, OBCaolor(12)
Call DrawText(Grafik(No Grafik). "4, (28 * wkt) + 40, max¥ - (14 * 22) - 14,
False, False, False, 10, 5.0, 7. "Verdana")
Gralik {No_Grafik1).FillColor = vbSolid
Grafikl{No_Grafik1).DrawStyle = vbDot
Gratikl(No Grafik1).Line ((28 * wktl) + 42, max¥'1 - (14 * 2})-((28 * wkil) +
42, max¥Y1 - (14 * 22)), QBColor(12)
Transmizi = 4
Ind If
ProsesStop — False
JumlPulsa =10
JumlPulsakm =0
Stts = False
Sttskim = False
Timer] Enabled = True
Timer2 Enabled = True

"Timer3.Enabled = True
Call cek_Km

Do
' IE((Inp{&H378)) And 2) =0 Then
If Stts = False Then

Stis = True
JumlPulsa = JumlPulsa + |
End If
" Else
' Stis = False
" EndlIf
" DoEwvents

'Loop Until ProsesStop




End Sub
Private Sub cek Km()
Dim NilaiAwalkKm As Integer
Dim Nilaikm As [nteger
ProsesStopKm = False
JumlPulsakm =0
NilaiAwalKm = Inp(&H378) And |
Do
Do
Nilaikm = Inp(&H378) And |
Dobivents
Loop Until NilaiKm <= NilaiAwalKm
JumlPulsakm = JumliPulsaKm + |
NilaiAwalKm = NilaiKm
DoEvents
Loop Until ProsesStopkm
End Sub

Private Sub CmdStop Click()
ProsesStop — True
"ProsesStopKm = True
Timer].Enabled = False
l'imer2.Enabled = Fdlse

Iind Sub

Private Sub Command]_Click()
If Idx = 0 Then
Girafik{ldx). Visible = False
Gralik 1{Idx). Visible = False
Idx =Tdx - |
Gratfik(ldx). Visible = True
Girafik 1{1dx). Visible ="True
End If
Fnd Sub
Private Sub Command2_Click()
If 1dx < No_Gralik Then
Grafik({ldx). Visible = False
Cirafik 1(1dx). Visible = False
[dx=Idx + |
Gratik{ldx). Visible = True
Grafik 1(Idx). Visible = True




End If
End Sub

Private Sub Commandd_Click()
End Bub

Private Sub Command6_ Chick()

Call Gb_Grafik{0, 0.5, 0, TxtSkala. Text)

Call Gb Grafik1{0, 0.5, 0, TxtSkalaKm.Text)
FEnd Sub

Private Sub Form_Load()
TxtSkala. Text = 1000
TxtSkalaKm.Text = 10
Stts = False
Stiskom = False
Sat Awal

End Sub

Private Sub Form_Unload{Cancel As Integer)
Lind
End Sub
Private Sub Timer]_Timer()
IF((Inp(&H378)) And 2) = 0 Then
[ Sttz = False Then
Stts= True
JumlPulsa = JumlPulsa + 1
Fnd IT
Elze
Stis = False
End If

Nilai = Inp(&H378) And 2
IF Wilai <= NilaiAwal Then
JumlPulsa = JumlPulsa + 1
' NilaiAwal = Nilai
" EndlIf
If ((Inp(&H378)) And 1) =0 Then
It Sttskom = False Then
' StisKm = True

11




! JumIPulsaKm = JumlPulsaKm + |
5 End If

" Else

' Sttskm = False

" EndIf

End Sub

Private Sub Timer2 Timer()
Dim maxX As Integer, maxY As Integer
Dim maxX1 As Integer. maxy 1 As Inleger
maxX = Grafik(No_Grafik) ScaleWidth
max¥ = Grafik(No_Grafik).Scalelleight
maxX ] = Grafik1(No_Grafik1).5cale Width
max¥ 1 = Gralikl(No_Crafik1).ScaleHeight
If ({Inp(&H378) And 4) = 0) And (Nol (Transmisi = 0}) 'Then
Grafik(No_Grafik).FillColor = vbSolid
Grafik(No_ Grafik). DrawStyle = vbDot
Grafik(No_Grafik).Line ((28 * wkt) + 42, maxY - (14 * 2))}-((28 * wki) + 42,
maxy - (14 * 22}). QBColor(14)
Call DrawText(Grafik(No Grafik), "0", (28 * wkt) + 40, max¥ - (14 = 22) - 14,
False, Fulse, False, 10, 5.0, 7, "Verdana")
Grafikl(No_Cirafik1).FillColor = vhSolid
Grafik1{No_Grafik 1), DrawStyle = vbDot
Grafikl(No_Grafik).Line (28 * wktl} + 42, max¥1 - (14 * 2))-{((28 * wktl) +
42, maxY1 - (14 * 22)), QBColor({14)
Transmisi =)
Elself ({Inp(&H378) And 8) = 0) And (Not (Transmisi = 1)) Then
Grafik{No Grafik).FillColor = vbSolid
Grafik(Ne Grafik), DrawStyle — vbDot
Grafik(No_Grafik).Line ((28 * wkt) + 42, max¥ - (14 * Z)-((28 * wkt} + 42,
maxy - (14 * 22)). QBCalor(2)
Call DrawText(Grafik(No Grafik), "1", (28 * wkit) + 40, max¥ - (14 * 22) - 14,
TFalse, False, False, 10, 5, 0, 7, "Verdana")
Gralikl(MNo_ Grafik1).FillColor = vbSolid
Grafik I(No_Grafik D). DrawSLyle — vbDot
Gratik1{No_Gratik1).Line (28 * wktl) + 42, max¥ | - (14 * 2))-({28 * wktl) +
42, max¥'1 - (14 * 22}), OBColor(2)
Transmisi = 1
Elself ({(Inp(&H378) And 16) = 0) And (Not (Transmisi = 2}) Then
Grafik(No_ Grafik).FillColor = vbSolid
Grafik(No_Grafik).DrawStyvle = vbDot
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Cirafik(No_Grafik).Line ((28 * wkt) + 42, max¥ - (14 * 2))-((28 * wkt) + 42,
maxy - (14 * 22)), OBColor(3)
Call DrawText(Grafik(No_Grafik), "2, (28 * wkt) + 40, max - (14 * 22} - 14,
False, False, False, 10, 5, (0, 7. "Verdana")
Grafik| (Mo _Gratfik1).FillColor = vbSolid
Grafikl(No Grafik1).DrawStyle = vhDot
Grafik1(No_Grafik1),Line (28 * wkt1) + 42, max ¥ - (14 * 2))-{(28 * wktl) +
42, maxY1 - (14 * 22)), QBColor(5)
Transmisi = 2
Flself ((Inp{&H378) And 32) = ) And (Not (Transmizi = 3)) Then
Grafik(No_Grafik).lillColor = vbSelid
Grafik(No_Grafik).DrawStyle = vbDot
Grafik(No Grafik).Linc ((28 * wkt) + 42, maxy - (14 * 2))-((28 * wkt) + 42,
maxy - (14 * 2], QBColor(q)
Call DrawText(Gratik(No_Grafik), 3", (28 * wkt) + 40, max¥ - (14 * 22} - 14,
[alse, False, Falsc, 10, 5.0, 7, "Verdana"}
GrafikI{No_Grafik1).FillColor = vbSolid
GrafikI(No_Cirafik1).DrawStyle = vbDot
Grafik1(No_Grafik1).Line ((Z8 * wkil) + 42, max¥ | - (14 * 2))-((28 * wkil) +
42 max¥| - (14 * 22)), QBColori(6)
Transmisi = 3
Elsell ((Inp(&H378) And 64) — 0) And (Not (Transmisi = 4)) Then
Gralik(Neo_Gratik).FillColor = vbSolid
Grafik(No_Grafik). DrawStyle = vbDot
Grafik(No_Grafik).Linc ({28 * wkt) + 42, max¥ - (14 * 2)}-((28 * wkt) + 42,
maxy - (14 * 22}}, QBCuolor{12)
Call DrawText(Grafik{No_Grafik), "4", (28 * wki) + 40, max¥ - (14 * 22} - 14,
False, False, False, 10, 5,0, 7. "Verdana")
Grafikl(No_Grafik1).FillColor = vbSolid
Grafikl(No Grafik 1).DrawStyle = vbDot
Grafik1(No_Grafikl).Line ({28 * wkil) + 42, max¥ 1 - (14 * 2))-((28 * wktl) +
42, max¥1 - (14 * 22)), OBColor(12)
Transmigi = 4
End If
GrafikiNo_Grafik).FillColor = vbSolid
Grafik(No_Grafik).DrawStyle = vbSolid
Grafik1(No_Grafik1).FillColor = vbSolid
Crafikl(No_Grafik1).DrawStyle = vbSolid

RPM = (JumlPulsa * 2 * 6(1) * &

JumlPulsa =10
Call Gb GrafikData(RPM, wkt)
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whit=wki+ |

waktu = wakiu + 1

KM = (JumiPulsaKm * 15 * (10 -5} * 3600} * 8
Call Gb_GrafikDatal(KM. wkil)

JumlPulsakm =0

whktl = whktl + 1
waktul = waktul 1 1
End Sub

Private Sub Gb_GrafikData(DataR PM As Double, wkt As Long)
Dim maxX As Integer, maxY As Integer
maxX = Grafik{No Grafik).ScaleWidth
maxy = Grafik(No_Grafik).5calel leight
YRpm = Round(DataRPM * (14 / CLng{ TxtSkala. Text)), )
¥Data=C02* 14
If {wkt Mod 31) = 0 Then
Gralik(No_Grafik).Line (42 + (28 * XRpmOld), max¥ - (28 + YRpmOld))-(42
+ (28 * wkt), max¥ - (28 ~ YRpm)). vbBlue
'Gratik(No_Grafik).Line (42 + (14 * XCO2old), maxy - (28 + YCO2old))-(42 +
{14 # wkt), maxY - (28 + YCO2)), vbRed
XRpmOld = wkt
KCO2o0ld = wkt
Elself waktu > (0 Then
No CGrafik = No_Grafik + |
Idx = No_Grafik
Call ObjlLoad(GrafikiNo_Grafik - 1), Grafik(No_Grafik), Grafik{No_Gralik -
13.Top)
Grafik(No_Grafik).Font = Grafik(0).Font
Grafik(Na_Grafik).Font.Bold = True
Grafik(No Grafik).AutoRedraw — True
Grafik(No_Grafik).ScaleMode = Grafik(0).ScaleMode
Grafik{No_Gratik - 1).Visible = False
Call Gb Gratik(30 * No_Grafik, 0.5, No_Grafik. CLng(TxtSkala. Text))
wkt =10
XRpmOld =wkt
Fnd If
¥RpmOld = YRpm
End Sub
Private Sub Gh GrafikDatal({DataKm As Double, wkt As Long)
Dim maxX As Inleger, maxY As Integer
max X = Grafik 1(No Grafik1).ScaleWidth
maxY = Grafik1{ho_ Grafik | ).ScaleHeight
YKm = Round(DataKm * (14 / CLng(TxtSkalakm. Tex1}). U}
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¥ Data=C0O2 * 14
If {wktl Mod 31) > 0 Then
{irafik1(No_Grafik]).Line (42 + (28 * XKmOld), max¥ - (28 + YKmOId))-(42
+ (28 * wktl). max¥ - (28 + YKm)). vbBlue
XEKmOld =wktl
Elself waktul = 0 Then
Ne_Grafikl = No_Crafikl | 1
[dx = No_Grafik]
Call ObjLoad(Grafik | (No_Grafikl - 1}, Grafik 1{No_Grafik]},
Grafik1(No Grafikl - 1).Top)
Grafikl(No_Grafik1).Font = Grafik1(0).Font
Grafik{No Grafik1).Fonl.Bold = True
Grafik1{No Grafik1}).AutoRedraw = True
Grafik 1{No Grafik 1).ScaleMode = Grafik1{0).ScaleMode
Grafik1(No Grafik] - 1).Visible = False
Call Gb_ Grafik 1(30 * No Grafikl, 0.5, No_Grafik], Cl.ng(TxtSkalaKm. Text))
wktl =D

XEmOld = wkil
End If
YEmOld = YKm
End Sub

Private Sub Set_ Awal()
Timer2.Endbled = False
[fNo Grafik =0 Then
Fori= 1 To No Gralik
Grafik({i). Visible = False
Unload Grafik(i)
Grafik I(i). Visible = False
Unload Grafik (i)
MNext
End If
Grafik{0).Visible = True
Girafik(03.Cls
Call Gb_Grafik(0, (.5, 0, TxtSkala, Text)
Grafik 1{0).Visible = True
Gratik1(0).Cls
Call Gb_Geafik1(0, 0.5, 0, TxtSkalakm.Text)

wki=0
wakiu =10
RPM =0
[dx =10
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XRpm=10
YRpm =10
XRpmOld =10
YRpmOld =0
No_Grafik =0

whktl =0
wakiul =0

EM =1
XEKm=10
YEKm=10
XKmOld =10
YEmOId =1
Mo_Cirafik] = 0

Transmisi =0

TxiSkala.Enabled = True

TxtSkalakm.Enabled = True

Call Clear Bit(&H37A, 5)
End Sub
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e —— GENERAL PURPOSE 6-PIN
EAIRCHILD  ouatoTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

\ i WHITE PACKAGE {-M SUFFIK} SCHEMATIC

roaf— — e
: %L.—-Q Q
Ll k] . [

I v ANGJIE
R IETON
4 MR SORMICTIZN
AENTTE
8 CTUECTRR
" RALT

JESCRIPTION

‘e general purpose optocouplars consist of a gallium arsenide infrared emitting diode driving a silicon phototransistor in a B-pin
isal in-line packangs.

‘EATURES

Alzo avallable in white package by spacitying -M suffix, eg. 4N25-M
UL recognizad (File # E90700)

VDE reeognized (File # 94766

- Add option V for white package (e.g., 4N25V-M}

- Add optinn 300 for biack package {2.g., 4N25.300)

\PPLICATIONS

Power supply regulatars
Digital logic inpuls
Microprocessor inpuls

#
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
FAIRCHILD  pyoToTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

T —— e e e e P e e e P e e e i e e e S A e e D e

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11AS5

#

| ABSOLUTE MAXIMUM RATINGS (T, = 25°C unless otherwise specifiad)

Parameler Symbol Value Units
TOTAL DEVICE
Storage Tempetatura Terg -55 to +150 0
.-L'.}..parating Temperatura ) ' TorR -55t0 +100 !
| Wave solder temperaturs (see page 14 for reflow solder profiles) TsoL 260 for 10 sen =
Total De-..-ice-: Power Dissipation & T, = 25°C . Py - 250 rn'."'-f. ]
Derate above 25"C 3.3 (nan-n), 2.94 -k}
EMITTER
DCHAverage Forward Input Gurrenl le 100 {non-h), 60 {-M) e
Reverse Input Yaltage . - Vi 6 v
Forward Current - Paak (300ps, 2% Duty Cycie) P} 3 A
LED Power Dissipation @ T, = 25°C - _ F'c; 150 {non-M}, 120 {-M) W
Darats above 25°C 2.0 (non-hj, 1.4 {-M) mwiG
DETECTOR
Callector-Emitter Voltage Vizo 30 W
Collector-Basa Voltage Vioeo 70 W
Emitter-Collactor Violtage - Veco 7 Y
Detector Power Disslpatlon @ Ty = 25°C 5;|:: 150 | mw
Darata above 25°5 2.0 {non-M), 1.76 {-M} mWHAG
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
PAIRCHILD  pHoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

e e e e B e — e L P

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5
E
ELECTRICAL CHARACTERISTICS (T, = 25°C unless otherwise specified)
INDIVIDUAL COMPONENT CHARACTERISTICS
' Parameler Test Condltions |  Symbal Min Typ* Max Unit
EMITTER
Input Forward Voliage (g =10 m#A) Ve 1.18 1.50 W
Reverse Leakage Current ‘ Vg = 8.0V} Ig 0001 10 P
DETECTOR R '
Collector-Emitter Breakdown Voltage (le = 1.0 mA, I-=0} BVzen 30 100 W
Collector-Base Breakdown Voliage (e =100pA, =0}  BV¥eao 70 120 ' v
Emitter-Colicctor Breakdown Voltage (g = 100 pA, Ie = 0) BVreo 7 10 v
Collector-Emitter Dark Current (Vop =10V, |e=0) lekn 1 50 nA
Collector-Base Dark Currant T (Vep=10V)|  leso 20 nA
Capacitance s T (Veg=OVi=1Milz)|  Cge 8 ' pE

ISOLATION CHARACTERISTICS

Characteristic Test Conditions | Symbol | Min | Typ* | Max Units

Riael S s S {Mon =B, Black Package| {f= 60 Hz, t=1 min) i 5300 Wao{rms)

Z solation 7 1 ]

i in e ("M, Whits Package) (1= 60 Hz 1= 1sec)| ° | 7500 Vac(pk)

Isolation Resistance (Vo =500wDC)| Riso | 107 0
Vo= & f= 1 MHz) 0.5 pF

|solati itanc — C

S ("M White Package) | - 0z | 2 pF

icte
Typicat values at Ty = 25°C

#
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
FAIRCHILD 5 4ToTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

T TTe—— | T e R e e N e e e e e o M e e e T P T

4N25 4N26 aN27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

#

TRANSFER CHARACTERISTICS (T, = 25°C Unless otherwise specified.)

DC Characteristic Test Conditions Symbol | Device Min Typ® Max Unit

4M35
4N36 100
4MS7
H11A1
H11A5
{lg =10 mA. Ve = 10 V) AN 25
4M26
H11A2

: sy |LHee | =
Current Transfer Hatio,

AMNZET
Collector to Emitter 4N28 10

H11A4
AM35
{lc = 10 mA, Vop = 10V, Ty = -55°C) 4N38 40
AMET
4M35
(e = 10 mA, Vge = 10V, Ty = +100°C) 4N3E 40
AM3T

4M25

4M2E
e %
{lc = 2 mA, | = B0 mA) 4N2T ?

4M28

M35
Collector-Emitter 4MN38 0.2

Ve (sam v
Saturation Voltage CEEAT) |  ana7

g

&

(lc = 0.5 mA, g = 10 mA) :Hﬂ
H11A3 0.4
H11A4
H11AS
AT Characteristic AMEs
4AMN26
AM2T

4Mz28
Mer-Salurated (T =10 mA, Veg= 10%, R = 10012)

: Ton | H11A1 2 ps
Turn-an Time {Fig.20) HiiA2

H11A3
H11A4
H11AS

' 4N35
Mon Saturated (le= 2 mA, Vep = 10V, B = 10082)

i Town 4M36 2 10 pE
Turn=on Time {Fig.20) 4NaT

ﬁ
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
FPAIRCHILD  pLoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

e T e e e X o e e S e e X A DO

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

#

TRANSFER CHARACTERISTICS (T, = 25°C Unless otherwise specified.) (Continued)

AC Characteristlc Test Conditlons Symbol | Device Min Typ" ax Unit

4M25
4M2a
4Nz7

B " o 4hz8
il =10 mA, "l..".;,::. ={0V, Ay = 1004} HA4A1 o
(Fig.20)

Hi1A2
Tumn-oft Tims Toer H11A3 ps

H11A4
H11AS
AMN3S
436 2 10
AMNIT

{lc =2 mA, Vag = 10V, R = 1000)
{Fig.20)

Typical values at T, = 25°C
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GENERAL PURPOSE 6-PIN

I IS, T ey e
PAIRCHILD  pHoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

e e e e e R e e e B R e e e T e R

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 Hi11A2 H11A3 H11A4 H11A5

TYPICAL PERFORMANCE CURVES

Flg. 1 LED Forward Veltage Vs Forward Currant Fig. € LED Forwerd Voltage ve. Farward Current
{Black Package) [¥White Fackage)
T | | ] 8 T
| ]
i LT +
=i =, /
w1 11 w7 1
= | 5 |
E 1.5 - x“/ ¥ = & i B ../' |
= | LT g | A1 N
) — : =l M ER . A
E T L= ; i -':.' | AT L~ I
g v s ..--"""'-F_# = r/ a‘" X o Ifa--fl .-*':’f/
. _,-v-""—+--'ﬂ. i _,:"" & _,_..--""?' Ty S
5 = i v | | 11
L | TamiIT ] r Coaa L ] . =
o R s I I I | H""! J‘, 1 =3 | __,.-!_""-.-H- | J“‘,.
Rl "] AT T 10w
i - e [Pl X = |
E s T —
i ] | | = N = |
i 1 e t n o
= | FTx SRFWEH D SUARCHT (meés - Lalrl LHAND CURRERT imd)
Fig.d Mormalized CTA va. Fomard Current Fig.d Wormalized CTR vs. Forwand Current
|Elack Package) {While Package)
14 3 T -
fagpe i | | brmukradin '-'-;;' =i r.cu!r-:lml'n
Ta s 8l | I== A0, el o - Ip~ 10 ms
] J !
——
/”'—'_- "“--,,H_ 12 i
i
E |r E 10 S ol —] -
o | . B = /" | ]
H fi e ]
] 3 =l
; ol - T
e ! Z 0
T o # A % e !
|
. 2z |- =
on a0
I = e e 23 2 2 a u b 1© 2 P T T I
|- FORARD SURARCHT () I - FOMYARD SURRENK T ImA)
Fig. 5 Normalized CTR ves Amblent Temparature Fig. & Mormalizad CTA ve, Amblent Temperatiite
[Black Package) {White Package)
[T .| T T td |
14— v r—— e | w T TR LIt m—re —
b= T W ey it
L ¥ /_f’ [ . E e f-r“.-’_._-:'"?'_ I-\__""i—_-‘:‘l‘-\"\u\'
1 ] | -
3 / | e 10 ma : & ',/"f | | enszin H"‘-w-_\:“"-..h,_
i //r | o ] [ H‘\"“-.‘__
3 T & F 1 s ‘- §| e 1 ‘\"‘-.
= | I o
§ ; T} T m E1 A, H_“_"‘---..
om . —] v . ——
= = "'\.\_\_“-\‘ l-‘-H"—\_\_
A
_\-‘-‘-‘-\-\'H_\_‘_ Erad
L = (X}
= Ip - HDmA B - i ¥
T 7wt [ I : i
wd £ ag
T EH ] =] n = (] T (= 128 - a 30 o & L Bl EH) g
To - AMBIZNT TENPERATURE {C) 14- AMBIENT TEMFLRATUSE 350
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| ———— GENERAL PURPOSE 6-PIN
FAIRCHILD  pHoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

4N25 4N286 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

Fig. 7 GTH s RBE [\Mnsaturated) Fig_# TR vs RBE (Unzatwratad)
{Black Package) [While Packsge)
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
PAIRCHILD  poTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

Fig, 13 Switching Speed ve. Load Aesistar Fig. 14 Switching Speed vs. Lead Resistor
{Black Package| {Whils Fackaga)
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
FAIRCHILD oy 6ToTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

e e e T et R P T e T S S

4N25 4N26 anN27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

Fig. 19 Dark Gurrent vs. Ambient Temperaure
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Flgure 20, Switching Time Test Cireuit and Wavelforms
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
PAIRCHILD  pyoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

e e o O S e e e e e SO S T T e e e e e e T L T =

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

T e e e R T B e R N W i w8 R4 8 R b
Black Package {No -M Suffix}

Package Dimensions (Through Hole) Package Dimensions {Surface Mount)
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FAIRCHILD

SEMICONDUCTOR®

GENERAL PURPOSE 6-PIN

PHOTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

4N27
H11A2

4N26
Hi1A1

4N25
4N37

4N36
H11AS5

4N35
H11A4

4N28
H11A3

White Package (-M Suffix)

Package Dimensions (Through Hole)

QS0 R Ea] -

Cals B mll Eoi M

o
q |

2260 06 )

A.040(6.10)

[ A

e -
i taly IE 2074 Jr.201 el i)

N T
t | j ’

R b | ,‘

a1 Ij-z.i_ ‘\-

——— GPATIHE PLANE

T

A 00 13
aos i

1 I
A k
0.0 06D | . ey |
L0 A | "|'|'_|‘— e 400 25 1

anz -

Package Dimensions (Surface Mount)
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FAIRCHILD

e v
SEMICONDUCTOR®

GENERAL PURPOSE 6-PIN
PHOTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

o e e T e S L e e e e e R e e e S e R e e S S TR

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 Hi1A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5
#
ORDERING INFORMATION
Order Entry ldentifier
Black Package {No Suffix) White Package (-M Suffiz) Cptlon
S ES] Surface [I.-k:-unl_l_.ead Band
SD SRE Surface Mount, Tape and resl
_ R T 0.4 Lead é-pac:'lng
L300 W WDE a8
- 300w - TV VOE 0884, 0.4" Lead Spacing
T 38 =T, VDE 0884, Surface Mount
350 SRV VDE 0884, Surface Mount, Tape & Real
WARKING INFORMATION
Er° &1
@N25-© E4N2®—~9
WEOTV K@ Q KTV @1-°
S ik
/
Black Package, No Suffix White Package, -M Suffix
Definitions
Fairchild logo
2 Device number

WDE mark {Note: Only appears on parts ordered with VDE
option — See order zntry table)

Oine or fwo digit vear code
4 + Two digits for black package parls, .9., 02
» One digil for white package parts, e.g.. '3

5 Two digit werk weak ranging from 017 to "534

5 fssembly package code

"oote = Parts huilt it he whie package (M UM that do nod hives e W option {see
definfios 3 abave) that ars marked with data code 325" or eartier are marked in e

zrirail arenat.

#
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I GENERAL PURPOSE 6-PIN
PAIRCHILD  PHOTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 Hi1A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

QT Carrier Tape Specifications (Black Package, No Suffix)
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AAR=Eg LT, -'-| I— | / 175 200
o , i _
# o 0 oo oaooo b s|daoda ———F
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= L
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op e MAY LA L 20— . @180

Ligar Direrton of Fesed —

120401 f= —act
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20L006-~ = f—m.smm
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s weuuuooootbt aloio d|o ) !
= — = : 11510 |
‘ e e | 32 } 4.0+ 0.4
2104104 a j s L - A
I 9.1 +020
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1
— 11 MAK 10,1 L2 =t ——t — P50
User Direction of Fasd

#
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GENERAL PURPOSE 6-PIN
PAIRCHILD  pyoTOTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
AN37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

Refiow Profile (White Package, M Suffix)

t 300 4 A
f ol BT
(] M 4
' mg | T\ 045G < 42 Sun
. 220 |
| 200
160 - ==
160 Time akbowe
"G a0 185C = %0 Ses
120
104 1,822 S e Ramp up rate
Ap 4
&0
)
oy ] 33 Ses
0 ' - - .
i &0 120 (3:14] 270 3e0
Time {5)
Reflow Frofile (Black Package, No Suffix)
2] 155G, 10 B0 &
350 o
2¢5 G peek

M o

Tempemiure (')
b
(=]

100 4 Time abows 1537, 0154 s8¢ « Peak reflow lempersture; 228°C (packays suface tempenbire)
= Time of temparaturs highar than 183°C for §0—150 3econds
30 1 ~ Ramp Up = 30/5ec « Ono lime saldering raflaw is recommendsad
Q —

0 065 1 15 2 @25 3 35 4 45
Time (Minute)

#
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[N S U ]
GENERAL PURPOSE 6-PIN
EAIRCHILD  pyoToTRANSISTOR OPTOCOUPLERS

SEMICONDUCTOR®

T T T e ——— e O R e e P e o o e T, e e R e e ]

4N25 4N26 4N27 4N28 4N35 4N36
4N37 H11A1 H11A2 H11A3 H11A4 H11A5

#

PISCLAIMER
FAIRCHILD SEMICONDUSTOR RESERVES THE RIGHT TC MAKE CHAMGES WITHOUT FURTHER NOTICE TO
ANY PRODUCTS HEREIN TO IMPROVE RELIABILITY, FUNMCTION OR DESIGN. FAIRCGHILD DOES NOT ASSUME

ANY LIABILITY ARISING OUT OF THE APFLICATION OR USE OF ANY PRODUCT OR CIRCUWT DESCRIBED HEREIM,
NEITHER DOES IT CONVEY ANY LICENSE UNDER TS PATENT RIGHTS, NOR THE RIGHTS OF OTHERS.

_IFE SUPPORT POLICY

SAIRCHILD'S PRODUCTS ARE NOT AUTHORIZED FOA USE AS CRITICAL COMPONEMNTS IN LIFE SUPPORT CEVICES
IR SYSETEMS WITHOU T THE EXPRESS WRITTEN APPROVAL OF THE PRESIDENT OF FAIRCHILD SCMICOMNDUCTOR
SORPORATICN. As used herein;

| Life suppont devices or svslems are devices or gyslems o A critical companent in any cormponent of a lifa eupoort

which, {a] are intendad tor surgical implant into the body, or device or system whosa fallure o perform can be
(b} support or sustaln life, and (c} whose (ailing to parform reasonably expected to cause the failurs of tha lile supoort
when propery used In accordance with instructions for usa device or system, or o affect its safety or effectiveness.

provided in the labeling, can he reasonably expected (o
result In a significant injury ol lhe user,
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FAIRCHILD

SERMICOMIUTTOR N

CD4017BC - CD4022BC

General Description

The COADTRC i a S-slage divide-by-10 Jeneon Counler
‘with 10 deeded outpuss and a carmy el bil,

The COMZ2BE |ea 4-slage dvice-hy-8 Johnson courter
with & desgoded outputs and a carry-oul b,

These caunters are cleasred to ther sere sount by 5 logical

Octobar 1387
Rewdgad January 15930

Decade Counter/Divider with 10 Decoded Outputs -+
Divide-by-8 Counter/Divider with 8 Decoded Outputs

Features

B ‘Mide supply wallage mnge: 30 10 16Y

B High nolss immunity,  #45 Voo (e

B Low power  Fan out of 2 driving 74L
TTL cammpallklity; or 1 driving 74LE

1" on theit reset lINe. | N2se counlers At advanced onthe ™ edLm speed oparation: 5.0 MHz iiyp.)
poe five edgs of the deck sional when tha clock anahle sig- Wi Y Wy
nal @ In the logical “0° slals, W Loy power 10 Y (bvp.y
Tie configuration of the COAMTEC and COM02280C par- @ Fully stolic operation
rréts medium speed operalien @nd Bssurss @ hazard free
counling ssguenca. Tha 100R decoded oulpus are nors H io
mally in the keyisal *0° siate ane go fo the logecal 9" atate ﬁhppllcﬁt Lif
by at their raspective time siot. Each decoded eutpat = Aulomotive
rernaing high for © full sk eyde. The camye-oul sigril = [lestrurnsnsation
completes a ull oycle for every 1008 ook Input Cydes ancd « Madlieal elsctronics
ja waed as a rpple camy signal io any suceesding alagea. . Alsrmaysians
= Industniel electromics
= Rarmobe metaring
| Ordering Codo:

Order Number | Packags Mumber Package Cescription =
CDATBCM 154 “B-Lead small Oulline Integrated Cirsult {SOMC), JEDEC MS-012; 01507 Maraw
DM 7RSS “TaieD B-Laad Senall Dulline Package (S0P}, EIA TYPE I, 5.3mm Wisa 3
Coaol FBCHN MGE 16-Lead faatc Duakin-Line Package (POIP), JEREC BMS-004, 32007 Wida

| COA0ZEn0EM R TE-Lead Srral Cullre Inlegrated Caouit (BOIG), JEBEC MS-0M2 . 150" Narrow
CRANEZECN H1GE 164 aad Plaste DusHn-Ling Package (POYP), JEDEC MS-001, 0.3007 Wide

Connection Diagrams

Pin Assignments for OIP, 5040 and SOP
CO401TE

Diesices akins 2valkbin In Tape and Fesl, SpacHy by appenditg the suli latlar =0 o e omerng oo

PIn Asslgnments for DIP and S01C
CD40ZIB

U

-

Top View

PESDIER DUTPUT *F — U L T

NEEENTE IFUT 17 =N L REET

ukcebEd pumT T - | cioek

secorey pueLe ¥ L oo gnant

seceREs DUTRIT B ML eamay T

urseED ONTRT 11— ML seramio oeTT v

DEIFRED BUSPEY T 4 iLB DEDIREE DATRET 1%
g — 2 secapER nUTIOT YI¢

prEobed our T "
BICOOER MITHIT T
{HE PPN TR 2
DECONEN (RUTALT 5~
nEENNEnOOrAIT B

ur
NFLAEN QT 1"

Vs

) O O O L

FEEFEEERE I

Top View

Yom

nEsr o

LLEEN

CLOCE EMAELE
FARRY 0

BECODED QUTAUT. "1™
BEEOQED DUTAUE 7™

L18

#1490 Fauclild Semicandactes Corparation

DEOsAE0pof

e G rcbud g o

sindjng papoaeg

g Ym 1aplaigieiunod g-Ag-apialg « sinding papooeq 0} Uim 1eplalg/isiunod epedeq J9Z20v¥0aD « J8.10¥00




CD4017BC = CD4022BC

Legic Diagrams

CO401TE
5 - - o L 4l
i 1 L L
ELDER -
s T i
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[ o )
n i n
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s
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L ¥ v o 1 &
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Tarmeal Mo, 16 = ey
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iy - 3 v
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"
nnk
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EURELE
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=1l lli=
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Absolute Maximum Ratingsinate 1)
iPvate 2
0.5V o 1A Ve
D& Ve 1 Vg 05 Ve
-&5 o+ 1800

DT Supply Veltage W-q)
Inpad Vickags (Wl
Steracie Temparatare [Ty}
Fomer 0 ssipation (Po)

Drzalln-Lins Y

Srnall Outline SO0 mW
Lead Temparatura [T, )

(Snbdering, 10 eeconde) 280°G

DC Electrical Characteristics (nots o)

Recommended Operating
Conditions o=z

O Supply Vieltane (Vg

Ingaul Weitage Vel

Dpering Temperare Rangs (Ta? -4 C o+ 800
Hote 4 “Stmadiin buxboen Badngs ™ ars Frose valese bl shiza 15
Rty of e deviny el De gaarantecd, ey ane rot rsan
e isvicwa mwodid be opsmled al thess linids This tabo of “Heoomr

mardad Speraling Gordinons’ ond CElecrical Cheradaliscs” prosices
canditars for achezl dawia apanatinn,

Maobe Z; Wgg= 0% unkisis niherwise specified,

3V 115 Ve
Ut Ve Yoo

il il

0T 35 1A5'E
Symiool Paramatar Corditicms - == Uniia
Min | Max  ®Mn | Typ | Max | WMin [ Max
[ Dot Devka g = 5V p) 06 | @ 15 | pa
Curenl W= 100 A 10 40 k{1 (T
W= 1B B3 S50 ] 60D W
VoL EOEE Il = 5.0 08
Ot Viltags Voo =Y N o | o3 toB | W
Vg = 10 nos o | Dgs s | W
Vo= 15 0.5 [ AN s |
Viol HIGH Ll Jlgd 10 s
Culpal Viltags Vop = 5 1ES 438 [ 5 415 v
Vap = 10V 9.65 EEER R Bos ¥
W= 18V 14,95 1495 | 4 1435 W
Ve LW Leernd 5= 10 pA )
ripul Wekaga Wpp =8V Wn =05V or 4.5 45 1.5 i3 v
W = 1OV, W = 1.0V of B0 3 0 T8 v
W = VAN Wiy = 1N o 135 ic 4 44 v
Vi HiaH Ll il 1.0 0
Irput Wnltage Vg = B V= 0.5V o4 25 a5 15 L
Vo= T Vg = 1 (W nr 500 T T il ¥
Wpp = 15W Wy = 1.8 or T 1.0 ren LLE N
ot Liey Ll Cripul Vo= O, ey = DAY TEE T | J.8E [3E mh
Courrark [Mote ) Vg =10, g = LAY 13 11 | 225 0.E ma
W = 15, Vg = 1.5V 36 an | &8 24 il
[Fe HIGH Lo Culpul Vigg = G, Vg = 4BV [i54 0AG | 098 047 A
Cirrunt (Mabe 3| Wog = 100, Vo = BUEW -05 -04 | -03 -14 m
Wap = 15, Vg = 13.5Y -14 -tz | =35 14 ma
T TPl Gl Wog = 154, Wi = 07 03 We | 03 0| e
Vo = 850 Wy = 15 0.3 1075 | 03 10 e

Mote 5 1y and Ly Ane sesbed one oolpul 24 3 (s,

i

s [l bdeemicom
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CD4017BC - CD4022BC

AC Electrical Characteristics o 1)
T 2570, fop= U6 B Hp = ke L and gy = 2006, unless atrarase specibed
Fymbel | Prar sl | Crmlifans | Mirn | Ty | Mlax | Unlts
CLOCK OFERATION
A, Smprgrdon Doy Time Cary Cut Lina Vpp =9y 415 &in rs
W= 10Y 160 b FIL 15
Wi = 1Y 130 PEG ]
Sy Dut [ = Vg = [ 480 ns
Wi = 10V Dy Mgk ] 170 )
Vg = 15V | o 144 ns
Cracodz Cul L N = B 500 00 ns
Yo = 10 201 407 n&
Apg - 15V 150 23 na
b - | Trareition Tema Carny Out ard Diecode (i Lines
I Vi = £V 0 i ns
Wiy = 10 110 1A ns
Voe = 10y an 130 ns
e Tooe - o 150 w0 ra
Npp - v 5D 120 s
Vpp = 15V an a1 e
[ Mamirnur Clock Frequancy Wi = 59 Bdesas e with 10 -] M
R Resoest b amy| 75 5 MHz
Vg = 15V Chig Line wll -] HT
T lwH | Miramur Clogk Puisa Wadih Wep = W 128 250 an
W = 100 45 an 8
Ve =0V 3% T ns
T oL | G0 Fess ane Fall Tins P 0 =
Vo =10V 15 3
Vi = 13V & s
[ ranrrum Glock inhibh Dats Sep Time Vg = O 130 240 s
Vpp = MW 40 B s
Yoo = 15V 52 65 n=
Cips Aamrage \nput Gapsotance & 75 s
Hobe 4: A Ponmctors o guaranised by DO comeioded festng
AC Electrical Characteristics (notea)
Ta— 257, £ < 60 pF By = B00H_ 4 R Yy = 20 s, uless otfrsise speciled
Symbel Peramatar | Condfions in [ Tve } Max Uikt
RESET OFERATION
Bon, " [Prepacation Delay Tire
Carry OW Lira Vgn =5V A5 e ne
=am B0 I ns
Wpg = 13V 130 ] n=
TEmy Gl Line Wpg - 5 ik A& res
Wpp = 10V C-mE &5 1 s
Vg = 15% TL 140 ns
Dot Ol Lk Vi = B £ o ns
Voo = 1 200 430 15
Voo = 15 183 A4 &
e Wiy Resat Wi = B i ] ns
Putbss Widll on = 10 ) 4 n=
Ypg =15 55 it res
TREY Fedinin i Regns W= BV 75 15l H
Rernoreal Tina e L Al ab ns
Voo = 1Y 25 GO ns
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Timing Diagrams
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CD4017BC « CD4022BC

thsiﬂal Dimensions inches (milineters) unkess otherwisa noted

ama-oon
BT

b

B0 0w
|02 -0 25|
TYFALL LEANE:

| rope £, 18]

1386 0304

e @
L] FER = N R A R 1 []
re £il
T ARAAAA
LR 24
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l -D
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L
1,150—0 157
L R ]
] { =g on
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—
jLin? 025y
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L
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i T 1 271 el I
1004 TIF ALL LERES e
T B il i
ELL LEAD IS
16.Lead Small Qutline Integrated Clrcult (5040), JEDEC M3-012, 0,150 Namaw
Packaga Mumber M16A
] ¥ o
0.205-0.30%
raoa )
1 &
0.384-0.40F opa-g.tTd
TTEE L] % T —g

-‘ I (P2

]Ir i
H0ET 3RS

7 o
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v T . e
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|T_WE|_‘| - Saon.1.ple s

et [&=0-25} I

— LB oy

Cla- : e !
I;I;,l- :.;- E?_.::f L L iGem0:8) wish (I B

16-Lsad Small Cutline Package (SOP), ElA TYPE Il 5.3mm Wide
Package Numbar M16D
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P"I:,I’Sicﬂl Dimensions inches iriliretes) unloss othanwise nated [Contineed)

|‘ 074t~ 0780

I:IMI;?-m.uuT‘]_ 1,000
i mEmRE {2.2HE)

m2aNeaaia
{6350 £0,254)
FIN MO, !
IDENT
DFTION 02 bk
Dil5h £9.905 0.ce0 o &5 TTF L3oa=0.273 {1.681)
O o = T semomaL g saam ¢
1145 1,200 kil ——
[(RERE-sony |
. I g
u;;a wvﬂ? TiP i Rk LORR=0ME o
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faars-a B0 FELFBE #0367 HIN
0040435 oo Dastdmoi (0,225 ¥0-040
SR L0500 630 L e 111 ST}
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TP :
16-Lead Plastic Dual-in-Line Package (PDNP}, JEDEC M5-1, 0.3007 Wide
Package Mumber N1GE

LFE SUPPORT POLICYT

FAIRCHILD'S PRODUCTS ARE NOT AUTHOREED MOR USZ AS CRITICAL COMPOMENTS IM LIFE SLIPFORT
CEYICES OR SYSTEMS WITHOUT THE EXPRESS WRITTEM AFPROWAL OF THE FRESIDENT OF FRIRCHILD
SEMICONDUCTOR CORPORATION, A5 used harsin

1, LHa support devicas of sysiams are davices of slaems 2. & crifcal componenst in ame compaonetl of 8 ke 3uppan

which, (ay mare intemded for swgiesl implack ime the davice o system whose failure b perform can b res-
body, or (hi support oF eustam e, and (¢} whose failure sanably expachkel 1o cause the faibune of (e life suppor
o pesform when propedy used in accordance with davien oF gyelem. or in altect s safety or ellecihensss.
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aonably expected to resul ina sighificant nury 1o e www falrehildsemi.com
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Tabel keterangan pin DB%
Function Signal Pin DTE DCE

— XD 3 O I
RxD 2 1 0
RIS 7 O I
CTS & | 0
Handshake DSR 6 | 0
DCD | | (8]
DTR 4 O |
Common ©Com 5§ - -
Other BRI 9 I O
2. parallel port

Paralel port dapat mengirimkan 8 bit data sckaligus dalam satu waktu. Paralel port ini
menggunakan konektor DB25. Panjang kabel maksimum yang diperlukan / diperbolehkan
adalah 15 feet.

Contoh peralatan yang menggunakan parallel port adalah: printer, scanner, external driver
dshb.

DB25 memiliki 25 buah pin dengan gambaran sbb:




Keterangan:

» Control pins
o Pin4 = Request To Send
o Pin 5 =Clear to send
o Pin6 =DCE Ready
o Pin 8 = received line signal detector
o Pin 12 = secondary received line signal detector
o Pin 13 = secondary clear to send
o Pin 19 = secandary request to send
o Pin 20 = DTE ready

e Timing pins

o
=
o

Pin 15 = transmitter signal element timing (DCE-DTE)
Pin 17 = receiver signal element timing (DCE-DTE)
Pin 24 = transmitter signal element timing (DTE-DCT)

e (ther pins
rn Pinl = shield
o Pin7 = signal ground / common return
o Pin9 = reserved (testing)
o Pin 10 = reserved (testing)
o Pin 11 = unassigned
o Pin 18 = local loopback
o Pin 2] = remote loopback & signal quality detector
o Pin 22 = ring indicator
o Pin 23 = data signal rate select
o Pin 25 = test mode
o Pin2 = transmit data
o Pin3 = receive data

ETHERNET CABLE

Untuk menghubungkan jaringan dipertukan kabel Ethernet yaitu kabel yang digunakan
disebut kabel UTP (Unshielded Twisted Pgir) dengan menggunakan konektor R}S5. Kabel
UTP mempunyai delapan pin (4 pasang).

Pinl dengan warna hijau-putih (TD+)

Pin2 dengan wamna hijau (TD-)

Pin3 dengan warna orange-putih (RD+)

Pind dengan warna biru (NC)

Pin5 dengan warna biru-putih (NC)
Pin6 dengan warmna orange {RD-)
Pin7 dengan warna cokiat-putih (NC)

Pin8 dengan wama coklat (NC)
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