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ABSTRAK

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ROBOT CERDAS PENCARI
RUANGAN DAN PEMADAM AP1 DENGAN MENGGUNAKAN
MIKRKONTROLLER AT§958252

Rico Yulianto Pratikno, 0317014
Jurusan Teknik Elekiro, Konsentrasi Elektronika S-1, Fakultas Teknologi Industri
Dosen Pembimbing 1 In.Y usuf Ismail Nakhoda, MT
Dosen Pembimbing 11 : M. Ashar. ST, MT

Kata Kunci : Mikrokontroler ATBOS8252, photodiade, ultra sonik.

Sehubungan dengan algoritma yang telah digunakan sebelumnya untuk robot pencar]
ruangan dan pemadam api masih kurang maksimal dalam Implementasmya, dari hal tersebut
skripsi ini direncanakan untuk memakai algoritma yang lebih sederhana dengan pinyimpanan
slatus — status vang digunakan sebagai permbanding,

Pada sistem ini perangkat mekanik akan dikontrol menggunakan mikrokontroler
ATRES8252, mikrokontroller akan memproses segalanya dari masukan hingga keluaran dan
akan diterapkan pada metode punyusunan program yang begitu rumit menjadi lebih sederhana
dengan hasil yang telah diharapkan sebelumnya, sistem ini akan dilengkapi dengan beberapa
macam sensor diantaranya sensor jarak, api dan warna dan beberapa penpperak seperti kipas
dan motor. Robot akan mencari ruangan dari yang telah diterapakan sebelumnya dan akan
memadamkan api jika menemukan sumber api di dalam ruangan serta mengisi status dan akan
meninjau ruangan lainnya jika tidak menemukan sumber api di ruangan sebelumnya dan
perbedaaan satatus yang tzlah diisi sebelumnya.

Setelah proses pembuatan, penyusun melakukan pengujian pada alat. Pada pengujian
produk didapatkan ervor, akan tetapi error tersebut bukan hanya dikarena oleh algoritma dari
program saja namun dikarenakan juga dari hardware dan mekanik yang digunakan, untik
sensor wama terdapat error  20%, sensor api terdapat error 46% dan untuk keseluruhan
sistem yang dapat dikatakan berjalan dengan baik 70%.
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BABI

PENDAHULUAN

1.1, Latar Belakang
Sehubungan dengan algoritma yang telah digunakan sebelumnya
untuk robot pencari ruangan dan pemadam api masih kurang maksimal
dalam implementasinya, dari hal tersebut skripsi ini direncanakan unfuk
memakai algoritma yang lebih sederhana dibandingkan sebelumnya. Pada
pembuatan sebelumnya algoritma yang rumil dan tergolong banyak dan
akan disederhanakan dengan menggunakan status — staius vang dapat
memberikan nilai berbeda dan akan dibandingkan dengan nilai
pembandingnya.
1.2. Rumusan Masalah
Mengacu pada permasalahan yang diuraikan pada latar belakang
maka rumusan masalah ditekankan pada:
Bagaimana merancang dan membuat robot cerdas yang mencari ruangan dan
memadamkan api di dalam ruangan tersebut dengan menggunakan
mikrokontroller AT8958252
1.3.Batasan Masalah
Dengan mengacu pada permasalahan yang telah dirumuskan, maka
hal-hal yang berkaitan dengan masalah tersebut dibatasi sebagai berikut :
1. Tidak membahas tentang mckanik dari simulasi miniatur robot.
2. Ruangan yang ditinjau hanya 4 ruangan
3. Hanya ada satu lilin diantara 4 ruangan untuk satu kali proses

4. Tidak membahas catu daya yang digunakan




1.4. Tujuan

Tujuan dari penulisan skripsi ini adalah merencanakan dan

membuat robol cerdas untuk mencari ruangan yang terdapat lilin yang

menyala dan memadamkannya dengan menggunakan mikrokontroller.

1.5, Sistematika Pembahasan

BAB1

BABII

BAB Il

BABIY

BABY

Sistematika pembahasan dari skripsi ini terdiri dari:

Pendahuluan

Pada bab ini dibahas tentang latar belakang permasalahan, rumusan
masalah, batasan masalah, sistematika pembahasan dari alat yang
direncanakan.

Landasan Teori

Pada bab ini dibahas tentang teori-teori yang mendukung dalam
perencanaan dan pembuatan alat.

Peremcanaan Dan Pembuatan Alat

Pada bab ini dibahas tentang percncanaan dan pembuatan
keseluruhan sistem perangkat keras (hardware) dan perangkat
lunak (software).

Pengujian Alat

Pada bab ini dibahas tentang proses serta hasil dari pengujian alat,
yang didasarkan oleh pengukuran-pengukuran yang diperlukan.
Penutup

Pada bab ini akan disampaikan kesimpulan dari perencanaan dan

pembuatan sistem ini.




BABII

LANDASAN TEORI

2.1. Pendahuluan
Untuk dapat memahami alat yang akan dirancang, maka dalam bab ini akan
dijelaskan mengenai teori dasar yang akan berkaitan dengan sistem yang digunakan

pada perancangan dan pembuatan alat.

1.2. Mikrokontroler AT§958252
2.2.1. Fitur Mikrokontroler AT8958252

Perbedaan mendasar antara mikrokontroler dan mikroprosesor adalah
mikrokontroler selain memiliki CPU juga dilengkapi memori dan input output yang
merupakan kelengkapan sebagai sistem minimum mikrokomputer sehingga sebuah
mikrokontroler dapat dikatakan sebagai mikrokomputer dalam keeping tunggal
(Single Chip Microcomputer) yang dapat berdiri sendiri.

Mikrokontroler ATR9S8252 adalah mikrokontroler ATMEL yang
kompatibel penuh dengan Mikrokontroler keluarga MCS-51, membutuhkan daya
rendah, memiliki performance yang tinggi dan merupakan mikrokomputer 8 bit yang
dilengkapi dengan &8 Kilobyre Flash memori untuk program, 2 Kilobyte EEPROM
(Electrical Eraseable And Programmable Read an:}r Memory) dan 256 Byre RAM
internal. Program memori yang dapat diprogram ulang dalam sistem atau

menggunakan programmer nonvolative memori konvensional. Dalam sistem




mikrokontroller terdapat dua hal mendasar yaitu : perangkat lunak dan perangkat
keras yang keduanya saling terkait dan mendukung.
2.2.2. Arsitektur Mikrokontroler AT8958252
Secara umum Mikrokontroler ATB9S8252 memiliki
» CPU 8 bit termasuk keluarga MCS-51.
* 8 Kbyte Flash Memori.
s 256 Byte Internal Memori.
s 32 Port 1/O. masing-masing terdiri atas 6 jalur 1/O.
o 3 Timer/Counter 16 Bit.
o 2 Scrial Port Full Duplex.
» Kecepatan pelaksanaan instruksi per siklus 1 pS pada frekuensi clock 12
MHez.
o 2 DPTR (Data Pointer).
s Watchdog time.r

o Fleksibel ISP Programing.

Dengan keistimewaan di atas pembuatan alat menggunakan AT8958Z52
menjadi lebih sederhana dan tidak memerlukan IC pendukung yang banyak.

Adapun blok diagram dari Mikrokontroler AT8958252 adalah sebagai berikut :




Fof - Po7

-------------------------- 1121

o - PE?

PURT & CATERS

.?.lJL.tl
_%mii !

a ;

Facd AOUE,

EEPFEH FesElee M RA

| FOfT ©

E
RE=FRTER

¥
THPZ '-l THF1
ALl

WTERRAFT, SERLAL. FORT

AHD TIHER BLUZES

TEIMG |mm.'-:-'ﬁ¢ﬂ

ADe
—:: segimcy | AESIETER

FRCSAAN
SLTHES
REGILTE

HeAToH
M

PZAT 7
LaFH

FEUGERY

l

LHER:

PRT 3 CREERZ l.-'—

r1x

i i o i o i e e e e D

Hi—

22

[
FYYYYY

Fin . PAT

-

Gambar 2.1. Diagram Blok Mikrokontroller AT8958252




2.2.3. Konfigurasi Pin - Pin Mikrokontroler AT8958252
Mikrokontroler AT89S88252 terdiri dari 40 pin dengan konfigurasi sebagai

berikut;
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Gambar 2.2. Konfigurasi Pin-Pin ATB9S8252

Fungsi-fungsi tiap pinnya adalah sebagai berikut :

¢ Pin 40 sebagai sumber tegangan (Vce)

o Pin 20 sebagai Ground

e PortQ) padapin 32 - 39
Merupakan port input-output dua arah, tanpa internal puli-yp dan kenfigurasi
sebagai multipleks bus alamat rendah (A-A;) dan data selain pengaksesan
program memori dan data memeori eksternal.

e Portlpadapinl-8

Merupakan port input-output dua arah dengan internal pulf-up.




e Port2 pada pin 21 -28
Merupakan port input-output dengan internal puil-up. Mengelvarkan alamat
{inggi selama pengambilan program memeoni eksternal.

e Pori3 pada pin 10-17
Merupakan port input-output dengan internal pufl-up, dimana port 3 juga

memiliki fungsi khusus dan dapat dilihat pada tabel berikut :

Tabel 2.1, Fungsi Khusus Pada Port 3

Identitas Port Fungsi Khusus
Port 3.0 RxD (Port Masukan khusus)
Port 3.1 - TxD (Pori Keluaran Khusus)
Port 3.2 JINTO (Masukan Interupsi Eksternal 0)
Port 3.3 /TNT1 (Masukan Interupsi Eksternal 1)
Port 3.4 TO (Masukan Pewaktu Eksternal 0)
Port35 T1(Masukan Pewakiu Eksternal 1)
Part 3.6 ~ /WR (Sinyal Tulis Memori Data Eksternal)
Port 3.7 | /RD (Sinval Baca Mcmori Data Eksternal)

e RST (Reset) pada pin 9
Input reset merupakan reset master untuk AT8958252
o ALE /Prog (dddress Lacth Enable) pada pin 30
Digunakan untuk menahan alamat memori cksternal selama pelaksanaan
intruksi.
¢ PSEN (Program Stere Enable) pada pin 29
Merupakan sinyal pengontrol yang memperbolehkan program memori

eksternal masuk ke dalam bus.




e EA/VPP (External Access), pin 31
Dapat diberikan logika rendah (Ground) atau logika tinggi (=5 Volt). Jika
diberikan logika tinggi maka mikrokontroler akan mengakses program dari
ROM internal {EEPROM/Flash Memori), dan jika diberikan logika rendah
maka mikrokontraler akan mengakses program dari memori cksternal,

e X-TAL 1 dan X-TAL 2 pada pirt 18 dan 19
Pin ini dihubungkan dengan kristal bila menggunakan osilator internal.
X-TAL | merupakan masukan ke rangkaian osilator iniernal sedangkan
X-TAL 2 keluaran dari rangkaian osilator internal. Untuk keperluan ini
diperlukan kapasitor penstabil sebesar 30 pF. Dan nilai dari X-TAL tersebut
antara 4 - 24 Mhz. untuk lebih jelasnya dapat dilihat gambar pemasangan X-

TAL serta kapasitor yang digunakannya.
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Gambar 2.3, Osilator Eksternal ATBIS8252




2.2.4. Organisasi Memory

Organisasi memori pada mikrokontroler AT8958252 dapat dibagi menjadi
dua bagian besar yaitu memori program dan memeri data. Pembagian tersebut
didasarkan atas fungsi dari penyimpanan data maupun program. Memori program
digunakan untuk menyimpan instruksi-instruksi yang akan dijalankan oleh
mikrokontroler, sedangkan memori data digunakan sebagai tempat yang sedang
diolah mikrokontroller,

Program mikrokontroller disimpan dalam memori program berupa ROM.
Mikrokontroler ATBYSE252 dilengkapi dengan ROM internal, schingga untuk
menyimpan program tidak digunakan ROM eksternal yang fterpisah dari
mikrokontroller. Agar tidak menggunakan memori program cksternal, pin EA
dihubungkan dengan Vee (logika 1).

Memori program mikrokontroller menggunakan alamat 16 Bit mulai dari
0000;; — OFFFy sehingga kapasitas penyimpanan program maksimal adalah 4 Kbyte.
Sinyal / PSEN (Program Store Enable) tidak digunakan jika menggunakan memori
program internal.

Selain program mikrokontroler AT8958252 juga memiliki data internal
sebesar 128 Byte dan mampu mengakses memori data eksternal sebear 64 Kbyte.
Semua memori data infernal dapat dialamati dengan data langsung atau fidak
langsung. Ciri dari pengalamatan langsung operand adalah alamat register yang
berisi alamat data vang akan diolah. Sebagian memori tersebut dapat dialamati
dengan pengalamatan register, dan sebagian lagi dapat dialamati dengan memori satu
bit. Untuk membaca data digunakan sinyal / RD sedangkan untuk menulis digunakan

sinyal / WR.




2.2.5. SFR (Special Fuction Register)

Register Fungsi Khusus (Special fuction Register) terletak pada 128 byte

bagian atas memori data internal dan berisi register-register untuk pelayanan latch

port, timer, program status word (PSW), control peripheral dan sebagainya.

Beberaps macam register fungsi khusus yang sering digunakan adalah

sebagai berikut :

Accumdator (ACC) merupakan register untuk penambahan dan pengurangan,
perintah Mneumonic untuk mengakses akumulator disederhanakan sebagm A.
Register B merupakan register khusus yang berfungsi melayani operasi
petkalian dan pembagian.

Stack Pointer (SP) merupakan register 8 bit yang dapal diletakkan di alamat
manapun pada RAM internal.

2 Data Pointer (DPTR) terdiri atas dua register yaitu untuk byte tinggi (data
pointer high, DPH) dan byte rendah (duta Pointer Low, DPL) yang berfungsi
untuk mengunci alamat 16 bit.

Port () sampai port 3 merupakan register yang berfungsi untuk membaca dan
mengeluarkan data pada port 0, 1, 2, dan 3. Masing-masing register ini dapat
dialamati per-byte maupun per-bit.

Control Register terdiri dari register yang mempunyai fungsi kontrol. Untuk
mengontrol sistem interupsi, terdapat dua register khusus yaitu register IP
(Interrupt Priority) dan register IE (Interupt Enable). Untuk mengontrol
pelsyanan timer/counter terdapat register khusus yaitu register TCON
(Timer/Counter Control) serta pelayanan port serial menggunakan register

SCON (Serial Port Conirol}.
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Tabel 2.2. Special Fuction Register AT89S8252 SFR Map dan Reset Values
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2.2.6. Sistem Intermpsi

Mikrokontroler AT8958252 mempunyai 5 buah sumber interupsi yang
dapat membangkitkan permintaan yaitu INTO, INT1, T1, T2 dan Port Serial,

Saat terjadinya interupsi mikrokontroler secara otomatis akan menuju ke
subrutin pada alamat tersebul. Setelah interupsi selesai dikerjakan, mikrokontroler

akan mengetjakan program semula. Tiap-tiap sumber interupsi dapat enable atau

dizsable secara software.
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Tingkat prioritas semua sumber interrupt dapat diprogram sendiri-sendiri
dengan set atau clear bit pada (inferrupt priority). Jika dua permintaan interupsi
dengan tingkat prioritas yang berbeda diterima secara bersamaan akan dilakukan

polling untuk menentukan mana yang akan dilayani.

Tabel 2.3. Alamat Sumber Interupsi

Sumber Interupsi Alamat Awal
Interupt Luar 0 (INT 0} 03y
Pewaltu/Pencacah O ( TO ) 0By
Interrupt Luar 1 { INT O ) 13n
Pewaktu/Pencacah 0 ( T0 ] 1Bg
Port Serial 23y

2.3. Pengendali Arah Putaran Motor DC
2.3.1. Teori Dasar Motor DC
Setiap arus yang mengalir melalui  sebuah konduktor akan
menimbulkan medan magnet. Arah medan magnet dapat ditentukan dengan
kaidah tangan kiri. Ibu jari tangan menunjukkan arah aliran arus listrik
sedangkan jari-jari yang lain menunjukkan arah medan magnet yang timbul,

seperti yang ditunjukkan oleh gambar 2.4. berikut ini.
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Gambar 2.4. Kaidah Tangan Kiri

Jika suatu konduktor vang dialiri arus listrik ditempatkan dalam sebuah
medan magnet, kombinasi medan magnet akan ditunjukkan oleh gambar 2.5.
Arah aliran arus listrik dalam konduktor ditunjukkan dengan tanda “x™ atau *.".
Tanda “x™ menunjukkan atah arus listrik mengalir menjauhi pembaca gambar,

tanda *.” menunjukkan arah arus listrik mengalir mendekati pembaca gambar,

Conducior

Conductor

Gambar 2.5. Konduktor Berarus Listrik Dalam Medan Magnet
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Pada gambar sebelah kiri, arah medan magnet pada sisi atas yang
dihasilkan oleh konduktor berlawanan dengan arah medan magnet yang dihasilkan
oleh magnet permanen. Sementara pada sisi sebelah bawah, arah medan magnet
yang dihasilkan oleh konduktor searah dengan arah medan magnet yang dihasilkan
oleh magnet permanen. Dengan kata lain, pada sisi sebelah atas kerapatan fluks
magnet lebih sedikit dari pada sisi sebelah bawah. Sebuah gaya dorong akan

menyebabkan konduktor bergerak ke sisi sebelah atas.

Pada gambar sebelah kanan, arah medan magnet pada sisi atas yang
dihasilkan oleh konduktor searah dengan arah medan magnet yang dihasilkan oleh
magnet permanen. Sementara pada sisi sebelah bawah, arah medan magnet yang
dihasilkan oleh konduktor berlawanan dengan arah medan magnet yang dihasilkan
oleh magnel permanen. Dengan kata lain, pada sisi sebelah bawah kerapatan fluks
magnet lebih sedikit dari pada sisi sebelah atws. Sebuah gaya dorong akan
menyebabkan konduktor bergerak ke sisi sebelah bawah.

Pada sehnah motor DC, konduktor dibeniuk menjadi scbuah loop sehingga
ada dua bagian konduktor yang berada didalam medan magnet pada saal yang sama,

seperti diperlihatkan pada gambar 2.6.

Konfigurasi konduktor seperti ini akan menghasilkan distorsi pada medan
magnet utama dan menghasilkan gaya dorong pada masing-masing konduktor. Pada
saat konduktor di tempatkan pada rotor, gaya dorong yang timbul akan

menyebabkan rotor berputar searah dengan jarum jam.
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Foraa

Current Flow

Gambar 2.6. Bergeraknya Sebuah Motor

Sebush cara lagi untuk menunjukkan hubungan antara arus listrik yang
mengalir didalam sebuah konduktor, medan magnet dan arah gerak, adalah

kaidah tangan kanan untuk motor seperti yang diperlihatkan pada gambar 2.7.

eumerd How

Gambar 2.7. Kaidah Tangan Kanan Untuk Motor

Kaidah tangan kanan untuk motor menunjukkan arah arus yang mengalir

didalam sebuah konduktor yang berada dalam medan magnet. Jari tengah
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menunjukkan arah arus yang mengalir pada konduktor, jari telunjuk menunjukkan
arah medan magnet dan ibu jari menunjukkan arah gaya putar. Adapun besarnya

gaya yang bekerja pada konduktor tersebut dapat dirumuskan dengan :

F=B.LI (INEWTOM) ...coovoissrsnsmniainiaisrasiamsassssnst s e sssasasnim s s asn s s (2.1)
Dimana: B=kerapatan fluks magnet (weber)
L = panjang konduktor (meter)

[ = arus listrik { ampere}

-+ orC POWER SOURCE S

Gambar 2.8. Konstruksi Dasar Motor DC

Pada gambar 2.8. diatas tampak scbuah konstruksi dasar motor dc, pada
gambar diatas terlihat bahwa pada saat terminal motor diberi tegangan dc, maka arus
elektron akan mengalir melalui konduktor dari terminal negatif menuju ke terrninal
positif. Karena konduktor berada diantara medan magnet. maka akan timbul medan
magnet juga pada konduktor yang arahnya seperti terlihat pada gambar 2.8, diatas.

Arah garis gaya medan magnet yang dihasilkan oleh magnel permancn adalah dari
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dari kutub utara menuju ke selatan. Sementara pada kondukior yang dekat dengan
kutub sclatan, arah garis gaya magnet disisi sebelah bawah searah dengan garis gaya
magnet permanen sedangkan di sisi sebelah atas arah garis gaya magnet berlawanan
arah dengan garis gaya magnet permanen. Ini menyebabkan medan magnet disisi
sebelah bawah lebih rapat daripada sisi sebelah atas. Dengan demikian konduktor
akan terdorong ke arah atas. Sementara pada konduktor yang dekat dengan kutub
utara, arah garis gaya magnet disisi sebelah atas searah dengan garis gaya magnet
permanen sedangkan di sisi sebelah bawah arah garis gaya magnet berlawanan arsh
dengan garis gaya magnet permanen. Ini menyebabkan medan magnet disisi sebelah
atas lebih rapat daripada sisi sebelah bawah. Dengan demikian konduktor akan
terdorong ke arah bawah. Pada akhirnya konduktor akan membeniuk gerakan

berputar berlawanan dengan jarum jam seperti terlihat pada gambar 2 8. diatas.

2.3.2. Pengendalian Arah Putaran Motor DC

P
Rt

Nﬂnmmn
=
A EMF

.

Gambar 2.9. Arah Putaran Motor DC
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Dari gambar 2.9. diatas, agar arah putaran motor DC berubah, maka

polaritas tegangan pada terminal motor harus dibalik.

2.4. Dioda Infra Merah

Cahaya infra merah merupakan cahaya yang tidak tampak. Jika dilihat
dengan dengan spektroskop cahaya maka radiasi cahaya infru merah akan nampak
pada spektrum elektromagnet dengan panjang gelombang di atas panjang gelombang
cahaya merah. Dengan panjang gelombang ini maka cahaya infra merah ini akan
tidak tampak oleh mata namun radiasi panas yang ditimbulkannya masih
terasa/dideteksi.

Pada dasarnya komponen yang menghasilkan panas juga menghasilkan
radiasi infra merah termasuk tubuh manusia maupun tubuh binatang. Cahaya infra
merah, walaupun mempunyai panjang gelombang yang sangat panjang tetap tidak
dapal menembus bahan-bahan yang tidak dapat melewatkan cahaya yang nampak
sehingga cahaya infra merah tetap mempunyai karakteristik seperti halnya cahaya

yang nampak oleh mata.

% et

Paryaing Cesin g inbA}

Gambar 2.10. Spekirum Cahaya dan Respon Mata Manusia
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Komponen elektronik yang bisa menghasilkan cahaya infra merah adalah

dioda infra merah.
>
(a) Bentuk Fisik (b} Simbol Elektronika
Gambar 2.11. Dioda Infra Merah
2.4.1 Photodiode

Photodiode merupakan sambungan substrat tipe N dan substral tipe P

yung dirancang untuk beroperasi bila dibiaskan dalam arah terbalik.

; - Cartact oxide of
Front elecliods — Incident light | 4R coating
—,
5i07 ﬂ:j_‘! N
Sl i DR T ol (e,
R ik SRR
Base region n-5i
AN tagitn s e = = = S T - =

Fear slectmde —j

Gambar 2.12. Struktur Photodioda
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Ketika energi cahaya ( phofon ) yang jatuh pada sambungan photodiode
lebih besar dari tegangan barrier silikon yaitu 1,12eV, energi cahaya ini dapat
menyebabkan elektron keluar dari pita valensi ( valence band ) dan masuk ke pita
konduksi ( conduction band ) dan meninggalkan hole pada pita konduksi, dengan
kata lain energi cahaya yang jatuh pada sambungan photodiode akan menghasilkan

aliran arus elekiron-hole.

Built-in slectic fisld

El

e ..-.-.-.—_i..-.-..
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L. B S Rigy B

" Depietionegion.  Base tegion

Gambar 2.13. Diagram Pita Konduksi Photodioda

Gambar 2.12. menunjukkan struktur dani photodiode, dimana terdapat
substrat silikon tipe N , yang diatasnya doping dengan substrat tipe P, seperti Boron,
dengan penumbuhan secara ion, scbagai suatu cara uniuk menghasilkan sebuah
sambungan f junction ). Pada bagian bawah wafer ( Base Region ) didoping dengan
bahan tipe N yang peka cahaya seperti Phosphorous.

Daerah sambungan ( depletion region ) dibenwk oleh medan
elektromagnetik, yang timbul akibat adanya beda potensial sambungan ( junction ).

Dacrah sambungan ini sangat menentukan kemampuan kerja photodiode dalam




merespon dan mengubah energi cahaya menjadi arus efektron-hole. Memperluas
daerah sambungan adalah suatu cara untuk meningkatkan kemampuan kerja
photodioda. Ini bisa dicapai dengan menerapkan tegangan bias terbalik pada
sambungan P-N atau memilih subsirar silikon tipe N yang lebih sensitif terhadap

cahaya dan menebalkan substrat P,

el

(a) Bentuk fisik (b) Simbol elektronika
Gambar 2.14. Photodiode

2.5 Tranduser Ultra Sonik

Tranduser ultra sonik merupakan alat untuk mengubah energi listrik menjadi
energi akustik (gelombang ultra sonik). Tranduser ini termasuk dalam golongan
tranduser piezoelectric yang merupakan tranduser yang memiliki kristal yang
mempunyai sifat berubah bentuk dan volumenya. Gelombang ultra sonik bekerja
pada frekuensi diatas 20 Khz suatu standar untuk membedakan frekuensi - frekuensi
lainnya dan biasanya digunakan frekuensi 40Khz. Tranduser Ultra Sonik bekeria
dengan pantulan — pantulan frekuensi yang dikirim oleh pengirim frekuensi dan akan

memantul jika terkena halangan yang menghalangi pancaran frekuensi tersebut dan
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gkan diterima oleh sensor lainnya yang berfungsi untuk menerima frekuensi tersebut

dan merubahnya menjadi sinyal elekink

Tabel 2.4, Urutan Frekuensi Berdasarkan Mama

NAMA FREKUENSI

Infrasonik dibawah 20 Hz
Gelobang Suara 20-20Khz

ultar Sonik diatas 20 Khz

Gambar 2.15. Bentuk fisik dari tranduser ultra sonik
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3.1.

BAB III

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT

Perancangan Perangkat Keras (Hardware)

Blok diagram sistem dapat dilihat pada gambar dibawah ini:

Pangkondisi ==
Fhofodiods &)
Sensor Uitra 8 Pengkondist T
Sonik depan Signal
I
Saensoi Ultra Pengkondisi -
Sonik Scar! Sigral
Sensor Ultra | Pengkondisi [~
Sonik Scan 2 Signal
Sensor Ultra Fangkondisi
Sonikc Ruang 1 i Signal ™
Sansor Ulira —l'l Panghondisl [~ ™
Sonlk Ruang 2 . Signal
I |
PO Pengkondisi
Signal

Mikrokontroller
ATBOSEZ52

Ovfuar
Motor =it Eaﬁ:-.
Kanan
Oriver i Moior
hatar Kin Kl
Driver = gap
Fan

Gambar 3.1. Diagram Blok Sistem
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3.1.1. Perancangan Rangkaian Clock

Rangkaian sistem minimum dari mikrokontroller AT8988252 salah satunya
terdiri dari rangkaian clock. Rangkaian tersebut tersusun dari komponen-komponen 2
buah capasitor, 1 buah IC mikrokontroller, sebuah resistor dan sebuah kristal atau
resonator keramik. Rangkalan capasitor dan kristal atau resenator keramik
digunakan sebagai rangkaian pembangkit infernal clock gemerator yang terdapal pada
ATBYSE252. Nilai kapasitansi ditentukan sesuai dengan jenis oscilator yang
digunakan, yaitu:

Cl1 dan C2 = 20pF — 40pF untuk kristal
(1 dan C2 = 30pF — 50pF untuk resonator keramik.

Karena dalam perancangan digunakan oscilator kristal maka nilai capasitor
yang dipakai dalam perancangan adalah schesar 30pF.

Mikrokontroller AT89S8252 mempunyai frekwensi maksimal 12 MHz,
dimana 1 siklus mesin = 12 clock. Dalam rangkaian digunakan kristal dengan harga
11,0592 MHz, maka program akan dijalankan pada setiap langkahnya selama 1,085
ps. Siklus tersebut diambil berdasarkan ketentuan mikrokontroller AT8958252 yaitu
12 clock = 1 siklus mesin, sedangkan frekwensi yang digunakan 12 MHz, maka
waktu yang dipakai dalam setiap 1 siklus mesin adalah 1ps. Dengan demikian

perhitungannya dapat dilihat sebagai berikut:
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f=11,0592 MHz

T ....................... T Y ----------+l11+1‘-lﬂdllll-ll-l-l-l-r--llll‘lllii“i‘i‘-‘liI--I-J(Bll}

e R .
11,0592 x10°
Karena 1 siklus mesin = 12T maka,

l

1 siklus mesin=12x ———— = 1.085 ps.
11.0592x%10
_ 19
B +
30pF
L iangs
| T T
L 2| prepr
1K . WCC
= 10uF

Gambar 3.2. Gambar Rangkaian Clock dari ATR9S8252

3.1.2. Sensor Photodiode (Sensor Trackline dan Sensor Api)

Ada dua kegunaan dari photediode, yang pertama digunakean sebagai sensor
garis (trackline) dan sebagai sensor api. Rangkaian Sensor untuk membedakan
warna gelap dan warna terang dari jalur (irack) digunakan pasangan diode infra

merah dan photodinda. Dioda infra merah akan memancarkan cahaya infra merah
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yang dapat dipantulkan oleh objek yang berwarna terang. Sinar pantulan ini akan

diterima oleh photodiode.

Gambar 3.3, Rangkaian Sensor Photodiode

Agar dioda infra merah dapat memancarkan sinar infra merah diperlukan
arus (Lig) sebesar 20 mA dan tegangan ( Vi } sebesar 1,5 Volt. Sehingga dapat

dihitung besarnya R, sebagai berikut :

Vee — V,
1 - i—m ...+H,uuuu-------1-.-1-H-lhlrnIlIlIlIlIlIr'-HHH‘""“"""'“"‘“‘"“""'"“"“""""""""{3"1.]
'r 13
5 - 15
R = 3
20x10
3.5
R = =
20x10
R =175 Q
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Karena dipasaran tidak ada maka diambil nilai terdekatnya yaitu 270 Q.
Sedangkan untuk menentukan nilai resistor pull up pada photodioda adalah sebagai
berikut :

Diketahui arus pada photodiode ( Tep)sebesar 100 gA

R, = LSOO (3.3)
IH?
5
Hy 100x10°°
R, = 50KQ

Pada rangkaian akan digunakan L.M324 sebagai pembanding tegangan pada.
Keluaran tegangan dari rangkaian photodiode akan dibandingkan dengan tegangan
refrensi dan jika tegangan berada dialas tegangan refrensi maka keluaran akan
berlogika “1” dan jika keluaran tegangan dari photodiode berada di bawah tegangan
refrensi maka keluaran dari pembanding akan “07 Pada rangkalan diatas
memanfaatkan inverfer schmitf frigger yang terdapat pada IC 74LS14. Gerbang ini
merupakan fungsi not yang akan membalik kondisi logika input menjadi
kebalikannya, Misainya jika inputnya berlogika “0” maka outputnya akan berlogika
“1" atau schaliknya. Selain itu juga berfungsi untuk mengubah taraf tegungan
masukan menjadi taraf tegangan TTL pada keluarannya, Rangkaian sensor infra

merah ini dibuat 5 buah dengan nilai komponen yang sama.
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3.1.3 Driver Motor DC

Rerikut ini adalah gambar skema dari rangkaian penggerak maotor de

Gambar 3.4. Driver Motor DC

Rangkaian ini biasa disebut dengang Hbridge, rangkaian ini dapal
menggerakan motor DC dengan 6 buah transistor 4 diantaranya sebagai saklar dan 2
diantaranya sebagai pengaktif ke empat transistor tersebut. Sebagai rangkaian motor
DC, rangkaian ini dapat memutar arah motor DC dengan cara mengaktifkan salah
satu dari 2 transistor pengaktif, Supaya 2 transisitor tersebut aktif maka diberikan data
TTL dari kontroller vang dipakai. Sebagai catatan rangkaian Hbridge ini tidak belch
mendapatkan data atau inputan di transistor pengaktif “17 [ (aktif) jika keduanya aktif
maka arus akan mengalir melalui transistor scalar, namun jika keduanya aktif maka

tidak ada beda potensial yang dapat memutar / menggerakkan motor sehiungga motor
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tidak bergerak namun arus tetap mengalir dan dapat menyebabkan panas di transistor
penggerak atau saklar.
3.1.4. Rangkaian Driver Fan

Untuk perancangan driver Fan digunakan Optocoupler karena Fan disini

disupply dengan tegangan 12V DC.

Gambar 3.5. Rangkaian Fan
Tegangan output maksimum dari Mikro adalah 5 V sedangkan untuk water
pump memerlukan catu daya 12V DC.maka diperlukan rangkaian driver untuk
mengendalikannya.Ranpkaian driver yang dipakai berupa vptocoupler 4N25 dan
transistor type TIP31,untuk analisa daia yang digunakan.:
Vin =5V (Max)
Data sheet untuk mengaktifkan 4N25:
V¢ (tegangan forward dioda) = 1,5 Volt
Ir (Arus forward) = 10 mA

Maka untuk mengaktifkan optocoupler R yang dipasang :
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Ross e R L G S e (3.4)
o
R = Sv=15v
10mA
= 3.5v
10mA
R=3500

Nilai R yang mendekali dipasang 470 £

3.1.5. Sensor Ultra Sonik

Sensor ini dilengkapi dengan 2 buah tranduser, yaitu Tx dan Rx, simana Tx
sebagai pemancar gelombang dari kristal sebesar 40 Khz dan Rx sebagai penerima
gelombang yang diubah menjadi arus dan tegangan. Sebelum dipancarkan gelombang
dari kristal akan di frigger supaya bentuk gelombangnya tidak terkena noise dan pada
penerima (Rx) akan dikuatkan sebanyak 100 kali dan dibandingkan dengan tegangan
refrensi, Namun sebekurn masuk ke dalam penguat dan pembanding harus diberi
dioda terlebih dahulu untuk menghilangkan gelombang sinus (AC) menjadi tegangan

searah {DC).
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(Gambar 3.7. Penerima Ultra Sonik
Keluaran dari LED yang akan terhubung dengan salah satu port pada

mikrokontroller sebagai masukan.

3




3.1.6. Mikrokontroller ( AT8958252)

Mikrokontroler AT8958252 digunakan scbagai Kontrol kerja dari system,
masukan dari sensor diolah oleh mikrokontroller dan mikrokontroller mengatur kerja
untuk keluaran , adapun rangkaian yang harus dimiliki agar mikrokontroller tersebut
bisa kerja. diantaranya rangakaian kristal,  reset dan power supply 3V.
Mikrokontroller juga bekerja dengan adanya sofiware yang dapat mengeksckusi
perintah agar melakukan suatu instruksi dari perintah — perintah tersebut, sedangkan
software menggunakan bahasa assembler untuk membuat scbuah perintah dari

instruksi — instruksi tersbut.

Yor
g ol
g g S oo —2 ] i =
K}]ﬁr .3‘ F B 1 IaFEY ¥
NiE gk
- P .
: BLS
TPy
b T ] 0T 4
' ' B e
TS SR V7 St i 1 _I_ﬂ.lj
\F—-—-—;-—-— Fi.l = |
P12 3 Piz l:‘“
tha NPT LME

Pl
~FLT % P

{ P13 VR
TF 05 | =
N :H
“FIA
Agr

i B FiO

Fad

- o] Fid
o
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";\, T1 38 :,:_: d‘% 31
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i 221 O =4
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gt R
Fis 35 | ae
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Gambar 3.8. Rangkaian Sistem Mikrokontroller




3.2

P2.0-P2.3 digunakan scbagai keluaran mikrokontroller yaitu motor de
P24 digunakan sebagai keluaran untuk menjalankan FAN untuk
memedamkan lilin.

P0.6 digunakan sebagai keluaran mikrokontroler yaitu sensor api.

P0.1 digunakan sebagai keluaran mikrokontroler yaitu sensor halangan
depan

P0.2 digunakan sebagai keluaran mikrokontroller yaitu sensot halangan
kanan depan

P0.3 digunakan sebagai keluaran mikrokontroller yaitu sensor halangan
kiri depan

P0.4 digunakan sebagai keluaran mikrokontroller yaitu sensor halangan
kanan belakang

P0.5 digunakan sebagai keluaran mikrokontroller yaitu Sensor halangan
kiri belakang

P0.6 digunakan sebagai keluaran mikrokontroller yaitu Sensor warna

Perencanaan Perangkat Lunak (Seftware) dan Gambar Ruangan

Untuk mendulamg hardware yang sudah dibuat, maka dibutuhkan

perangkat lunak (software) supaya perangkat keras tersebut bias berjalan sesuai

dengan tujuan. Mikrokontroller dapat mengendalikan seluruh sysfem apabila ada

untaian instruksi yang mendefinisikan secara jelas urutan kera yang harus
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dilaksanakan. Dalam perancangan alat ini perangkat lunak yang digunakan adalah

bahasa pemrograman assembler.

Gambar 3.9. Gambar denah ruangan
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ADA API
 §
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Gambar 3.10. FlowChart Sistem

36




Tinjau
Ruangan
¥
Isi Status = Kaluar
Padamian [m—j 1 ruangan
P
Keluar
ruangan
I=i Statua =
0
|
1
Kemball Ke
Status 107 Hima Bani
a
Tinaju
Ruangan
lain

Gambar 3.11. FlowChart scanning ruangan dan api
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BABIV

PENGUJIAN ALAT

Dalam bab ini akan di bahas mengenai pengujian alat yang telah dibuat.
Hal ini dapat dilakukan untuk mengetahui kekurangan kerja sistem yang telah
dibuat, sehingga dapat diketahui apakah alat wersebut dapal bekerja sesuai dengan
yang telah di rencanakan, Dalam rangka pengujian alat tersebut diuraikan
percobaan yang telah di lakukan untuk mengetahui respon dari keseluruan alat

yang telah dirancang.

4.1. Tujuan Pengujian
Tujuan pengujian yang dilakukan terhadap sistem aplikasi ini adalah
schagai berikul :
» Mengetahui unjuk kerja rangkaian sensor Ultra Sonik
s Mengetahui unjuk kerja rangkaian driver motor DC.,
+ Mengetahui unjuk kerja rangkaian Photodiode ( sensor trackline)
& Mengetahui unjuk kerja rangkaian Phorodiode { sensor api)
¢ Mengetahui kerja dari soffware yang telah dirancang
4.2. Alat-alat untuk pengujian
Alat-alat vang digunakan dalam pengujian adalah :
1. Oscilloscope
2. Multimeter Digital

3. Power suplay +5 Volt dan +12 Volt
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4.3. Pengujian dan Pengukuran
4.3, 1.8ensor Ultra Sonik
Metode pengujian akan dilakukan dengan cara memberikan tegangan + 3V
pada pembanding serta mendekatkan tranduser untuk mendapatkan

pantukan dan kemudian diukur tegangan keluaran dari tranduser.

e ouput I
e Frarkelan L Sonik Caty daya 8 . ol Mabar
g VG B .
B fe s [
END

Gambar 4.1. Metode Pengujian Sensor Ultra Sonik

Jarak yang diukur sebagai suatu logika. Ketika tidak ada jarak yang
diukur ( tidak ada objek ) level logika menunjukkan logika low dan akan menjadi
logika high ketika ada jarak yang diukur ( ada objek yang dideteksi ) dimana
dapat diseting pada range 5 — 20 cm.

Keluaran dari tranduser sangat kecil dan harus dikuatkan untuk
mendapatkan tegangan yang lebih besar, dan dibandingkan dengan tegangan
refrensi namun keluaran dari pembanding tersebut tidak bias mencapai fow 707,
sehingga harus dikondiskan kembali supaya bias mencapai keadaan 0"

Untuk menguji fototransistor dibutuhkan tegangan +5V, Osiloskop untuk
melihat signal inputan dan keluaran dari masing — masing tranduser dan Volt

meter untuk mengetahui tegangan keluaran dari ultra sonik pada saat terhalang

dan tidak terhalang.
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Gambar 4.2. Gelombang Ultra Sonik Pada Keluaran Pemancar

Ciambar 4.3. Gelombang Ultra Sonik Pada Masukan Penerima Yang Tidak
Terhalang

Giambar 4.4 Ultra Sonik Pada Masukan Pencrima Pada Saat Terhalang
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Gambar 4.5. Ultra Sonik Pada Penerima Setelah Melalui Penguatan dan Tidak
Terhalang

Ciambar 4.6. Ultra Sonik Pada Penerima Setclah Melalui Penguat dan Pada Saat
Terhalang

Gambar 4.7, Pengujian Ulra Sonik Terhadap Halangan Dengan Jarak 15 cm
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Gambar 4.8. Pengujian Ultra Sonik Terhadap Halangan Lebih Dari 15 em

Gambar 4.9, Hasil Keluaran Ultra Sonik Tidak Terhalang

Cambar 4.10. THasil Keluaran Ultra Sonik Pada Saat Terhalang
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4.3.2.Pengujian Rangkaian Sensor Photodiode

Pengujian dilakukan dengan menghadapkan dioda infrared dan
photodioda ke garis lintasan putih dahulu dengan jarak Kira-kira 1,5 cm atau diatur
lebih lanjut jaraknya sampai tegangan yang dihasilkan pada kuki katoda
photodioda mendekati 4 Volt. Kemudian mencatat nilai legangan dan arus pada
masing-masing titik uji pada tabel. Pengujian dilakukan dengan cara yang sama

pada garis lintasan berwama hitam.

Hitam

Gambar 4.12. Pengujian Arus Photodiode Terkena Garis Pulib
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Tabel 4.1. Hasil Pengujian Arus Pada Phetodiode Garis Putih

Photodiode

Putih Hitam

0.35 0,17

Dari hasil pengukuran, dapat dianalisa besarnya tegangan keluaran pada
photediode  pada garis lintasan putih dengan menggunakan persamaan sebagai
berikut :

Voo =1 R+ Vi SO 1) S Rock - A erEpsoetenks £ 3 )

51 ={0,35.107" =10.107) + Vout

Vout = | 5Folt

Gambar 4.13. Pengujian Photodiode Pada Saat Lintasan Putih

TIntuk pengujian sensor infra merah pada garis lintasan hitam tegangan

keluaran dapat dihitung dengan persamaan:




V=T pn e RATOUE G i it atiiissin s ansins s s sbbodon s soons baiindisass (4.2)
SK = (017107 % 10,107+ Four
Por. =5-%7

Fowe = 3.3Volt

—

Gambar 4. 14, Pengujian Photodiode Pada Saal Terkena Ganis Hitam

Tabel 4.2, Hasil Penguijian Tegangan Photodiode Pada Garis Lintasan Putih

Photodiode
Putih Hitam

1,54 4,18

Tabel 4.3, Hasil Perhitungan Tegangan Photodiode Padu Garis Lintasan Putih

- Photodiode
Putih Hitam

135 33

|\ pergukuran - perh '-”“”gf’-ﬂsxlnu% ............................................ @.3)

Rumus error: -
perhitungan
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. . [194- 15|
Error tepangan photodiode terkena garis = ‘—%#xlﬂﬂ% =29%

80 --3-’3 X1 00% —26%

Error tegangan photodiode tidak terkena garis = |

| 4,16

Gambar 4.15. Pengujian Photodiode Pada Saat Terkena Lintasan Putih Sesudah
Schunitt Trigger

Gambar 4-16 Pengujian Photodinde Pada Saat Tidak Terkena Lintasan Putih atau
Garis Hitam Sesudah Sekmint Trigger
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4.3.3.Pengujian Rangkaian Driver Motor
Pengiljian rangkaian driver motor ini bertujuan untuk mengetahui apakah
rangkaian ini dapat bekerja sebagaimana mestinya, yaitu dapat menggerakkan
motor dengan arah yang bersesuaian dengan kombinasi masukannya.
Metode pengujian dilakukan seperti pada gambar. Pengujian dilakukan
dengan memberi kombinasi logika pada inputan driver dan mengamati arah

putaran motor DC pada keluarannya, serta mengukur tegangan pada keluaran

driver.
Mﬁ-ﬁ:ﬂm !\ thqu’::;ﬂmw { Whatar DG
Gambar 4.17. Metode Pengujian Rangkaian Driver Motor DC
Kombinasi logika diberikan pada masukan driver lalu diamati arah
putaran pada motor

Gambar 4.18. Rangkaian Pengujian Driver Motor
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Gambar 4.19. Pengujian Driver Motor

Tabel 4.4. Hasil Pengujian Rangkaian Driver Motor

INFUT OUTPLT LUNIT
MNo.
A B e it 2

l. 0} ] 0,76 0n.7% v

2 0 | 0,75 LR W
3. | O E11 078 Vv

4 1 I 0,76 .78 v
Keterangan :

0= fow

1 = High

- = Tidak ada tegangan

4.3.4 Pengujian Pada Photodiode Sebagai Sensor Api

Untuk menguji folotransistor dibutuhkan tegangan +5V dan Volt meter
untuk mengelahui  tegangan keluaran dari  fototransistor tersebut  setclah
mendapatkan cahaya dan tidak mendapatkan cahaya, terutama cahaya dari lilin

alau api.
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Gambar 4.20. Pengujian Tegangan Refrensi LM324

Gambar 4.22. Pengujian Photdiode Dengan Cahaya Lilin
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Gambar 4.23. Pengujian Arus Photediode Dengan Cahaya Lilin

Berdasarkan data pengukuran didapat:
Voo = It R A FOOE casms s a i o s )
Vee = (0.04.107 x10.107) + Vour
Vout=35-104
Ko = 4.6Vall

Dari hasil pengukuran pada gambar, dapat dianalisa scbegai berikut:
Vee = Ipt.R + Vout i e et s Do e s (L Y
Vee = (0,66.107 x10.107) + Vour
Fout =5 - 06,6
Vot = L6Volt

Tabel 4.5. Hasil Pengukuran Tegangan Photodiode Sebagai Sensor Api

Photodiode
Ada Lilin Tidak Ada Lilin
1.09 545
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Tabel 4.6. Hasil Perhitungan Tegangan Photodiode Sebagai Sensor Api

1.6—10%

Ervor legangan photodiode tidak ada lilin = ‘5‘4;4’6 x100% =18%

4.3.5 Pengujian Sofiware

Error tegangan photodiode ada 1ilin = x100% = 46%

Tabel 4.7. Hasil Pengujian Algoritma

Ruang Api | Status 1 | Status 2 | Status 3 | Status 4 Hasil
i 0 @ Tinjau Ruangan lain
I 1 1 Kembali ke Home Baze
Z 0 0 linjau Ruangan lain
2 1 I Kembali ke Home Base
3 0 0 Tinjau Ruangan lain
3 Kembali ke Home Base
4 0 0 Kembali ke Home Base
4 1 1 Kembali ke Home Base

Robot akan menyimpan data dari hasil tinjauan ruangan , pada awalnya robot
akan meninjau ruangan pertama lalu ditinjau dan jika ada api maka level teganannya
berlogika satu dan akan menyimpan status | dengan "17 jika tidak ada api maka level
tegangan low dan meyimpan status | denngan 07 setelah meninjau ruangan pertama
maka akan dilakukan cek status sebagai bobot impur pembanding, jika terdapat error
betarti meandakan fidak ada api pada ruangan pertama dan harus menjalani proses
peninjauan untuk ruangan lainnya, jika tidak ada error berarti mendandakan adanya api

pada ruangan pertama dan melakukan perintah pulang yang artinya kembali ke homebase.
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Gambar 4.24. Pengujian Algoritma Pada Ruangan |

i=ra
O+

Gambar 4.25. Pengujian Algoritma Kembali ke fome Base Ruangan I
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Gambar 4.26. Pengujian Algoritma Pada Ruangan I1

Gambar 4.27. Pengujian Algoritma Kembali ke Home Base Ruangan I




— ]
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Gambar 4.28. Pengujian Algoritma Pada Ruangan 111
_.....Q _I
i O o

o o

Gambar 4.29. Pengujian Algoritma Kembali ke Home Base Ruangan [1I




Gambar 4,30, Pengujian Algoritma Pada Ruangan IV

Gambar 4.31, Pengujian Algoritma Kembali ke Home Base Ruangan IV
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43.6 Pengujian Robot
Tabel 4.8, Pengujian Kondisi Robot

(] Baik
7 Baik
8 Tidak
9 Baik
10 Tidak
11 Baik
12 Baik
13 Tidak
14 Baik
15 Baik
16 Tidak
17 Baik
18 Tidak
19 Baik
20 Baik
2] Baik
2 Baik
23 Baik
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24 Baik
25 Tidak
246 Baik
27 Baik
B 28 Baik
) Baik
0 Baik

Gambar 4.32. Pengujian Seanming ke Seluruh Ruangan dan Kembali ke Home Base
Dengan Wakiu 2 menit 27 detik

=g am =

Gambar 4.33. Pengujian Scanning ke Ruangan | dan Kembali ke Home Base
Dengan Waktu 33 detik
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Gambar 4.34. Pengujian Scanning ke Ruangan 11 dan kembuli ke Home Buse
Dengan Wakiu | menit 11 detik

Ruangan 111 dan kembali ke Home Base

Gambar 4.35. Pengujian Scanning ke
1 menit 24 detik

dengan wakiu

1Y dan Kembali ke Home fase

Segnming ke Ruangan
Dengan Waktu | menit 29 detik

Gambar 4.36. Pe ngujian
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Tabel 4.9. Pengujian Akhir Waktu

Robot

Kondisi

Wakiu

Scanning seluruh ruangan tanpa ada lifin dan kembali ke siome hase

2 menit 27detik

Scanning Ruang 1 dan ada lilin, mematikan lilin dan kembali ke
henme base

33 detik

Scanming Ruang 2 dan ada lilin, mematikan lilin dan kembali ke
Fimme heise

1 menit 11 detik

Scarming Ruang 3 dan ada lilin, mematikan [ilin dan kembali ke
home base

2 menit 24 detik

Scanning Ruang 4 dan ada lilin, mematikan lilin dan kembali ke
home bese

2 menil 29 detik

Gambar 4.37. Foto Robot Secara Keseluruhan

39




e T = B P Py
T MELOG NASIDNA] el AHG

TE esdT i O TAHAL MEALANS
TERNOLOGE NASIG AL AL AR
vrgh I AEIONAL IMAL ANG
TECHOLOS NASISWAL L2l Wk
e NS LOGH HAREINAL WS LANG

76| Py ASICIMAL MnAnNE

TR

I Eridiy
YERACCOG NASICHRAL MALARG

Py i LIGURASIEIAL MAANG
gL GG HASIDNAL IR

ECLHTAL N a1 ANG

&

i
{EMNOLOG! NASICRAL MALANL
TERNECLOGHRA ciGHAL TALANE

rERTOLGTE NAITNAL £ _BHG:
TELHCE CIELN muinn AL e
CER AL OB MAL L WAL AR
TEM MO HIRSIOMAL AL AN
“EUNQLGE MARIE AL A2ALANG
TEXNGLEGE RASHIMAL W AL AN
[ER IMCLDGT HASK WAL RIAL AN
TEENCLOG pASIONAL BALANG
TERNOLOL NASIONAI [ACANG
TEKNOLOGH (ESIOHAL Nkl ANg
TEAHOLOGH piASHOAL shal
TERMOLOM PRASIOHAL
rERAOLOGE NAGIOHAL
FEAMOLAG] S SIDNAL
‘ERHOLCE NASIDNAL
FEXUOR-OGHNASIORAL
rEX NOLOG! WASIDNAL
TERMCLOGE NASKONAL
FRHROLOG HASIONAL f
(B MNOLOE MpsInHLLT

FERHOLOGH HASIQNEL Sk
IEKBOLOGIRASTAL
TEXYHOLOGINE oy bR ¥ Sl
TEMMOL Ota HASGNAL 1AL
PER HOLOG] ABIINAL W5
"ERHOLOE! MABIHRL S
gL OS] NASICHAL W MLAbG
TEKNOL O HASICNAL LET A OE- LS
TERHDLOGH NASITNAL B ALANG
e NOLE! NAROKAL BHAL ANG
BRNGLOG HASIONAL WA LA
CHMOLOSINRSIONAL WAL ANEG
ENNOLOG! NASIONSE faLANG
EHHOLOGT NASIONAL I ALANG
EMNCLEG] LASIIAL RLAL NG
FNOLOG: MASICNAS [ ALAN &
ZHMOLOG! NASIONAL MALAHG
EKNOLDGH NASIOHAL MALANG
ERNOLOGI NASIOHAL MALANG
=K HOLOGI NASICHAL M BLANG
EXNOLTG) HASIONAL M ALAMG
=R NOLOGH IRSIOhAL sALARME

finee s VR AEd & i l_;.'_'y..-f.,.--..,---n._ o lbatul Fan A el 5§ W —— -
sierryT TERAOLDOINAS Cppl A N LRTHS T TS TERHOLOGH Nas i

[REITITAC TERMULES! N pEITEs
T TEKMOEIG el SIOHA

RESTITRT Tl MEBICMA

Ne A EE TR HaLSGED AEThAL pMaLEWG
INSTIOT TERHOLOG! BASITNAL HALANG
HETrTLT TERROLORR MASHOHAL INALANG LG

WETTNT 353 L R fasital Ml ANC LTI TUT TERNLOGH HASIELA
1257 O TEXNOLDG] MASICHEA L hAND INST 1 TEEHO LD WASIOEA

NETITUT TERMOLOGH MASISNAL NALNRG IS TITLT TERNCLOE IARIGHA
HEGTITUT TE RNOLOG! HASIONALN w aNG INETITED rERRGLTA! FASHOIR
METITUT TEXNGOLOGH MAGIONAL ALANG § EHTET s i
el FTIT TENNDLOG s AGIONAL MALANG INSTiTeS
ISTITUT FEKMGLOGENASIONMAL ¢ Laps &7l
IRSTITUE 1 -r‘.li-.-'-_-:jrl.’u‘l'n!,:h;l:'ll'h'd. skLANG ST
e GT TENNIOLOGE HASIGREL MAANG: 1H5
METITUT TERHOLOG) MASIGNEL e R0 WRIETTUT

IS TITIHT TE OO G QASUINALERTANDG e 17
FHETTTIT TR LHTLTHS FEASICN - A ST

IHSTITUT T =RNOLDE! MANIERAL BAALANG INGSTITLIT
L TEAZANG

5 =TT

HETITU

=i [yl O WASHSN
INETTTVLETES
TErRRGLEOE Hanhe
T TERNOLQG! HEAS

= = oL RIS

1O

T TERRTGLO G REATRIDIT A
TEK RO e STPIN
Jr AL O ED R ASKETEA
LG A0 AIASIKILA
NOLGEE MASIONE
NOLGHS! RASHD:
gl DG b ST

| &
=

L rLsieTAsIcH
B TRLIL s =]

ESNOLDG HASIC
ot Sl B W Yo D
LY

{ i LSI0A
TR JE T .”r'_i-‘L-.'l_-."I.'.
LG TIARIORA

W] FASTLILR
YGHE
PIRAID

i NOLD Gl NBSHEINE]

Enbeil

gL 5% Loude =R

) AT~

MaTITU
ST

SR 8OLOGH NASIUHN- L EIGS M T

(MSTITHT TEKHOLDLE MASIGAL PALANS SIETTTUT TEXRTLSE, a eI
INSTIIUT TEaARGE S0 PASHERAL HstH s SHETITUT TERNLRGG SFAGIAN S
MSTUFLIT TEEMGLOE ASITNAL AR WS T TERNDLDL tinE e

PaR Sl il U Rels IMSTITRN A pre e e MDA

INSTITUT TEKAQL UG

IMSTITAT TeEHoL LGl Hlamsyitaal Mk w2 INET vl TERKRCELE] HAGILHA
[EETITUT TEN DL HRGIONILL WAL ANDS STl sy DG THAS i

.T.F

NAEONAL MELAND ST T YL O MASIONA
N Ao S Sl AN ot TIFT TER G L5 T R
STITUT TERNGLGE N AGIONRAL TEREAN L
MSTITUT TEKROI ST NASICOYIAL WS LAHG
INSTITUT v M OGE WASIDNAL TR e
MSTITUT FERNCLOG: (ASIONAL MALANG
INSTITUT TERNOLOG! HASIOMAL MALAN:
NS T TUT TEKNOLDGI NASIONAL MALANG
P TITUT TERHOLSG! RESITIEAL MALET S i

- L&-"}lﬁhh}'_-. L:.—;".I.-.l_... = i

HNoLoG

"
oy T

tHETAT
WEBTITUT TEX!
SNTITIYT VERNOLOEE MASITN A
METTUT TERNOLDGE R AS A
ST TUT TERNDLOCE N ASGHOTeA )
INSTITUT TEENOLOG! LAGIORA
MSTITUT TERNDLOGH HASIITAL
INETITUT TERNOLOG JASHINA

ETNTUT rEKMGLGT! NASOS ]
OETIGIETE '-.:_'.'C.I Sl S A TR leAL

TR j - A
.I_[h; I....! ol :—Lll-'m'-.-'-

oids :J;-_-r L EMS HR‘.E:JH S J1|"...:'---|-h'-h"=



BABY

PENUTUFP

51  Kesimpolan

Gelama dalam perencanaan dan pengujian dari keseluruhan sistem yang
telah di buat maka dapat ditarik beberapa kesimpulan antara lain:

|, Dari hasil pengujian. Robot dapat mencari ruangan dan kembali ke home
hase dengan waktu paling lama dengan meninjau ruangan 4 dan
memadamian lilin selama 2 menit 29 detik

5. Dari hasil pengujian, dengan menggunakan Ultra Sonik sebagni sensor
jarak, robot mampu melewati lorong tanpa lanpa menyentu atau menabrak
dinding tembok.

3, Dari hasil pengujian, dengan menggunakan sensor photodiode dapat
mendeteksi api dengan intensitas cahaya yang dipancarkan api (lilin}

4, Robot akan memadamkan api dalam ruangan dan langsung kembali ke
home base dan tidak meninjau ruangan lain sehingga wakiu lebih cepat ini
juga menjadi keunggulan dari sistem robot tersebut dibandingkan
sehelumnya.

5. Dari 30 kali percobaan hanya 21 kali robot dapat dikatakan mampu
berjalan dengan dan kembali ke hame base hal ini discbabkan kelemahan
pada motor yang kurang stabil dan bertambah buruknya performance dari
motor yang semakin |ama semakin lemah dan sysfemn mekanik yang

tergolong besar serta kurang maksimal dalam struktur mekanik.




52. Saran-—Saran

Dengan menggunakan algoritma yang dipakai masih kurang maksimal
dengan sistem yang digunakan dan untuk memaksimalkan algoritma untuk robot
cerdas pecari ruangan dan pemadam api dapat digunakan algoritma lainnya seperti
fizzy, backpropagation, dan sebagainya. Untuk meningkatkan kepresisian dari
alat yang dibuat serta mencapai hasil yang mendekati sempurna hendaknya perlu
di tambahkan sensor kompas agar robot dapat menentukan sudut yang di
inginkan. Dan sensor api (U/Vtron) yang dapat benar — benar mendeteksi api serta
penambahan sensor ultra sonik sebagai semsor jarak supaya lebih dapat
mendeteksi halangan dalam posisi apapun dan menambah lebih banyak lagi

sensor yang berfungsi untuk menambah kecerdasan dari robot tersebut

6l
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org 00h

motor_kanan_maju bit p2.0

motor_kanan_mundur  bit p2. ]

motor_kiri_maju . bit
p2.2

motor_kiri_mundur hit p2J

kipas bit p2.7

us_depan bit pird

us_depan_kanan bit
p0.1

ug depan_Kiri bit p0.0

us_belakang kanan bit p0.3

us_belakang kiri bit p0.2

sensor_garis kanan bit 5

uvtron bit p0.7

status. | equ 2

status. 2 equ 22h

srafus 3 equ 24h

status_4 (0]} 25h

mulail: cdll
jb
call
call
call
ST call
miulai2; call
b
call
call
call
call
call
mulai’d: call
ib
call
mulaid: call
Ib
call
mulai3: call
Jb
call
call

maow

cjne
call
mulaif: call
ib
call
mulai?; call

maju

us helakang kirimulail
kiri90

maju

delay sebentar

kiri90

maju

sensor_gars kanamn,mulail
kanand5

maju

delay ruang|

berhenti

scan_api |

maju

sensor_garis kanan.mulai3
kiri43

maju

us_depan,mulai4
kanan90

maju

us_belakang kiri,mulai5
berhenti

delay sebentar

astatuy |

afflmulaib

pulang |

maju

us_depan,mulai6
kanan 90

maju

Jb
call
call
call
call
call
mulaid: call
jb
call
mulai9: call
jb
call
rilai 10
call
ib
call
call
Moy
cine
call
mulail 1:
call
mulai[2:
call
ib
call
mulail3;
call
jb
cull
call
call
call
call
rrllai 4
call
b
call
mulail 5:
call
jb
call
call
mow
cjne
call
mulail f:
call
ib
call
mulail 7;

sensor_garis_kanan,mulai?
kanan45

Mmaju

delay _ruangl

berhenti

scan_api 2

maju

sensor_garis kanan,mulai8
kanand 5

maju

us_depan.mula

kiri9d

maju

us belakang kanan,mulaill}
berhenti

delay scbentar

astatus 2

a7l mulaill

pulang 2

kanan®@0

maju
us depanmulaill
kanan90

maju

sensor garis Kanan,mulail3
kanand5

maju

delay rvangd

herhernti

scan_api_3

maju
sensor_gars kanan.mulail4
kirid5

maju
us_depan.mulails
kanan90

berhenti
astatus_3
adlmulaile
pulang 3

miaju
us_belakang kanan,mulailé
kananBd




call  maju
ib sensor_garis_kanan.mulail7
call maju
call  delay ruangd
call  berhenti
call  scan_api 4

mulail8;
call  maju
Jb us_depan.mulai |8
call Kanant()

mulail9;
call maju
jh us_belakang_kiri,mulail9
call berhenti
mov  astatus 4
cine  afl.mulaii)
call  pulang 4

mulai2(:
call kanan90
call maju
call  delay sebentar
limp  ser

maju; seth  motor_kanan_maju
el motor_kanan mundur
setb  motor_kiri_maju
elr motor kit mundur
el

mundur: clr motor_kanan_maju
setb  motor_kanan_mundur
clr motor_kiri_maju
seth  motor kiri mundur
rel

kiri;  ¢lr motor_kanan_maju
sethb  mator kanan mundur
seth  motor_Kiri_maju
elr motor_kiri_mumdur
ret

kanan: scth  motor_kanan_maju
elr motor_kanan_mundur
elr motor_kiri_maju
setb  motor_kiri_mundur
rel

berhentizseib motor kanan maju
scth  motor kanan_mundur
seth  motor_kiri_maju
setb  motor_kini mundur
Tel

delay: mov  r0.#0tth
delayl: mov 1l #0fth
dinz rl.}
dmz  rdelay]
rel
tunda: mov L #90
tundal: mov vl #0fth
dime 1.3
dinz  rllmndal
el
delay sebentar: mov w0 #00Th
delay sebentarl: mov  rl #0tth
dinz I8
dinz  rll.delay sebentarl
et
delay_fan:
rel
scan_api_1:
mov I #EILE
loopl: call  kanan
call  tunda
call berhenti
dinz  r7.loop2
simp  nothing
lpop2: jb uvirom, loup|
call  mati |
simp  home |
nothing:
ret
home 1t jb
us depan Kirihome 1 1
call  Kiri
ib
sensor_garis kanansambung |
call unda_home_|
b
sensor_garis kanan.sambung |
call maju
b
sensor_garis kanan sambung |
call delay home_I
b

sengor_garis_kanan,sambung |
simp home |

home 1 | call kanan




Jb jb

sensor_garis kanansambung | sensor_paris kanan.sambung_[_1
call  tunda home | ret
ib sambung 1 1: jmp  mulaisd
sensor_garis kanan,sambung 1
call  maju delay ruangl:
b el
sensor_garis kanansambung 1
call delay_home | y
1B scan api 2:
sensor_garis kanansambung | mov 17, #12§
simp home | loop2 1: call  kanan
call tunda
sambung |:jmpmulais call berhent
ding 7, loop 2
mati_[: simp nothing 2
call maju lonp2 2. ib uvtron,loop? |
jh sensor_garis kanan,mati_| call misli_ 2
call herhenti simp  home 2
fan_l: clr kipas nothing_2:
call delay_fan ret
ib uvtron fan_| mati_2:
setb  kipas call  maju
mov  status_1#] ib sensor_gars kanan.mati ]
rct call  berhenti
clr kipas
delay_home |:mov ri HOTh fan_2; call  delay fan
Jb jh uvironfan_2
sensor_garis_kanan,sambuong 1 _| seth  Kkipas
delay home 1_I: mov ] #0fh mov  staws 2.4
ib ret
sensor garis kanansambung 1] home 2:
dinz  rl.¥ jb us_depan_kiri,home 2 |
jb call  kini
sensor_garis kanansambung 11 ib
dinz rl.delay home 1 1 sensor garis kanan,sambung 2
b call  tunda_home 2
sensor_gans kanan,sambung || ik
ret sensorgaris kanan,sambung 2
call  maju
tunda home 17 mov  ri#ES) ik
jb sensor_garis_kanan,sambung 2
sensor_paris_kanan,sambung 1 _| call  delay_home 2
tunda home 1 1: mov ] #0fTh jb
jb sensor_garis_kanan,sambung_2
sensor_garis_kanansambung 1| simp  home 2
dinz rl.§ home 2 |: call kanan
ib ib
sensor_garis_kanan.sambung 1 | sensor_garis_kanan sambung 2

dinz  Dtunda home 1 _1 call tunda home 2




jb simp  nothing 3

sensor_garis kanansambunyg 2 loop3_2: jb wviron.loop3 |
call maju call mati 3
jb simp  home 3
sensor_garis kanan,sambung 2 nothing 3:
call  delay home 2 ret
ik tnati_3;
sensor_garis kanan,sambung 2 call  maju
gjmp home 2 jb sensor_garis_kanan.mati 3
sambung 2:  jmp  mulailll call herhenti
fan 3 elr kipas
delay _home 2imov  r0,#0fth call  delay fan
ib jb uviron,fan 3
sensor garis kanan,sambung 2 | seth  kipas
delay home 2 1. may  rl #0ith mov  status 2%
ib ret
sensor_garis kanan,sambung 2| home 3:
dinz 1.3 Jb us_depan kiri,home 3 |
ib call kiri
sensor paris kanansambung 2| ib
dinz  rlldelay_home 2 1 sensor_garis_kanan.sambung 3
jb call tunda_home 3
sensor garis_kanansambung 2 1 ib
ret sensor_garis_kanan,sambung 3
call  maju
tunda_home 2: may  ¢0.#%0 ib
ib sensor_garis_kanan,sambung 3
sensor garis kanan,sambung 2 | call delay home 3
tunda_home_2_1: moy  rl#0fth jb
ib sensor_garis_kanan.sambung 3
sensor_garis_kanansambung 2 1 simp  home_3
dinz  rl,% home 3 I: call kanan
ib jb
sensor garis kanansambung 21 sensor_guns_kanan sambung 3
djnz  rDtunda_home 2 | call  tunda home 3
ib jb
sensor_garis kanansambung 2 1 sgnsor_garis_kanan,sambung 3
il call  maju
sambung 2 1: jmp  mulail® b
sensor_garis kanan,sambung 3
delav ruang?: call  delay_bhome 3
ib
ret sensor_garis_kanan,sambung 3
i - gimp home 3
- sambung 3:  )mp mulai 10
scan_api 3;
moy r7,#128 delay home 3:mov i) #0ith
loopd I: call kanan ib
call  tunda sgnsor_garis_kanan,sambung 3 |
call  berhenti delay home 3 L moy  rl#(fth

dinz  r7.loop3_2




b rel

sensor_gans kanan.sambung 3 1 home 4:
dinz  rl.$ ib us_depan_kiri home 4 |
jb call  kim
sensor_garis kanan,sambung 3| jb
dinz  r0delay_home 3 | sensor_garis kanan,sambung 4
b call  tunda home 4
sensor garis kanan,sambung 3 | ib
et scnsor_paris_kanan.sambung_4
call maju
tunda home 3 mov  r0#90 Jb
ik sensor_garis_kanan sambung 4
sensor_garis kanansambung 31 call  delay home 4
tunda_home 3 | mov  rl #0ffh ib
ik sensor_garis_kanan,sambung 4
sensor_garis_kanan,sambung 3 | simp  home 4
dinz rl.% home 4 1:call kanan
jb ib
sensor_garis_kanansambung 3 1 sensor_garis kanan,sambung 4
dinz  rD.tunda home 3 | call  tunda home 4
jb ib
sensor_garis kanansambung 3_| sensor_garis_kanan.sambung 4
ret call maju
sambung 3 1: jmp  mulail0 Jb
sensor_paris_kanan,sambung,_4
detay_ruang3: call  delay home 4
ib
ret sensor garis kanan,sambung 4

= sjmp  home_4
e sgambung 4:  jmp  mulaild

sean_apl 4
maoy 7 #1328 delay_home 4:mov ri) #Ofth
loopd 1: call  kanan ib
call tunda sensor_garis_kanan sambung 4 |
call berhenti delay home 4 1: mov  rl #0fh
dinz  v7.loopd 2 jb
simp  nothing_4 sensor garis kanap.sambung 4|
loopd 2: jb uviron, loopd_| dinz 1%
catll mati 4 ib
sjmp  home 4 sensor_garis_kanan.sambung 4 1
nothing_4: ding  rD.delay_home 4 1
ret ib
mati_4: sensor_garis_kanan,sambung 4|
call maju ret
ib sensor_garis kanan,mati 4
call  berhenti tunda_home_4: mov ) #90
fan_4. <lr kipas ib
call  delay fan sensor_garis kanansambung 4 |
jb uviron,fan_ 4 tunda_home 4 1. mov vl f0fth
setb  Kipas jb

moy  Stamus 4471 sensor_garis_kanansambung 4 1




dmz  rl3$
jb

semsor_paris kanansambung 4 |

dinz  rltunda hame 4 |
jb

sensor_paris kanansambung 4 |

sambung. 4 |:

delay_ruangd:

ret
jmp  mulailo

ret
pulang 1
call kanan9{
pulang | _I:
call ~ maju
b
sensor -paris_kanan,pulang |
call berhenti
simp %
pulang 2:
call  kiri%0
pulang 2 1.
call  maju
ib
sensor_garis_kananpulang 2 1
call berhenti
simp 3
pulang_3;
call maju
ib
sensur_garis hanan.pulang 3
call  berhenti
simp %
pulang 4
call  maju
jb
sensot_garis kanan,pulang 4
call berhenti
simp. §
kaman9(}:

kiri90:

kiri45:

call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
ret

call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
ret

call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call

kanan
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delav
delay
delay
delay
delay
delay
delay

kiri

delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay

kiri

delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay




call
eall
call
ret
kanands:

call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call

red

putar360:
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call
call

detay
delay
delay

kiri

delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay

call

delay
dielay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay
delay

kiri

call
call
call
eall
call
call
Tct

e

delay
delay
delay
delay
delay
delay
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EVERLIGHT

Technical Data Sheet
Smm Infrared LED, T-1 3/4

Features
« High reliabality
¢ High radiant intcnsitcy
+ Peak wavelength A p=t940nm
» 2.54mm Lead spacing
s Low forward voliage
= Pb fioe
= The product itself will remain within Rol1S compliant version.

Descriptions
« EVERLIGHT’S Infrared Emitting Diede(IR333C/HO/L10) is a
high intensity diede , molded in a water clear plastic package.
» The device is spectrally matched with phototransistor , photodiode
and infrared recerver module.

Applications
» Free air transmission system
= Infrared remote control units with high power requirement
» Smoke detector
» Infrared applied svstem

Device Selection Guide

IR333C/HO/L10

Chi
LED Part No. —— p Lens Color
f——- Material
r IR GaAlAs Water clear {
Everlight Flecronics Co,, Lid bt thwewwreverlizhl com Rev 3 Tage: 1 of 7

Dievice Mo DIR-G33-0R7 Prepared date @ (77202005 Prapared by 1 Taine T'en




|EVERLIGHT |

IR333C/HO/L10
Package Dimensions
D- —Hﬂ/—{/@i}n @) Culbwde

Notes: 1.All dimensions arc in millimeters

2 Tolerances unless dimensions H0.25mm
Absolute Maximum Ratings (Ta=25C)

Parameter Symbol Rating Units

Continuous Forward Current Ig 100 mA
Peak Forward Current ke 1.0 A
Reverse Voltage Va 3 v
Operating Temperature T -40) ~ +85 C
Storage Temperature Ty -40 ~ +85 T
Soldering Temperalure T 260 C
Power Dissipation at{or below) | Py 150 mW
25°C Free Air Temperature
Notes: *1:1;p Conditions--Pulse Width = 100 g 5 and Duty = 1%,

*+2 Soldering tme = 5 seconds,

Evedight Flectronics Co, Tad hitp:hwoaw everlight com Ry 3 Fape: 2 of 7

Device No 5 DIR-033-087 Preparcd date | 07-20-2005 Prepared hy © Jaine Tss




EVERLIGHT |

IR333C/HO/L10
Electro-Optical Characteristics (Ta=25C)
[ Parameter | Symbol Candition Min. | Typ. | Max. | Units |
I=20mA 2 1 18 || =
IF= | mA - 45 o
Radiant Intensity Ee Pulse Widde= 100 s Duly < 1% o W/sT
=14 _ __
Pulse Width =< 10 o5 Dty = 1%, i
Peak Wavclength Ap lp=20mA - | van | - n
Spectral AL l=20maA _ nm
45 e
Bandwidth
IF=2mA 1.2 1.5
1=100mA = vi. | 1@
Forward Voltage Ve Pulse Widh= 100 g s ,Duy = 1% ) ' ¥
Ie=lA _
. - Pulse Width =100 g8 Doty = 1%, 26 4.0
Reverse Current In V=5V s - 10 A
View Angle 26172 [=20mA - a3 - deg
Rank
Condition : [=210mA
Unit : mW/sr
_Bin Number N |
Min 7.80 110
L Max 12.5 17.6
hittpeVwrwnas everlight.coim Rev 3 TPape: 3of 7

Everlight Eleclronies e T.ad,
Device No @ DIR-33-U87

Propaced date © 07-20-200%

Prepared by © Jaine Tzai




|EVERLIGHT

IR333C/HO/L10
Typical Electro-Optical Characteristics Curves
Fig.1 Forward Current vs. Fig.2 Speetral Distribution
Ambient Temperaturg
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Ambicnt Temperature {* C) Wavelength ), {om)
Fig:3 Peak Enmssion Wavclength Fig.4 Torward Current
Ambent Temperaiure vs, Forward Voltage
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Fverlight Tlectromies Co., Tl hipviasw . everlight. comn Rev 1 Page: 1 of 7

Device Mo DIRA1I3-087 Prepared date © (F7-20-2005 Prepared by © Jame Tsal




[EVERLIGHT

IR333C/HO/L.10
Typical Electro-Optical Characteristics Curves
Fig.5 Relative Intensity vs. Fig.6 Relative Radiant Intensity vs.
Forward Current Angular Displacement
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IR333C/HU/LLO
Reliability Lest Item And Condition
The reliability of products shall be satisficd with items listed below,
Confidence lovel © 90%
LTPD : 10%
NO. |item Test Conditions Test Hours/|Sample |Failure [AcRe
Cycles Sizes Judgement
Criteria |
| 1 lSolder Heat TEMP. : 2600 +5T 10secs 22pes | 01
2 |Temperature Cycle [H: +100°C 15mins 300Cycles [22pes I 2 Ux2 0/1
Smins Ec=Lx08
L:-40TC 15mins Ve =Ux].2
3 |Thermal Shock ~ [H:+100C 4 Smuns 300Cycles |22pes o1
10secs U = Upper
L :-10C Smins Specification
4 'High Temperature |TEMP. +100°C 1000hrs  |[22pos  |Limit 041
Storage L : Lower
5 |Low Tomperature |TEMP. : 40°C 1000hrs  (22pes  (Specification  10/1
Storage Limit
6 |DC Operating Life Ig=2imA LO00hes  [22pes 0/l
High Temperature/ (85T / 85% R H 1000hrs  [22pcs (/1
High Hurmdity
Everlight Flectronies Co., Tk bt Ve ww everlight com Rev 3 Puge 0al7

Dievies Mo @ DTR-0533-087

Prapared dale © U7-20-2003
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[R333CIHUILH}
Packing Quantity Speciﬁ:atinn
1.500PCS/1Bag 5Bags/ 1 Box
2 10Boxes/ L Carton
Label Form Specification
|| Lﬁfgﬁﬁia}?]j || CPN: Customer's Praduction Number
== PN - Production MWumber

| apu: |
| QTY: Packing Quantity

A (& T

aTy: IR333CHOMLAD 7. HUE: Peak Wavelength
““lmu :LFJFE REF: Refercnce
LT MO LDT No- LEI'EH]J.i'ﬂbC'I

T L \ LADE [N TATWAN: Production Place

MADL I TAWAR
=S

Notes
| Above specification may be changed without notice. EVERLIGHT will reserve amhonty on
material change for above specification.

9 When using this product, pleasc ohserve the abselute maximunm ratings and the instructions

for using outlined in these specification sheels. EVERLIGHT assumes 0o responsibility for

any damage resulting from use of the product which does not comply with the absolute

saximurn ratings and the instractions included in those specification sheets.

These specification sheots include matsrials protected under copyright of EVERLIGHT
corporation. Pleass don’t reproduce oF CAUSE ANYONT to reproduce them without
EVERLIGHT s

consent,

Led

i e e e e A L gt T T BT T E o ks i G 53 N e '-;..:..--=E'.;
EVERLIGHT ELECTRONICS €O., LTD. Tel: 586-2-2267-2000, 226 7-p936 o
tiffice: No 25, Lane 76, See 3, Chung Yang i, Fux; §86-2267-6244, 2267-6149, 2267-6306
Tucheng, Taipei 236 Tanwar, RAxC hrq:r'.'.ww',mr!igm.mm
Tverlight Elecrunics Ca.. L.id. k-.r:rp-‘-.‘.wvr'v.r.avcrlight.cmn Rev 3 Page. 7 of 7
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Technical Data Sheet
smm Silicon PIN Photodiode , T-1 3/4

Features
= Fast response time
« High photo sensitivity
« Small junction capacitance

* Pb free
« The product itself will remain within RoHS compliant version.

Descriptions
PD333-3C/HOL2isa
in a standard 5 ¢ plastic
the device is sensitive 10 Visib

high speed and high sensitive PIN photodiodo
package. Duc to its water clear epoxy
le and infrared radiation.

Applications
+ High speed photo detector
» Scounty system
» Camcra

Device Selectiun_(r}uid_e
LED Part No. _ CBP _  yensColor
Material A
PD Silison | Waterclear

PD333-3C/HO/L2

hity: Wwww everlight.com

[verlight Elestronics Co., Lud
Prepared date - (17-20-20035

Devics Mo - DIFE-033071

Revd Page: 1 of T

Prepared by + Jaine 1
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PD333-3C/HO/L2
Package Dimensions b —
i l._ i ET:,
N __+
| B
p =
s
i S
L=
— 4 £|
_i. | 1_ _+ 4‘
T T
il I
Oka :I'.ﬂ ! l{r !_In; [r'E:I -I-_:- ||
1 | E
| = T
ri}l!l| |8
=
|:I| |l||__+ e _l'
_.J?:qu- !I '::.::: B
¢ S Coihede
U :I ‘ i |iE:_| S
Notes: 1.All dimensions ars in millimeters
7 Tolerances unless dimensions £0.25mm
Absolute Maximum Ratings (Ta=25T)
Parameter Symbaol Rating Units
Reverse Volage | Ve 32 v
Power Dissipation Pd 150
Lead Soldering Temperature Tsol 260
gpﬂmﬁng Temperature Topr | o

Storags Tempe rature Tstg
Notes: ¥ 1:Soldenng lime = 3 scconds.

Everlight Flesiromics Co, L it o everliphl com Revd Fape 2ol 7
Bavies et DPIO33T] Prepared dute | n7-20-2003 Vrepared by + Jame Lrai



[EVERLIGHT

PD333-3C/H0/LL

Electro-Optical Characteristics (T a=25C)

[ Parameter Symbol | Condition Min. | Typ. | Max. 1I_Init544‘
Rang, of Spectral 2
Ao st 400 B ni
Bandwidth g L 1160
Wava.i:‘tjarfgh of Peak o e B - . -
Senztivity B
Ee=5m Wiem®
Open-Circuit Voltage Voo ) p=940am i 0.39 a4 L'
. Ee=1m Wiem'”
Short- Circuit Current Isc |4 p=040nm = 40 sl
Ee=1m W/em® 1 pA
Reverse Light Current |Ap=Hmm 36 40 -
W ]}FSV
Ee=0m Wiem® o
- v=10v s | W | =
Ee=0m Wiem'
BVR |j=1004 A
Ee=0m Wiem”
Ct [Ve=3V
f=1MHZ
\I’FF‘IGV
Wi IR =1KQ

26112 I=20mA

Fwerlight filectronios G, Tad, hup:‘-.'awu.-w.amlig!u.cnm Rev 2 Page dat'?
Lrevice Mo - DP-033-071 Prepared date - U7-20-2005 Preparcd By © Tuimes ['sai
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Typical Electro-Optical Characteristics Cu

Fig.1 Power Dissipation vs.

Ambient Temperature
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Fig, 4 Reverse Light Current vs.

Reverse Light Current{ uA}
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Everlight Fhectrounics o, Ltd
{revice Mo ! NE033-07
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Propared date 0172020005

Revl Tage: 4 of 7
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PD333-3C/HO/LI
Typical Flectro-Optical Characteristics Curves

Fig.5 Terminal Capacitance vs. Fig 6 Response Time vs.
Reverse Voltage Load Resistance
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Fig.7 Relative Reverso Light Current vs. Fig % Relative Radiant Intensity vs.
Ambicnt Temperature(” C} Angylar Displacement
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D333 3CH0N 2

PD333-3C/H0Le

Reliability Test [tem And Condition
The reliability of products chall be satisfied with items listed below.
Confidence level i $0%
LTPD : 10%

e

E*ID. Item

——1—

1 Solder heal

—

2 | Temperaiure Cycle

e

Thermal Shock

R 2 Trage: 6 of 7

http.";wwv.r_e-.reﬂight.cmu
Prepared by Juine Tsai

Frverbight Flecmonics £, Tad
Prepared date - £7-20-200%

{revice Mot pFL-033-4071
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S D333 3CHOL2

'_____-—I—'_-_—

Packing Quantity Specification
1.500PCS/1Bag ° 5Bags1 Box
2 10Baxcs/ 1 Carton

Label Form Specification

- — |

| [_EV—E_RT.-I_GTTT__) I CPN: Customer’s Production MNumber
FEN: = P/N - Production Number
i o QTY: Packing Quantity

P L e CAT: Ranks
oTv: PD333-3CHOL2 ¢ 1. | HUE: Peak Wavelength
LQ{“!!}IHII :E’Ef REF: Reference
: LOT No: Lot Number
| u“wgm . \ MADE IN TATWAN: Producton Place
MADE i AL
|
Notes

1. Above specification may be changed without nofice. EVERLIGHT will reserve anthority on
matorial change for above specification.

7. When using this product, please ohserve the absolutc maximum ratings and the nstructions
for using outlined in these specification sheets. EVERLIGHT assumés no responsibility for
any damage resulting from usc of the product which does not comply with the absolute
maximum ratings and the instruchions included in these specification shusts.

1. These specification sheets include materials protected under copyright of EVERLIGHT
corporation. Please don't reproduce of cause anyone 1o reproducc them without EVERLIGHT'S

gonsent.

i

A%

E RLIGHTELECTRONIGS‘ co., LTD. Tel: HE6-2

A

267-0938

(Hffice: No 25, Lane 76. Sec 3, Chung Yang i, B BHE-2267-6244, 22676189, 23676300 i
Tucheng, Taipei 236, Taiwan, ROC hrq;t."-'ww.werﬂghf_cam &

Exerlight Elﬂ.;tmnicaﬂn.,l,td http:‘-.‘-n.imw.s:verlighl.cum Rev 2 Page: Tat 7
Drevics Mo LR-0334T1 Prepured date L T-20-2005 Prepﬂmd b © Tones bsai
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atures
ompatible with MGS-51" Products
i Bytas of In-System Reprogrammahbie Downlcadable Flash Memory
— SPi Serlal Interfaca for Program Downloading
— Endurenca: 1,000 Write/Erase Cycles
K Bytas EEPROM
_ Endurance: 100,000 wrie/Erase Cycles
¢ to 6V Operating Hange
ully Static Oparation: 0 Hz 19 24 MHz
nreelevel Program Memory Lock
56 x B-bit internal RAM
4 Pmﬂrnmmable O Linas
hree 16-bit Timer/Counters
Ine interrupt Sources
mable UART Sarial Channel
pi Serial Interface
ow-powat Idle and Power-down Modes
terrupt Recowery From Power-down
rogrammabia Watchdog Times
ual Data Pointer
pawar-off Flag

iscription

. ATROSB252 is a low-power, high-performance CMOS 8-bit microcompliter with
bytes of downloadable Flash pragrammam.e and erasable read anly memary and
sytes of EE PROM, The device is manufactured using Atmal's high-density nonvok
s mamory technolegy and is compatible with tha industry-standard g0C51
nction set and pinout. Tha on-chip downicadable Flash aliows the program mem-
to be raprngrammad in-system through an SPI seral interface of by a
wentional nonvolatile Mamory programmer. By combining a versatile B-bit GPU
| downloadable Flash on a manolithic chip, the Atme! ATBOSE262 i powerful
rocomputat which provides 2 highly-flexibie and cost-eftective golution to many
sedded contral applications.

ATa95B252 provides the {ollowing standard features: 8K bytes of downloadable
i, 2K bytes of EEPROM, 256 byles o RAM, 32 1O lines, programmable watch-
timer, two dala painters, threa 16-bit timer/counters, & six-vactof two-level
rrupt architecture, a tull duplex serial po, gn-chip osclllator, and clock circuitry, 1h
[tion, the ATBISE2E2 is designed with static logic for operation down 10 zero fre-
ney and supports two scitware selectable power saving modes. The Idle Mode
15 the GPU while allowing the RAM, timaricounters, serial port, and inarrupt s¥s-
to continue funetioning. The Power-down mode saves the RAM contanis but
zes the oscillator, disabling all ather chip funcions until the next interrupt or hard-
g resel,

downloadable Flash can e changed a single byta at & time and IS accessible
ugh the SPI sorial intertace. Holding RESET active forces the op} bus into a serial
ramming intarface and allows the program memory to ba written o or read from
\sa Lock Bit 2 has been activated.

’
AlmEL

ME

®

8-bit
Microcontrolier
with 8K Byies
Flash

AT8958252

Fray. 0401 E 02000




n Configurations
PDIP

Lt L]
o]
PEG A

pmpraEREREaREY
2
¥

PQFPITQFP

LjIF T ER}

ansh P18 33 [1Fil. 8 (R4
MIED PR 2 A p0 g AED)
Jg) PO 07 [ PO.6 I
a0 |2 PRLY IADTY

28 [JERVF®

n Description

c
iply voltage.

D
sund.

10

1 0 is an B-hit open drain bbi-didirectional /O port. Asan
put port, each pin can sink eight TTL inputs. When 15
written to port O pins, the pins can be used as high-
wsdance inputs.

1 0 can also be sonfigurad to D8 the multiplexad low-
lar address/data bus during accesses 10 gxtarnal

program and data Memory. In this mode, PO Nas internal
pullups.

Por O also receives ihe code bytes during Flash program-
ming and outputs the code bytss during program
varfication. Extemnal pullups are required duting prograr
vanification.

Port 1

Port 1 15 an 8-blt ti-directional WO port with Intermal pullups.
The Port 1 output buffers can sink/source lour TTL Inputs.
When 1s are written 10 Port 1 pins, they are pulled high by
the internal pullups and can be used as inputs. As INpuls.
Port 1 pins that are extemally being pulled low will sOUTGE
cumrent (I ) because of tha intamal pullups.

AT8958252 /
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lack Diagram




ARE], ="

me Pori 1 pins provide additional functions. P1 0 and
.1 can be configured 1o be the fimer/countar 2 external
unt input {P1-0/T2) and the timer/counier 2 irigger input
1 AT2EX, raspectively.

in Description

thermome, P1.4, P1.5, P18, and P1.7 can pe configured
the SPI slave port gelect, data inputfoutput and shift
ck inputfoutpul pins as shown in the lollowing tabike.

ortPin | Aternate Functions

4

1.0 | 1o {external cournl gt to TimeriCounter 2}, |
cloc-out

14 | T2EX (Timer/Counter 2 capture/reload tgoer
and direction controf]

1.4 | 5 (Slave port salect _'lnﬂt}

15 | MOS! (Master data outpul, slave data input pin |
for SP1 channel)

16 | MISD (Master data input, slave data olpul pin ‘«

tor SPL uhannai

1.7 SOK (Master clock output, slave ciock input pin A\
for SPI channal)

1 also receives the low-order address byles during
sh programming and varification.

RE——

nz

2 isan B-bit bi-directional VO port with intarnal pullups.
2 Port 2 output buffers can sink/source tour TTL inputs.
«an 18 are written to Port 2 ping, they are pulied high by
intarmal pullups and can be used as Inputs. As inputs,
12 pins thal are axtarnally being pulled fow will source
remt (}, ) because of the internal pullups.

1 2 emifs the high-order addreas hyte during feichas
T axternal program memory and during accessses to
arnal dala memory that use 16-bit addresses {(MOVX @
TR). In this application, Por 2 uses strong Intamal pul=
s whan ermitting 18. Dufing accesses 1o extarmnal data
mory that use a-pit addresses (MOVX @ RI), Port 2
its the contents of the P2 Special Function Reglster.

1 2 also receives the high-order address pitz and some
frol signals during Flash programming and verification.

13

13 Is an 8 bit pi-directional 1O port with internal pullups.
s Part 3 output hutiars can sink/source four TTL inputs.
an 1a are written 1o Fort 3 pins, they are pulled high by
internal pullups and can be used as inputs. As inputs,

Port 3 pins that aré externally being pulled low will source
current (1, ) because of he pullups.

Port 3 also serves the functions of varous special features
of the ATB$S8252, as shown i the following table.

Port 3 also recelves soma control signals for Flash pro-
gramming and werfication.

| Port Pin | Atternate Functions |

LT e —

Pad __f TXD (sarial ouiput port) =
P32 10 (external et 0) o
P83 ﬁﬁ_{am;mnﬁ?_ B

P34 Tn_uii-na_rﬁ-:tm_nﬁp_un__— o
.
e

| pa.7 ﬁﬁ@ém&l dma_n;nm' I"Bﬂﬁfﬂbﬂ'j o

RST

Reset input, A high on this pin for two machine cycles while
ihe oscillator is running resets the device.

ALE/PAOG

Addrass Latch Enatle is an output pulsa for latehing the
low byte of the address during accesses 10 external mem-
ory. This pin I8 alsa the program pulse input (FROG) during
Flash programming.

in normal operaton, ALE js emitted al a sonstant rate of 1/6
the oscillator frequency arid may be used for extarnal fim-
ing or clocking purposss. Note, however, that ane ALE
pulse is skipped during aach access 10 extarnal data
memary.

if desired, ALE operation can be disabled by setting bit 0 of
SFR location BEH. With the bil set, ALE is active only dur-
ing & MOVX or MOVC instruction, Otherwise, the pin is
woakly pulled high. Satting the ALE-disable bit has nd
effect it the rricrocontrolier i In gxlernal execution micle.

PSEN

Program Store Enable is the read strobe to extemal pra-
gram memory.

When the ATBESB_EE_.E_is awacuting code from extarngl pro-
gram memary, FEEN is activaled twice gach machine
cycle, except that two PSEN activations are skipped during
gach access 10 oxtemnal data memery.

EANPP

External Access Enable. EA must be strapped 10 GND in
order to enabla the device to tetch code from axternal pro-

AT8958252 /
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um memory locations starting 8t 0000H up to FEFFH. KTAL1

te, however, that ff lock bit 118 pragrammed, EAwill b8 input to the inverting osciltator amplifier and input to the
ernally laiched on reset internal clock operating circuit.

. should be strapped 12 Vg for Intemal program execu-

ns. This pin also receives the 12-volt programming XTAL2

abls vaoltage (Ve during Flash programming when 12-  Qutput from the |

rvarting oscillator ampfifier,
ft pmgramming ia selocied.

ble 1. ATB9S8252 SFR Map and Reset Values
' | | | | |

| | | | | | AFFH
P T =, o I _ I
Yor | P | —||- i i ) | | OFTH
who| bt B — S —
= | | | oEFH
— D === M S\ - e =
JEOH I o | | | | | T | oe
| ooonooco | b e R __| -
== — —— | = (1§
meH | || _|} | | lr | | | ODFH
e A T —— 71 1 “epon | - |
- T2CON TIMOD ACAPIL poApeH |0 T |  TH2 | | | scen
qoncoot | cxooomo | 00onos0 | oosooono | oomoso0 | —
B8H % | o _|____-|___ = | oBFH
| xoxoo0000 I IS I (. — ]I o
BoH I_ £d —I|- _Il —I|- | _| paTH
| i - I SEU G- - | S I
ol IE i s T T T i | | GAFH
_osoomoto | DR | __ll—___||____]|____ 4
P2
= L_ﬂuﬁ_ﬂ_' T S SR e s ™
s | SCON 'l_ seur | | | | jl | el
X
L_'Jﬁ“'ima_Tf’.{i_“_F____p ==t ____||_ e 1____J
50H | s | | | | | o7H
_‘.11_111_:1_]__ _J__ | . o _u-:momm - i
T vcon |  TmOD e | | ™ | TH | . i iz
| oaaia | otebmo | oomons | owoomn | ieemen 3 S I —
" [ PO | &P DROL oPoH DPIL | DFiH T epom | PoOM 4H
80H | 1y111111 anoo0t1 | 00000000 | 00000000 | gaoooooe | DOODODOO | xooooeK | 00000 |

____;_——-—-'—_______L_.—l—-——'_“

—————— m ‘
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peclal Function Registers

mnap of the on-chip memory arsa called the Special Func-
n Register (SFR) space Is shown in Tabla 1.

te that not all of the addresses are occupied, and unac-
pled addresses may not be implemenied on the chip.
\ad accesses 10 these addresses wil in genaral retum
sdom data, and wrile accesses will have an indeterminate
et

er software should not write 15 1o these unlisied

ble 2. T2CON—Timer/Gounter 2 Control Register

\gcalions, since they may be used In fulure products to In-
yoke naw features. in ihat case, the rasat or inactive values
of the new bits will always ba O,

Timer 2 Reglsters Control and status bits ara contained N
registers T2CON (shown in Table 2} and T2MOD {shown In
Table 8) tor Timer 2. The register pair (RCAPZH, RCAPZL)
are the Capture/Reload registars for Timer 2 in 16 bit cap-
ture mode or 16-bit aulo-reload mode.

0N Address = oCEH

jtAddressable .

™ Tr2 | ExF2 ACLK

e e s
i 7 | 6 T

——_—

Desst Value = 0000 00008

o | oz |
2 | 1 '| 0 l

ymbaol | Function

F2 | Timer 2 overflow flag set by & Timer 2 overflow and must be cleared by sottwars, TF2 will not ba set when efher

RCLK=10f TCLH_=1_

WF2

-— ————

Timer 2 extarnal flag sat when aither a capture o reload |s caused by & nagative transition on T2EX and EXENZ =1.
| Whan Timar 2 interrupt is enabied, EXF2 = 1 will cause ihe CPU to vecior to the Timer 2 intenupt routine. EXF2 musli be
| claared by software, EXF2 does nol cause an intsrrupt in up/down counter mode (DCEN = 1.
CLK Raceive clock snable, When sel. CBUSES {ha serial port 10 WSS Timer 2 averflow puisas for its recaive clock in garial port
| Modes 1 and 3. BCLK = 0 causes Timer 1 overflows to be used for the recaive clock,
SLK Transmit Glock enable. When set, causes the serial port 1o use Timer 2 overflow pulses far lts transmit clock in serial port

_I_Mndas 1 and 3. TCLK =0 causes Timer 1 overfiows

KENZ | Timer 2 external enable. wnen se!, allows & capiurs ar reload to pecur ag arasult ol a negative transition on TZEX I
fng used 1o clock the sanal port. EXENZ = 0 causas Tmer 2 1o Ignors everts at T2EX.

Timer 2 is not be

% |

—_

Jﬁ_ _Capturajﬂal_uad select. CP/ALZ = 1 cAUSES gaptures to ocour on negative transitions at T2EL T EXEME =1, CRALZ=0
causes automatic reloads to occur when Timer 8 avarflows o negalive transitions oecur at TZEX when EXEMZ = 1, Whan

o be usad for the rransmit clock.

s Stari/Siop contral for Timer 2, TAZ = 1 starts tha timer.

T2 Timer ot courier salect for Timar 2. CT2 = 0 dor timer function. T8 = 1 for external gvem m_m-rtir @ing edga m;geredi :

| @ither RCLK or TCLK =1, this bit is ignored and the imer i forced to auto-reload on Timer 2 overflow.
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rogramming the Flash and EEPROM

+el's ATBASE252 Flash Microcontratier offers 2K bytes
in-systam rapmgrammahla Flash Gode memony and 2K
tas of EEPROM Data memory.

¢ ATB9SBA252 is normally shipped with the on-chip Flash
da and EEPROM Data memory Brays in tha erased
tte (i.e. contents = FFH) and ready 10 be pmgmmmed.
is device supports & High-voltage {12V} Parallel pro-
amming mode and a Low-voltage {5v) Serial
agramming mode. The serial pmgramming mode pro-
a5 @ convanient way 10 download the ATBOSAZ52 inside
| uger's system. The paralle! programming mode is com-
tiple with canventional third party Flash or EPAROM
\grammears.
e Code and Data memory arrays are mapped via Sepa-
g address spaces in the serial programming mode. In

parallel programming mode, the two amays occupy one
ytiguous address space: 0000H 10 1FEFH for the Code
ay and 2000H to o7FFH for the Data array.
2 Code and Data memary arrays on the ATARSE2E2 are
qrammed byte-by-byte in gither programming mode. AR
g-arase cycle is provided with the seli-timed program-
1g operation in the serial programming mode. There is
nead to perform the Chip Erase operation {0 reprogranm
¢ MemMory \geation in the saerial programming mode
ass any of the lock bits have been pmgramnwd.
he parailel programming mada, thare is no auto-erase
o, To reprogram any non-plark byte, the User needs 1o
i the Chip Erasé operation first 1o erasa both arays.
-allel Programming Algorithm; To program and veriy
aATease252 in the paralisl programming mode, the tol-
ing sequence is racommendead:

Power-up sequence.

Apply power between Ve and GND pins.

Set RST pin te "HY.

Apply & 3 MHz to a4 MHz clack 1o ¥TAL1 pin and wait
tor at least 10 milliseconds.

gt PSEN pinto "L

ALE pin to "H"

EA pin to “H" and all other pins to “H".

Apply the appropnate combination of “H” or "L’ logic

lovels to pins P2.6, 2.7, P36, P70 gelact ohe of

the pmgramming operations shown in the Flash

Programming Modes takle.

Apply the desired byte address 1o pins P1.010 Pi.7
and P2.0 to P2.5.

Apply data 10 pins PO.0 to PO.T for Write Code
operation.

5. Raise EA/Ns to 12V to anadle Flash programming,
arase or verification.

g Pulsa ALE/PROG once to program a byte in tha
Code memory amay, the Data memory array of the
lock bils, The byte-write cycle is sali-timed and typi-
cally takes 1.5 ms.

7. Toverify the byte just programmed, bring pin P2.7 t0
“" and read the programmed data gt pins P00 1O
FO.7.

B Repeatsteps 3 threugh 7 changing the address and
data for the entire 2K or BK bytes array of untll the
end of the object file iz reached.

0. Power-off seQuUence:
Set XTAL1 to"L"
gt RST and EA pins o L™
Tum Vg power off

In the paraliel programming mode, there is No auto-erase
cycle and 10 reprogram any non-blank byte, the user naads
tn use the Ghip Erase operation first to erase poth amays.

Oata Polling: Tha ATBOSE8252 features DAIA Polling to
indicate the end of a write cycle, During & write cycle in the
parallel or sarigl pragramming mode, an attempted raad of
tne last byte writtan will rasult in the complement of the writ-
\en daturmn on P0.7 (parallel mode), and on the MSB of the
garial output byle on MISO (sertal mode). Once the write
cycle has been complated, true data are valid on all out-
puts, and {he next cycle may begin. DATA Polling may
begin any time after & write cycle has been initiated.

Ready/Busy: The progress of byte programming in the
paral'la_lﬂngramming mode can also be monitored by the
ROY/ESY cutput signal. Fln P3.4 is pulled Low after ALE
goes High during programming 1o indicate BUSY, P3.4 is
pulled Hign again when programming is done 1o indicate

READY.

Program Verify: If lock bits LB1 and LB2 have nol been
programmed, the programmed Cade or Data byte can ba
read back via the address and daia lines for verliication.
The stata of the lock bits can alen be veritied directly in the
paraliel pragramming made. In the sarlal programming
mode, the state of the jock bits can only be verifled indi-
rectly by observing ihat the lock bit features are anabled.
Chip Erase: Both Flash and EEPROM arrays are arased
alacirically at the samée time. In the parallel programming
moda, chip erase is initiated by using the roper combina-
tion of control signals and by holding ALEF AOG low for 10
ms. The Code and Data arrays are written with all "1"s in
the Chip Erasa operation.

’ 19
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the serial programming mode, a chip erase operafion is

sated by issuing the Chip Erase instruction. [n this mode,
p siase is salf-timed and takes ghout 15 ms.

ring chip erase, @ gerlal read from any address location
| return 00H at the data outputs,

rial Programming Fuse: A programmable fuze is aval-
le to disable Serlal programming if the user neads
yimum system secufity. The Serial Programming Fuse
1only be programmad of srasad in the Parallel Program-
1q Mode.

a ATB2S8252 is shipped with the Serial Programming
wde enabled.

ading the Signature Bytes: The ajgnatura byles are
id by the same procedure as a normal verification of
ations 030H and nz{H, except that pa.g and P3.7 must
pulled to & logic tow. The values retumed aré as follows:

(030H) = 1EH indicates manulactured by Atmel
(021H) = 72H (ncicates 8958252

ogramming Interface

ary code byle in the Flash and EEPROM arrays can be
ttan, and the entire array can be erased, by using the
yropriate combination of control signals. The wrile oper-
gn eycle is sgli-timed and once initiated, will
omatically time itselt 10 completion.

major programming vendors offer worldwide support for
Atmel microconttoller series. Please contact your local
gramming vandor for the appropriate software revision,

wrial Downloading

th the Code and Data memory arrays can be pro-
mmed uging the serial SP1 bus while AST iz pulled to
The geral interface cansists of pins SCK, MOSI (input)
| MISO (output). After RST is et high, the Programming
sple instruction needs 1o be axecutad first before pro-
myeracea cperations can be executed.

auto-erase cycle is buillt inta the seff-imed programming
wration {in the serial mode OMLY) and thera is no need
st exacute the Chip Erase instruction unless any of tha
¢ bits have bean prngrarnmad. The Chip Erese cpera-

turns the content of avery mamory location In both the
1e and Data amays into FFH.

y Code and Data memary arrays have separate address
RS

0000H to 1FFFH for Code memory and O00H to 7FFH for
Data memary.

Either an external system clock |s supplied at pin XTAL1 o
a crystal needs 10 pa connected across ping XTAL1 and
¥TALZ. The maximum sarial clock (SCK} fraquency should
be leas than 1/40 of the crystal frequency- with a 24 MHz
oeciliator clock, the maximum arK frequency is 600 kHz.

Serial Programming Algorithm

To program and verify the ATROSE2SE in the sarial pro-
gramming made, the lollowing sequence \s recommended:
1 Powar-up sequence
Apply power betwesn VGO and GND pins.
Set RST pinto "H'.
I a crystal is not connacied across pins XTALl and
wTALZ, apply a 3 MHz 1o 24 MHz clock 10 XTALY pin
and wait for at least 10 milliseconds.
2. Enable serial programming by sending the Fro-
gramming Enavie serial Instruction 10 pin
MOSIP1.5. The frequency af the shift clock sup-
plled et pin sCK/P1 7 needs to be less than the
CPU clock at XTAL1 divided by 40.
a.  The Gode or Data array is programmed one byte at
a time by supplying the address and data togsther
with the appropriate Write instruction. The selectad
memaory location is first automatically srased balore
new data is written. The write cycle is gelfi-timad and
typically takes €3S than 2.5 ms at 5V
4. Ay memory loeatinn can be varified by using the
Aead Instruction which returns the content at tha
selected addrass at sarial output MISO/P1.6.
5 Attheendota programming session, AST can be
set low to commence normal operation.

power-off sequence (i nesded):
get XTAL1 1oL (ita crystal s not used).
Set RST to L™
Tum Ve power oft.

Serial Programming Instruction

The Instruction Set for Serial Programming follows 2 3-byta
protocol and is shiown in the fellowing table:

AT8958252 /
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struction Set
| Input Fo Funmt = '
istruction | Bytel | Byte2 | ®Byw3 | Operstion
rogramming Enable [ 1010 1100 01010011 | w0 100X [ Enable serial programming Inf intertace after ST goes high _]
'mp Emse _|lj1 I:lm 1100 XK ::Eﬂ :m: o Ghlp srase b b-::-ﬂ'l BI-K & EK rnamur'gr arfays.
gad Gode Mematy aazaa a001 | Iy iy | AN, KKK Haa.d data from Code memory army al tha sai&ctad addraas
| | | e MSBs of e first byta ara the high order addie=s bits.
| | | | Thea low order address pite are in the secand bwyie, Data are
= _=} available at L pin MISO MISO during’ the thrrd d byte.
irite Code Memory | gaaa a1l ow aidr | darta i | wWrite data to Code me miemary location at sal.adau ad.drass Thn
| aridress bits are the & M3Rs of ihe first byte together with the

_ e —

= LTI SO CE S W
a&r:l Data Memnn- pDaa aidl | fow addr AR mx F!aad daka fmr'n Cata mamnry s;rwzn.I y at sellamad d address, Data
| are mﬂaﬂla al p-'ln IHHSG dunng the third h}l‘hﬂ

'rive Dada Mamonr_ 00aa a‘l 10 t low & addr ar | data ln —rwma d.a.tn w0 Data maqmryr lu-catur.'en at salactﬂd addmss

ite Lock Bits Jgro i | o1t | oo Write lock bis.
| | | SetLB1, LB2 or LB3 = 0" lo program luck biks.

= T oliig s used 1o ndicate the end —T wilié Gydle which ypically takes \eos than 2.5 me &l 5V,

5 'apaas’ = high order addrass:
q. " = don'l care.
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ash and EEPROM Parallel Programmlng Hndes

. ~Z L 4———|————

Irte (10K bytes) Mamary

| | | Deta VO Address
lode ns‘rIFEEﬁl ALEFROG |EINPF|PEEIP2?IF3.H | pa7 | POTO |stu|=1ru
srial Prog. Modes M| W | o« |

P MO — | =t _|‘_ I I e
ip Evase | /—m v | on | L]L ol x X

s o oy

rite Lock Bha:

sad Atmel Code
aad Device Code
wial Prog. Erabis

yrial Prog, Disabée .-
sad Serial Prog. Fuse i_n L T H |_| 12V | H L :
1. on = weakly puiad TFigh' internally. 3, P348 Eﬁsled Low during programming o indicate
5 Chip Erase and Serid Programiming Fuse require a ROVIBSY.
10 ms PROG pulse. Chip Erase neads o be per- 4, “Y" = dorit care
formed first batore yaprogramiming any biyte with &
content athar than FEH.
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jure 13. Programming the FlashEEFROM Memaory
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ash Programming and Verification Characteristics — Parallel Mode
=0°C m 70°C, Voo = 5.0V £ 10%
ymbol | | parameter

P I Frogramm'lng Enablﬂmrtaga -

| ngmrru‘mng Enable Cu Gurent
lc,_.;,,_ T e Gmllamr Fraqu&nw -
veL | Address S Setup 10 Fﬁl‘jﬁ Low
sax | Addroes Hold after F‘E:E I
VoL |_Dataﬁew lu"ﬁﬁﬁmw -
HoX J_Duta Hold after PT -
o | P27 (E rﬁ_'_} H:ghm‘ql'pF
_—|—\er Setup o m Lew
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Ay Tﬁ.drdress b Dﬂ.'tﬂ?ﬁd
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TIP31 Series(TIP31/31 AI31B/31C)

Medium Power Linear Switching Applications
- Complementary ta TIFA2r32A32EM320

" T 220
g i | Faze 2 Collector 3 Emiler
NPN Epitaxial Silicon Transistor
Absolute Maximum Ratings 7.=25'C uniess cthenwis nioted
— as e =
Symbal Poraimabor Valug Units
Veno Collector-Base Voltags - TIP3 a0 W
T TIP3LA aa W
“TIRMEB an LY
TP 106 W
VeEn Collecior-Emitiar Voltage [ TIP3 40 W
“TIPIA 60 W
S TPIE 80 ¥
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Typical Characteristics
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Medium Power Linear switching Applications
. Complement o TIF31A1ABIBAC

1

PNP Epitaxial Silicon Transistor
Absolute Maximum Ratings Tc=25°C unless otnenwise noted

1.Bage 2.Collector 3 Emlttes

To-220

[ozs:fazswzsrzsdl.t}satms Zedil

Symbeol Parameter Valus Unita
Voo | Callecior-Base Voltage | TIPAZ .40 7]
TIF32A - 80 W
TIP32B -3 Y
\ CTIP3LC -100 v
Wepg Callector-Emitier Voltage ' TIP3E - 4D Y]
s TIF3EA - B0 W
-TiFa2R - &0 W
CTPSZE -100 ) N
Emitter-Base Waltaga -5 LY
b Callector Curznt (DL -1 A
e Colloctor Currant (Pulsa) ! 5 A
& Base Curment -3 A
P Collecior Dsamation (Te=25"C) W
P Collector Dasipation {Tg=25°C) W
Ty Junclion Temperature |
Tato Hipreye Tampdratﬁ "G

Electrical Characteristics T =25°C uniess otherwice noted

Sym__bul Parametsr Test Condition
VipenlBUs) * Colectorn-Emitiar Sustmining Voltane
STiPa2 b
- TIF32A v
 TIP320 W
s TIE32C W
legn Collaclor Cut-off Curranl
CTIP32REA M
CTIP3zBA2C s
lces Collectar Ciat-off Currant
- TP Viee=s- agy, vgg =10 -200 iT.3
2 TFEI‘PL vﬂl’: = B0 I".rr_a =0 0 '|LF|.
( TIP3z WepT - $0v Megg=10 - 200 e
TIFEZE ".I',;E--WHV.VDEIU - 200 1728
leno Emitter Gul-off Cument Veg= - 5. le=0 1| mA
hq.'E bl 14 Cumant Sadn V:ET--‘V, IC= 1A 25 l
vcE’-"'lf. ‘E_"'ﬂl'!'- 0 | 50
Wieisall = Callectar-Emider Sﬁlh..lr‘c'l'llori Woltsge le=-34lg=- 375mb : W
Waglsal} + Base-Emitier Saturation Yolksga Vop=- 4V g = - K W
St Gain Bandwidih Product Vg™ - 10V, Ig = - S00mA .
In Bandwiam o

20 Fobictil] Saiiopn o T

e ——

Sy A Famlsry FEd




|_T3r|:-h.:enl Characteristics

ter 00 CURREHT GARM

1qmA] GOLLEC TR CUMRENT

Figura 1. DC curreni Galn

- l_ I
(PR L]

e ot 10

L1 COLLESTOR CURRENT

WV COLLECTER-EMITTER WOLTAEE

Figure 3. Safe Operating Area

Wolmalh upcelmﬁm".-']. SATURATHON WOLTAGE

P FOWER DISSIPATION

A b <o

ema GOUECTOR URRENT

Figure 2. Base-Emitier aaturation Volkage

Collector-Emitter Saturation Voitage

Bl

TP CARE TEMPERATIURE

Flgure 4. Power Darating

AL Pahik Gerinanduos Heratizntl

Wiy A, Py 2000

(0ze/azeIvTEZedIL)Seles ZedlL




LAMPIRAN 7
DATASHEET
L.M324




@ MOTOROLA S ——————

Quad Low Power
Operational Amplifiers

The LM324 series are |ow-Ccost, gquad cpemstional amplifiers withy true
differantial inputs. They have saveral distinct advantages over standard
operational amplifier types in single supply applicahions. The quad amplifier
can operate &t supply voltages as low a5 3.0 V or as high as 32 V with
guiescent currants about ane—fifth of those associated with tha MCAT41 (on
a per amplifier basis). The cammon mode [Rpul range includes the negalive
supply, theraby gliminating the pecessily for extemal biasing comiponants i
many applications. The output voliage rangs alen includes the negative
powear slpaly voltage,

« Shar Circuited Protacted Outputs

True Differantial Input Stage

Single Supply Operation: iDVipd2 Vv

Low Input Bias Cumsnts. 100 nA Maximum (LM324A)

Four Amplifiers Par Package

Internally Compensated

camimon Mode Range Extends 10 Hegalive Supply

Industry Standard Finouls

£50 Clamps on the Inputs Inorease Ruggedness without Affecting
Deviee Ciparation

- e 2500, unlees otnanwise noted.|

MAXIMUM RATINGS (Ta
=]

[ LM224 LMZ902,
Rating Symbol LM324, L3244 L2902 Unit
Bowar Supphy Mollao2s Wi
Single Suppty Voo 32 26
Spift Suppllas Voo, VEE +16 +1%
input Giffarenial ViR 32 =28 Wl
yYoltage Range (See
HNola 1)
[ Input Common Mode VicR D3t 32 D38 | Ve
Woltage Range
Cratput Short Cirtuit =e Contifums
Brration
Junclion Temparatie T} 180 "G
|_5mraga Temnperalure [FAT) ~85 o +150 G
Ranga -
Cperating Ambisn TA —25to +B5 —40 o #1095 "G
| Tempersturs Rangs 0to w70 —40 fo +125 | i

NOTE: 1 Spit Power SUppiess.

Order this document by LM3Z24/D

—

LM324, maznm,_l
LM224, LM2902,

|

[ ' |

LM2902V
QUAD DIFFERENTIAL INPUT
OPERATIONAL AMPLIFIERS

SEMICONDUCTOR
TECHNICAL DATA
L }
-
M SUFFIX
PLASTIC PACRAGE
CASE BAE
w L2224, LM324,
1 LMZ502 Oty
D SUFFIX
" PLASTIC PACKAGE
i CA3ETIA
{R0-14) |
PIN CONNECTIONS \
—
ot [7] [ —— ] it 4
Hge | i
Inputs 1{Ej>— L@E } irpuis 4
veo [ ] Vg Gnd
B 10
wuhz{l_ r@:;‘] Irvputs. 3
[ 4]
| puzfr—" (8] Cut3
oy ZETY SR

{To Yiew)

L

ORDERING INFORMATION
I

Operating |

Device | Temperaiure Range Package
[MZO020 | - g o 4108 So-14 |
LmMzaozn | * e I—Flaaﬁu DIF
INGOOIVE | — _ _are So_14
mizeozvn]| P ~40° 0 1125°C gL e P
LM224D Z 50-14
e = e RS
i | A A Plastic DIP
LM324AD | S0-18 |
LME248M ; Flastic DIF
twazen | et SO-14__
IE*’-"HN Flastc DIP
& otorole, s 1998 Ry 3




ELECTRICAL CHARAGTERISTICS (Vog =50VY

LM324, LM324A, LM224, LM2902, LM2902V

g =G, Ta= 250, unlass otherwlse noled.)

—_—
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LM324, LM324A, LM224, LM2302, Lm2902Vv
CIRCUIT DESCRIPTION

The LW324 series |s made ueing four internally
pompensaled, two—stage operational amplifiers. The first
of sach consiets of differential input devices Q20 and
018 with input buffer ransistors (21 and Q17 and the
differemial 1o single ended canverter 02 and Q4. The first
stage petforms notonly the first stage gain function but also
patforms the leval shifting and transcanductance reduction
functions. By reducing the transconductance, a smaler
compensation capacitor {only 5.0 pF)can be amployed, thus
gaving chip area. The transconductance reduction is
accomplished by spliting the sollectors of Q20 and Q18
anather feature of this Inpul gtage is that the inpul cOmmon
mode range can include the negalive supply or ground, in
gingle supply operation, without saturaling either the input
devices or the differantial to single—andad converisr. Tha
cacond stags consists of a standard current source load
amplifier stege.

Single Supply

Large Signal Yoltage Follower Response
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5. sy

Each amplifier is biasad from an internakvoltags regulator
which has a low temperaturs coefficient thus giving each
amplifier good temparatura charactarstics es well as
aneslent power supply rejecton.
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LM3224, LM324A, LM224, LmM2902, LM2302V

Figure 1. input Voltage Range
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(ol Optoklaine ™

6-Pin DIP Optoisolators
Transistor Output

Tha AMZSA, 4N26, 4M27 and AN2E davices consist of a galium arsenide
infrared emilling diode optically eoupied to 8 monoiithic silizon pholotransistar
getector.

« Mozt Economical Optoisolator Choica for Medium Speed, Swilching Applicatons

« Meets or Excesds All JEDEC Registerad Specifications

+ To order devices thal are tested and marked per VDE 0884 reguiremants, the
suffix "V" musi be included at snd of part number. VDOE DE&d e & test aption.

Applications

« Caneral Purpose Switching Clrouits

« |nterfacing and coupling systems of diferent potentials and impadancas

o 110 Interfacing

= Solid Stale Relays

JAXBAUM RATINGS (Ta = 25°C unloss otharwiss niotad)

1

=
4AN25*

AN25A*
e

4AN27
4N28

[CTR = 10% Min]

“Moturola Preferred Devices

[ smeipmste |

Y

STANDARD THRU HOLE

r_ Rating | Symbsol l Value | Unlt_! CASE 730804

IMPUT LED =
Raverse Vollages VR 3 wvola =
Forward Current — Continucts Ig 80 A SCHEMATYC
LED Power Cissipation @ Ta = 2E°C Pn 120 Ll ol

withy Meegligible Power In Cuipdl Delecion 4 g
Diprata sbove 25°C (Al mvEC ; }

DUTPUT TRANSISTOR 2 N 5
Collector_Emitler Voltage VCED 2 Votts | 30— 4
Emitter—Collector Volksge VECD 7 Yolts
CallactorBase Voltage VGBO 70 Volts ™ ; tg E:EEEDE
callactor Sument =— Coninuous o 180 e 3 HG

_ - 4 EMITTER
Deteciey Power Dissipation @ Ta = 25"C Po 150 Y & COLLECTOR
with Meglgible Power in input LED B BASE

|_umta above 26°C 1.76 TG :

TOTAL DEVICE B
Isclation Surge Valtagal 1) Viso 700 Wi ph )

{Paak ac Voltage, g Mz, 1 sec Duration]
Tolz) Devica Powsr Dissipation @ Ta = 25°G P 250 vy
Derata-above 25°C 2.04 L
Ambient Operating Temparature Rangels! Ta —BE o +100 g
Storgge Temperature Ranget?) Tatg _EB 1o +150 o
5ddaﬁrnngp&thmE1Uaﬂt_1i1ﬂ'lec=ﬂﬂa} TL 260 3

|, isciton surge voltage is an intemial device dieleciio breakdown rating.
For thia tegt, Plve 1 and 2 ane commer, and Pins 4, § and & s1e comma,
2. Rpfer 1o Gualkty snd Relisbiity Saction In Opto Data Book for irfomiation on test conditions.

preferred devicas a7a Motorola TR ETed choloes for frldne use gnd bestowerall vl
GiphatCpitsoiatonis a trademark of Motorola, Inc.
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4N25 4N25A AN26 4N27 4N28
ELECTRICAL CHARACTERISTICS (Ta = ager urless otherwise notedf!)

[ Characteristic [ symeol | win | el [ wax | uent |
INPUT LED
Foreard Voitage (I = 10 mA) Ta = 25°C VF = 118 15 Vol |
T = =550 = 1.3 =
Ta = 1004C - 1.05 =
averse Laakage Cumant (Vg = 3 V) IR == i 100 v}
Capactance (V=0 W= 1 MHZ) <y -_— 18 — wF
OUTPUT TRANSISTOR
Calloctor—Emittar Dark Cuant ANZS 250,26 21 ICED - 1 50 A |
Wpp =10 Ta=250 4Nz - 1 160
Veg =10V, Ta = 100°0) Al Dhavioas ICED = 4 = B
Collectar—Base Dark Current (Vg = 10 V) IcRO — 0.2 — né
obisctnr—Emitter Breskcown Volege (o= 1miy WBRICED 30 45 = ".-\:Is-_'-
Collacior—Bass Breakdon Voltaga (o = 100 pAY VIBRICED L 100 — Wolts
Ermitter-Goflecor Breakdown Vallags (1 = 100 ey V{BRIECD 7 7.8 - Woits
56 Cumrent Gain {lg = 2 mA YCE=53Y) heE — 00 — —
Collector—Ermittar Capacitante {f= 1 MHz, VoE= U Cee — 7 —_ PF
T Cofecinr-Base Capadiange (f =1 MHz, Ve =M Cen - 18 -- pF_'
Erltior-Base Capacitanca (f =1 MHz, ¥R = & CEB == ) — pF
COUPLED
|_Dutput Sotactor Garrent (IF = 10 mA, VGE = 10V} o (CTRAZ) _ A (%) |
ANZE,IE8 26 2 {20 70 —
4N27.28 110 5 (50 —
Coblecior—Erithar Seturation \ialtage: (=2 ma ig =50 ] VOE sat) - WAL 0.5 Wolts
Tam—On Time (IF = 10mA, Vo = 10V RL= 100 ond Lon — 2.8 = pe
TnCff Time (I = 10 mA Vee = 10 Y R = 06 gyl tofl = 45 — ps
Rize Time (I = 10 mA, Yoo = 10V BL = 100 st & - 1.2 — e
Fall Time (F = 10 mA, Mo =10V RL= 400 1213 tf — 3.3 — pe
\soiaticn vollage |f = B0 Hz, 1=1 sachdl Vigo 7500 = = P
lsolation Resistanca (¥ = 500 W) RS0 S = =y 0
_|_me.uun Capadtence [V = 0 V. {= 1 Mz *h G150 = 02 = oF

1. Bhweys destgn Lo the spacifed rnEmLUIT TEXIFIm wiectrical imits (where applicabée).
5 Current Trangfar Rativ ([CTRI=IgiF x 10044,

4. For tesi drout setup snd vieaveforme, rafor to Flgurs 11.

4, For this test, Fins and 2 are comimon, and Fins #, 5 and & 268 COMMen.
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4N25 4N25A 4AN26 4N27 4N28

TYPICAL CHARACTERISTICE
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Figure 3. Collactor Current versus
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S INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL
JI. Bendungan Sigura- gura No. 2

MALANG

MNama
™im

Masa Bimbingan

FORMULIR BIMBINGAN SKRIPSI

- RICO YULIANTO
C0317014
- 12 Juni 2007 s/d 12 Desember 2007

Judul Skripsi . Perencanaan dan Pembuatan Robot Cerdas Pencari Ruangan dan Pemadam Api
Dengan Menggunakan Mikrokontroller ATB9S8252
NO | Tanggal Uraian PE:’;::L[DE I
1 10.07-2007 | Revisi Bab I, Perubahan judul, Batasan masalah, Latar Belakang ﬁ%
2 | 31-07-2007 | Ace Babl %L
# 3 gz.08-2007 | Revisi Bab [V @ B
I—r"‘ — i::_::;::: ;i[l;a::qi:{::;” Perancangan hardware, Landasan teor, ?%
5 14-08-2007 | Ace Bab 11 1l %
& 18.08-2007 | Pengitjian system, Pengujian alat, Pengujian sensor ﬁ%
7 | 20-08-2007 | Acc Bab IV ?(7(
l 8 o5.0R-2007 | Revisi makalah seminar, Acc makalah seminar /5%
g 27-08.2007 | Acc kompre @
10
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Masa Bimbingan

FORMULIR BIMBINGAN SKRIPSI

1 RICO YULIANTO
10317014
+ 12 Juni 2007 s/d 12 Desember 2007

Malang,

Dosen Pembimbing 11

{iﬂ,

har, ST, MT.

Tudul Skripsi . Perencanaan dan Pembuatan Robot Cerdas Pencari Ruangan dan Pemadam Api
Dengan Menggunakan Mikrokontroller ATBOS3252
; Paraf |
I
NO | Tangga Uraian Pembimbing |
1 30-07-2007 | Revisi Bab 1, Petubahan judul, Batasan masalab, Latar Belakang }\
2 311-07-2007 | Acc 13ab | /L
= = |
3 02-08-2007 | Revisi Bab 1Y ﬂ‘— |
a 04.08-2007 Revisi Bah I, _Bnb 111, Perancangan hardware, Landasan teor,
Perancangan sistem
i
5 | 14-08-2007 | Acc Bab 11, 11 ;j-
1 I
6 18-08-2007 | Pengujian system, Pengujian alat, Pengujian sensor
B
7 20-08.2007 | Acc Hab IV /!'
B 35-08-2007 | Revisi makalah seminar, Acc makalah seminar /L
Y
] 27-08-2007 | Acc kompre )5—*
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