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ABSTRAKSI

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT OTOMATIS PEMBERSIH
PADA LANTAI DATAR MENGGUNAKAN TEKNOLOGI
MIKROKONTROLER ATS8955]

(Bayu Krisdiante, 98.17.050, Teknik Elektro / T. Elektrouika § - 1)
( Dosen Pembimbing ; Ir, Erfan A Dahlan Dan M Ibrahim Ashari ST )

Kata Kunci : Mikrokontroller, Sensor Putaran, Driver Motor, Motor DC
Keypad, dan LCD.

Teknologi dibuat dan diciptakan untuk membantu pekerjaan manysia atau
untuk membuat suatu pekerjaan menjadi lebih mudah dan efisien; penerapan
teknologi dimanfaatkan oleh semua bidang salah satunya adalah bidang
. kebersthan, Khususnya pada sistem kebersihan pada lantai datar, dimana selama
ini sistem kebersihan pada lantai datar masih menggunakan sistem manual vaitu
dengcn menggunakan tenaga manusia sebagai media pembersihnva, sehingga
banyak tenaga manusia yang terbuang,

Untuk merancang atau pembuat alat pembersih pada lantai datar
digunakan teknologi sistem kontrol teknologi lainnya. Salah satunya dengan
menggunakan Mikrokontroller AT89851, dengan menambahkan komponen luar
sebagai piranti pendukung sehingga dapat dibuat suatu alat pembersih pada lantai
datar yang mampu membersitkan lantai datar secara otomatis.

Prinsip kerja dat sistem ini pertama kita memasukkan luas wilayah yang
akan dibersihkan melalui keypad, luas wilayah ini akan ditampilkan ke LCD
dengan bantuan mikrokontroller AT89S51. setelah Iuas wilayah diketahui, maka
alat akan mulai bergerak dengan sistem scanning vertical sesuai dengan luas
wilayahnya. Untuk mengetahui berapa jarak yang telah ditempuh dapaty diketahui
dengan memasang sensor putaran ( optoisolator Jyang dipasang pada tiap sisi roda
penggerak. 1C AT89551 akan menghitung jumlah pulsa dari tiap-ntiap sensor
putaran. Untuk menggerakkan roda kiri dan kanan digunakan dua buah motor de
yanag dikendalikan melalui driver motor de. Komponen utama driver motor dc ini
adalah IC 1298 Dan pada saat pembersih mulai diaktifkan, secara forus menerus
vacuum akgn bekerja. Dengan adanya alat ini diharapkan sistem pembersihan
pada lantai datar dapat dilakukan secara otomatis dan lebih efisien.
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BABI

1.1 LATAR BELAKANG

Dalam penggunaan dan pemanfaatan teknologi dibidang elektronika
peranan elektronika cukup besar dan mendominasi kemajuan yang ada ,
salah satunya adalah penggunaan sisiem elektronika pada kebersihan
lingkungan.

Sistem eclektonika pada kebersihan lingkungan banyak digunakan
diantaranya pengaturan pergerakan pembersih . Pengaturan pergerakan
alat pembersih disini tergantung dari panjang dan lebar area yang akan di
bersihkan , sehingga berkurangnya penggunaan lenaga manusia yang
mermpunyai banyak resiko .

Pada pengatur pergerakan pembersih yang biasa digunakan pada
umumnya hanya secara manual sehingga banyak menggunakan tenaga
manusia. Tetapi pada alat ini dapat menyesuaikan dengan kondisi yang
telah ditentukan luas area yang akan dibersihkan.

Pada alat ini menggunakan inputan berupa frekuensi pulsa yang
ditimbulkan dari photo transitor , seria keluaran berupa arus lisink yang
digunakan menjalankan motor DC. Motor DC ini berfungsi sebagal
pengeerak alat pembersih. Jadi pada alal ini apabila kita memasukkan luas
area vang diinginkan untuk dibersihkan maka secara otomatis alat akan
berjalan sesual yang dikehendaki




1.1 RUMUSAN MASALAH

Dalam perancangan dan pembuatan alat pembersih lantai dengan teknologi
mikrokontroller ini dapat dirumuskan masalah sebagai berikut :

1. Bapaimanz merancang pembuatan alat pembersih lantai  dengan
menggunakan IC AT89S51 dengan tepal serta bagaimana cara membuat alat
int bekerja berdasarkan kontral-kontrol yang sesuai.

2. Bagaimana cara menzimplementasikan suatu sistem kontrol AT8955] vang
dapat mengendalikan suatu alat, sehingga alat alat yang dibuat dapat berfungsi
dengan baik.

3. Bagaimana membuat perangkat lunak untuk mendukung kerja alal tersebut.

Sehubungan dengan rumusan masalah tersebut maka judul makalah skrips

tersebut adalah;

“PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT OTOMATIS PEMBERSIH

PADA LANTAI DATAR MENGGUNAKAN TEKNOLOGI

MIKROKONTROLER A ['895851"

1.2 TUJUAN

Tujuan yang ingin dicapai oleh penulis dari pembuatan dan penyusunan

tugas akhir ini adalah :

. Mempelajari  implementasi sistem konirol dengan menggunakan 10
AT89551

2. Mengaplikasikan sistem kontrol dengan menggunakan AT88S85| pada
pembuatan alat pembersih yang dibuat schingga dapat berfungsi sempurna.

3. Untuk memenuhi salah satu syarat kelulusan pada kurikulum program S-1
Teknik Elekironika FT'™N Malang.




1.3 BATASAN MASALAH

Dalam pembuatan laporan akhir ini diberikan batasan-batasan tertentu,
supaya tidak terjadi penyimpangan dari maksud dan tujuan semula dari
pembuatan laporan akhir ini.

Batasan batasan masalah tersebut antara lain :

1. Pembahasan hanya pada penunjang alat yang bisa secara otomatis dapat
membersihkan sesuai dengan luas area yang ditentukan,

Luas area maksimal yang bisa dibersihkan kurang dari 9m x 9m

Luas area mininium yang bisa dibersihkan lebih dari Im x Im

Area yang dibersihkan merupakan area bebas hambatan dari benda apapun.
Adapun hal-hal diluar lingkup batasan masalah ini tidak dibahas dalam tugas
akhir ini.

Sl el o

1.4 METODOLOGI

Adapun metodologi yang dipakai dalam perencanaan penibustan alat ini

mellpuli :

l. Stu&y leteratur
ljeﬁgan mencari referensi-referensi yang berhubungan dengan perencandan
dan pembuatan alat, terutama referensi yang berhubungan dengan kontral dan
SETLS0L.

2. Field Research
Dari hasil percobaan data berdasarkan kondisi dan keadaan yarg
sesungguhnya dilapangan, yang merupakan data primer sebagai pembuktian

kebenaran dari data sekunder hasil study literature.




1.6 . SISTEMATIKA PENULISAN
Penulisan Tugas Akhir dibagi menjadi lima bab :
BAB [: PENDAHULUAN

Meliputi bcberapa uraian lentang latar belakang permasalahan, rumusan
masalah, tujuan, batasan masalah, metodologi pembahasan, dan sistematika
petiulisan,

BAB [1: LANDASAN TEORI
Membahas dasar-dasar weori penunjang dan pendukung, antara lain mengenai
Mikrokontoller ATB9S851 dan komponen yang bersangkutan dengan masalah
yang dihahas.

BAB III : PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT
Membahas tenlang pcrencanaan alat, urnian dasar perencanaan secara
elektronik, dan membahas tentang program pembuatan,

BAB IV : PENGUJIAN ALAT
Membahas mengenai uji coba sistem, pengamatan, pengukuran dan analisa,
serta kemungkinan pengembangan dari sistem yang telah dibuat.

BAB'V : KESIMPULAN DAN SARAN
Merupakan bagian penutup yang herisi kesimpulan dan saran yang bermanfaat
bagi pengembangan lebih lanjut.




BAB II

LANDASAN TEORI

2.1. Mikrokontroller AT89551
2.1.1. Pendahuluan

Mikrokoniroller bisa dipandang sebagai sebuah mini komputer yang
terintegrasi dalam sebuah chip. Didalam satu chip mikrokontroller sudah terdapat
bagian-bagian seperti dalam sebuah komputer. Bagian-bagian itu aniara lain ;
ALU ( Arithmetic Logic Unit ), PC ( Program Counter ), SP ( Stack Pointer ),
Register, ROM ( Read Only Memory ), RAM ( Random Acces Memory ), Paralel
IY0, Serial 110, Counter dan sebuah rangkaian Clock

Seperti sebuah mikroprosessar, mikrokontroller adalah sebugh perangkat
serbaguna, yang fungsi kerjanya dapat ditentukan melalui sebuah perangkat lunak
vang mendeskripsikan szbuah sistem yang diinginkan.

Pada saat ini terdapat banyak keluarga mikrokontroller salah satunya
adalah keluarga MCS51. Salah satu tipe mikrokontroller yang termasuk dalam
keluarga MCS5]1 adaiah ATB9S5]1 buatan Atmel.

ATB9351 adalah mikrokontroler keluaran atmel dengan 4K byte Flash
PEROM (Programmable and Erasable Read Only Memory), ATS9851
merupakan memori dengan teknologi nonvolatile memori, artinya isi memori
tersebut dapat diisi ulang ataupun dihapus berulang kali.

Memori ini biasa dipunakan untuk menyimpan instruksi (Perintah)
berstandar MCS — 51 code sehingga memungkinkan mikrokontroler ini untuk

bekerja dalam mode Single Chip Operation (Mode Operasi Keping Tunggal) yang




Sumber : Perancangan Alat

[C ATMEL ATS89351 menyediakan standart berikut:

=» 4K Bytes memori vang dapat diprogram ulang

= 128 Bytes internal RAM

=» 32 jalur /O (Input dan Qutput) vang dapat diprogram

= Sepasang 16 bit Timer dan Counter

=» Dual data Peinter (DPTR)

= Watchdog Timer

= ISP Port

= Mendukung serial Porl secara penuh

= Waktu Pemrograman vang singkat

Scbagai tambahan AT89551 dirancang menggunakan logika vang statis

untik mode pengoperasian yang menuju ke frekwensi dasar dan pendukungan
terhadap dua Software, serta dapat meniilih model Power Savingnya. Mode idle akan
berhenti ketika CPU sedang menjalankan RAM, Timer/Counter, Serial Porl dan
Interrupt System untuk tcrus melanjutkan fungsinya. Model power gown akan
menyimpan isi dan RAM tapi akan memberhentikan ossilator dan  akan
menghentikan semua chip lain yang sedang berfungsi sampai terdapat adanya

gangguan dari luar atau hardware di reset,




Untuk kontigurasi pari pin-pin kaki 1C AT8985| dapat dilihat pada gambar
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Gambar 2.2 Pin - Pin AT3955]

Sumber : perancangan Alat

2.1.3. Pin Deskripsi
VCC . Power Supply

GND : Ground




Port

Port 1

. Port 0 berfungsi sebagai & bit YO bertipe open drain bi-directional.

Sebagal port keluaran masing — masing pin dapat menycrap arus
sebesar 8 masukan TTL (sekitar 3,8 mA). Ketika diberikan logika *1°
pada pin port 0 ini maka pin — pin port 0 ini akan dapat digunakan
schapai  inputan  berimpedansi tinggi. Port 0 juga dapal
dikonfizurasikan pada sebagali bus alamat/data selame proses
pengaksesan data memori dan program eksternal. Jika digunhdkan
dalam mode ini port 0 memiliki internal Pull Up.

Port 0 juga menerima kode — kode data yang diberkan padanya selatha
proses pemrograman dan memberikan kode — kode selama proses
verifikasi program vang telah tersimpan didalam memori, Dalam hal

ini dibutuhkan eksternal Pull Up selama proses verifikasi program.

: Port 1 berfungsi sebagai 8 bit 1/O Bi-directional yang dilengkapi

dengan internal Pull Up. Ketika diberikan logika ‘1’ pin ini akan di
Pull Up secara internal sehingga dapat digunakan sebagai inpul.
Schagai inputan jika pin — pin ini dihubungkan ke ground maka masing
— masing pin ini dapat menghantarkan arus karena di Pull High secara
internal. Port 1 juga menerima Low Order Address Bytes selama

melakukan verifikasi program,

Pada port 1 di ATR9S51 pin ini mempunyai alternatif seperti pada tabel 2.1

Tabel 2-1 Fungsi — Fungsi Aliernative Port 1




Port Pin Alternate Funtions
- PIS MOSI (Master Output Slave Inpur) '
Pl.6 MISO (Master Input Slave Qutput)
PI.7 | SCK (Serial Clack)’ |
|
Port 2 . Port 2 berfungsi scbdgai 8 bit /O Bi-directional yang dilengkepi

dengan internal Pull Up Penyangga keluaran port 2 dapal membetikan
atau menverap erus empat masukan TTL (sekitar 1,6 mA)

Jika diberikan logika *1” pada pin — pin port 2, maka masing — masifg
pin akan di Pull High secara internal sehingga dapat digunakan sebugai
inputan. Sebagai inputan jika pin — pin port 2 dihubungkan ke ground
(di Pull Low), maka , masing — masing pin dapal menghanlarkan arus
karena di Pull High secara internal.

Port 2 akan memberikan byte alamat bagian tinggi (High Eiyf::] selama
pengambilan instruksi dari memori program eksternal dan selama
pengaksesan memori data eksiernal yang menggunakan perintah
dengan alamat 16 bit (misalkan MOVX@DPTR). Dalam aplikasi ini ,
jika ingin mengirimkan *1', maka digunakan Pull Up internal yang
sudah disediakan. Selama pungaksesan memori data eksternal yang

menggunaka perintah 8 bit (misalkan MOVX@RI), port 2 akan




Port 3

1!

mengirimkan isi dari SIR P2 (Special Function Register Port 2). Pont
2 juga menerima alamat bagian tinggi (High Order Address) selama

pemrograman dan verifikasi memori.

: Port 3 sebagai 8 hit /0 Bi-directional yang dilengkapi dengan Pull Up

Internal. Penyangga keluaran port 3 daqpat memberkan atau menyerap
arus empaul masukan TTL (sekitar 1,6 mA).

Jika diberikan logika *1’ pada pin pin port 3, maka masing — masing
pin akan di Pull High oieh Pull Up internal sehingga dapat digunakan
sebagai inputan. Sebagal inputan, jika pin — pin port 3 dihubungkan ke
ground, maka masing — masing kaki akan memberikan arus karena di
Pull High secara internal,

Seperti Pert 1, port 3 jupa mempunyai fungsi — fungsi alternatif yang

diberikan oleh ATB9S51 seperti pada tabel 2-2

Tabei 2-2 Fungsi — Fungsi Alternatif Port 3

FPorl Pin

Fungsi Alternatif

P3.0

RXD (Serial Input Port)

P3.1

TXD (Serial Qutput Port)

P32

INTO (Eksternal Interrupt ()

P3.3

INTI (Eksternal Interrupt 1)

P34

TO (Timer 0 Eksternal Lnput)

PE35

TI (Timer | Eksternal Input)
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P3.6 WR (Eksternal Data Memory Write Strobe)
P3.7 RD (Eksternal Data Memory Read Strobe)
eset : Inputan Resel akan memberikan logika High *1' pada pid inl dengan

jangka waktu yang ditentukan oleh lamanya pengosongan data muatin
kapasitor. Jangka wakiu minimal adalah 2 siklus mesin {24 petiode
friekwensi clock) ditambah wakto start On Osilator. Dan gamhar'

rangkaian power on reset dapat dilihat pada gambar 2.3

VO

RET

Gambar 2.3 Rangkaian Power On Reset
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Suthber : Perancangan Alat

ALE/PROG: Kelvaran ALE (Address Latch Enable) menghasilkan pulsa — pulsa

PSEN

untuk menutup byte rendah (Low By#¢) alamat selama mengakses
memori ckst-:rﬁal. Pin ini juga berfungsi sebagai inputan pulsa
program (The Program Pm,pmf} atau PROG selama lml:]ﬂku]ﬁll'l
Flash Program. Pada operasi normal, ALE akan berpulsa dengan laju
1/6 dari frekwensi kristal dan dapat digunakan sebagdi pewaktuan
(Ziming) atau pendelakan (Clocking) rangkaian cksterndl. Stbugai
catdlard ada scbuah pulsa yahg dilewali selama pcngaksaéﬁﬂ memori
data cksternal. Jika dikehentlaki operasi ALE dapat di nonaktifkan
dehgan cara mc:ngﬁJUJ' blt 0 dari SFR (Special Function Repister)
lokasi 8Eh. Jika diberi loglka ‘1 ALE hanya akan akiil séldn
thendmui instruksi HGVK atau MOVC. Selain itu, pi idi secilra
perlahan akan di Pull High. Mematikan bit ALE tidak akan ada

efeknya jika mikrokontroller mengeksekusi program secard ekstetnal.

- PSEN (Pragram Store Enable) merupakan sinyal baca untuk memori

program eksternal. Ketika mikrokontroller AT89S51 rmenjalankan
kode dari program cksternal, PSEN okan diaktilkan sebanyak 2 kali
per siklusnya, kecuali dua aktivasi PSEN dilompati (Diabaikan) saat

mengakses memori data eksternal.




EA/VPP

XTALIL

XTal2
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. EA/VPP (External Access Enable), EA Tarus selalu dihubungkan ke

Ground karena digunakan untuk mengakses eksternal memori dengan
lokasi 0000H sampai FFFFH. Catatan sekalipun bit *1” sydah tetkunci
dan terptogram, maka CA akan terkunci pada resel. EA juga hdrus
dihuhdng]-lmn ke Yec untuk melakukan menjalankan prograin secara
intemal. Pdda saat Flash Programming pin ini mendapatkan tegangan

sebesdr 12 Volt.

. Merupaken input ke penguat pembalik osilator dan ke rangkdidn

operasi Clock internal.

: Keluaran dari penguat pembalik osilator.

Dan gambar rangkaian cristal dapat dilihat pada gambar 2.4
o 1
— I-—'"""-—Q——'—-E AT

A1
P D
I/ I

(AL

&
il

Gambar 2.4 Rangkaian Cristal

Sumber : Perancangan Alat
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Mikrokontroler AT89851 memiliki rangkaian osilator internal dengan
mengacu pada frekwensi referensi pada pin XTALL dan XTAL2.
Wactlidog Tiier (WD)

Fungsi dari WDT scbenarnya adalah untuk melakukan peresetan
secdra olomatis. Dimana dia akan me — reset mikrokonltoler jika
mikrokontroler hang. Oleh sebab itu user harus selalu me — reset WDT
sebelum WDT mereset mikrokontroler jika WDT tidak dikeset oleh
mikrokontroler dalam jangka wakiu yang telah ditentukan maka secara
otormatis WDT — lah yahg akan mercset mikrokoniroler, WDT terdiri
dari suatu 14-bit counter dan Watchdog Timer Reset (WDTRST) SFR.
WDT diset default untuk menonaktifkan reset yang add. Tidak ﬂda.
jalan lain untwk menonaktitkan WDT kecuali melalui Reset (baik
Hardware raset atau WDT Overflow reset). Jika WD'T' Overlldw, ilu
akun membuat suatu keluaran Reset High di pin RST.

Untuk menguktifkannya user harus menulis O1EH dan OETH di dalam
daltar urutan WDTRST (alamat SFR-nya 0A6H). Kctika WDT aktif,
pemakai harus mengisinya dengan menuliskan 01EH dan OEIH ke
WDTRST untuk menghindari suatu WDT Owvertlow, 14-Bit Counter
akan Overflow jika mencapai angka 16383 (3FFFH), dan ini akan me
— reset mikrokontroler. Disaat WDT akdif, dia akan menaikan tiap-tiap

siklus mesin ketika osilator sedang menjalankannya. Dan ini artinya
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pemakal harus mereset WDT sedikitnya tiap-tiap 16383 (3FFFH)
siklus mesin. Untuk me-reset WDT pemakai harus menulis 01EH dan
O0ETH ke WDTRST, WDTRST adalah suatu write-only register. WDT
counter tidak hisa dibaca atau ditulis. Ketika WDT Overflow, itu akan
menghasi'kan suatu keluaran RESET di pin RST. Jangka waktu Reset
adalah 98xTOSC, dimana TOSC = 1/FOSC. Untuk membuat
penggunaan terbaik dari WDT adalah user harus mengisikan bagian
dari kode — kode itu yang akan mereset WDT sebelum WDT mereset

Mikrokontroler.

Dudl DPTR (Data Pointer Register)
DPTR sebenarnya digunakan untuk melakukan transaksi dengan
memori eksternal. [ni dikarenakan dalam keluarga MCS — 51 tidak
dapal melakukan pemindahan data secara langsung dari RAM Internal
dengan memori Eksternal. Pemindahan data semacam ini memerlakan
DPTR unluk memberilahukan dimana alamat tepatnya data akan
dipindahkan dari RAM Internal atau dari RAM Internal ke Memori
Eksternal. Perbedaan antara AT89551 dengan AT8955 1 adalah bahwa
AT8E9551 diberikan Dual DPTR sedangkan di AT89851 hanya
sebuah, jadi untuk pengaksesan dari RAM Internal atau sebaliknya

akan lebih cepat jika menggunaka ATB9S51.




2.2, Ham Internal
Untuk gambar ilustrasi pcmbagian ruang RAM AT89851 dapat dilibat

pada gambar 2.3
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Gambar 2.5 lustrasi Pembagian Ruang RAM ATEIS5I1
Sumber : Perancangan Alat

= RAM Internal, memori sebesar 128 byte yang biasanya digunakan untuk
menyimpan variabel atay data yang bersifat sementara atau data akan
hilang saat catu daya dimatikan,

= Specigd Funetion Regisier (Register Fungsi Khusus), memori yang berisi
register — register yang mempunyai fungsi — fungsi khusus yang disediakan
oleh mikrokontroler tersebut, seperti imer, serial dan lain — lain.

= Flash PEROM, memori yang digunakan untuk menyimpan instruksi —

instruksi MCS — 51.

ATE9S51 mempunyai struktur memori yang terpisah antara RAM Internﬂ.l
dan Flash PEROM — nya. RAM Internal dialamati oleh RAM Address Register
(Register Alamat RAM) sedangkan Flash PEROM yang menyimnpan perintah —
perintah MCS — 51 dialamati oleh Program Address Register (Register Alumat
Program). Dengan adanya struktur memori yang terpisah tersebut, walaupun KAM
Internal dan Flash PEROM, mempunyai alamal awal yang sama, yaitu 00, namun

secarg fisik kedua memori tersebut tidak saling berhubungan,

RAM Internal terdiri atas:

= Register BANKS




985 T-empunyai delapan buah register yang terdiri atas RO hingga R7.
Kedclapan buah register ini selalu terletak pada alamat 00H hingga 07H
pada setiap kali sistem direset. Namun, posisi RO hingga R7 dapat
dipindah ke BANK 1 (08 hingga 0FH}), BANK 2 (10H hingga 17H), atau

BANK 3 (18H hingga | FH) dengan mengatur bit RS0 dan RS1,

=» Bit Addressahle RAM
RAM pada alamat 20H hingga 2FH dapat diakses secara pengalamatan bit
(Bit Addreisable) sehingga hanya dengan sebuah instruksi saja setiap bit
dalam area ini dapat diset, clear, AND dan OR. Sebagai contoh, pada saat
terjadi instruksi Setb 6711, hal ini sama dengan menset bit MSB dar

alamal 2C yailu;

MOY A,2CH ; Pindahkan data dari alamat 2CH ke Acc
|ah
Ol A, # 100000008 | Set M5B Acc

LI e b Tl i e i | " o5 L] - L}




terjadi instruksi Setb 67H, hal ini sama dengan menset bit MSB darj

alamat 2C yaitu:

Dengan adanya sistem bil addressable RAM, proses yang scharusnya
dijalankan dengan tiga cycle seperti listing diatas dapat digantlkan dengan
sebuah instruksi yang hanya membutuhkan satu instruksi saja.

Dalam aplikasinya, lokasi yang dapat diakses dengan pengalamétan bil ini
dapat juga digunakan untuk menandai suatu lokasi bit tertentu bdik berupa
Register Fungsi Khusus yang dapat dialamati secara bit (lertidsuk
Register I/0) ataupun lokasi — lokasi tertentu yang dapal dialamati sechra
bit.

RAM Keperluan Umum

RAM kepetluan umum dapat dimulai dari alamat 30H hingga 7FH dan
dapat diakses dengan pengalamatan langsung maupun tak langsung,
Pengalamatan lanpgsung dilakukan kelika salah saw operand merupakan
bilangan vang menunjukan lokasi yang dialamati seperti pada contoh
gambar 2-6

-

MOV A(35H!  ; Baca data dari alamat 35H dan disimpan di

Accumulatk
Alamat vang

ditunjuk langsung




21

Akumulator

EBH| nl ol 1l 1l nlnlolo ern:gistchungsi Khusus

sHl ol al 1] 1] o] o]l o]l ol 7 RAM Keperluan Umum

"y

Gambar 2.6 Pengalamatan Secara Langsung
Sumber : Perancangan Alat

Sedangkan pengalamatan sccara tak Jangsung pada Jokasi dan RAM
Internal ini adalah akses dari data memori ketika alamat imemori tursebut
tersimpan dalam suatu register RO atau R1. RO dan R adalah dua buah
register pada mikrokontroler berarsitertur MCS - 51 yang dapal

digunakan sebagal pointer dari sebuah lokasi memori pada RAM Internal.

Sebagai Contoh:
MOV RO#35H : RO diisi dengan data 35H
MOV A,@RO : Baca data di alamat yang dijuntuk oleh RO

Pengalamatan secara tak langsung biasa digunakan unluk mengakses

beberapa lokasi memori dengan letak yang beraturan scperti pada contoh

berikut:
MOV RO,#301 ; RO diisi dengan data 30H
Loop:
MOV GRO#05 : Data 5 diisikan ke alamat yang
ditunjuk

:oleh RU

Inc RO - R0 menunjuk ke alamat selanjutnya




Pada gambar 2.4 vang merupakan step — step proses yang terjadi pada

conloh program di atas, proses pemindahan data 5 ke alamat — alamat

vang ditunjuk ofeh RO dilakukan berulang — ulang hingga RO, register

yang berfungsi penyimpan nilai dari alamat yang diakses atau sebagai

peinter (penunjuk) alamat yang diakses mencapai 33H, seperti pada

|14

RO mmenanjuk
ke alamat 30H

gambar 2-7
MH X | XXX X|X|X| X
BH X | X XX X| X|X| X
BHON XXX X XXX
MH X X XX X[ X)X X
—* JH X | X | X X X| X| X[ X
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50 Sl o S S
/ L1002 I T I O [0]1010

MOV ROEI0H

Milai 30 araw
00110000k diisikan ke
alamat 00 atau alamat
ROpada Bank 0

MOV @RO#0S

Dhata 5 (00000101 b)
diisikan ke alamat vang
dilunjuk aleh RO




b

lue R
RO menunjuk
ke alamat 31

Ry —*

/

120 menunjuk ke
alantat 31H

B [

ool I I O I ) B o - Y
o] x| x| x| x| x| x] x| x
IMH ] X XX X[ X X)X
HIH| 0 aln 0|10 | (} 1
pol g (ol 11 (ol 0]0]0
MHE N X X XX XXX
Al x| x| x| x| x| x| x| X
e x| x| xIxix]x) x| x
o [0 ololoft]o]l
sl g lololololr]|o]ld
ool o o1 |1 |lelolo]o

MOV WROH0S

Data 5 (00000101 b)
diisikan ke alamat
vang dituijuk oleh RO




Ro b+ 3smf x [ x| x| x| x| x| x|x]|
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Gambar 2.7 Step - 8tep Yang Terjadi Pada Permjndahan Data 5 ke Alamat
30H hihgga 34H
Siitber : Perdncangan Alat
Langksh kerjanya: Petlama RO diisi dengan data 30H sehingpa register ini
menunjuk ke alamat EbH dari RAM Internal. Kemudian data 5§ &iisikan
alamat yang ditunjukan oleh RO sehingga alamat 30H (a\aﬁlﬂt vang
ditunjuk oleh RO sant itu) akan berisi data S. Perintah Ihc RO
menyebabkan nilai dalam RO bertambah 1 menjadi 31H schinggh regiscr
ini menunjuk ke alamat 31H. Olch karena RO belum mencapai 35H (Cjne
RO#05). Demikian berlangsung setcrusnya hingga pada saat RO menunjuk
ke alamat 35H proses pemindahan data 5 tersebut tidak dilakukanlagi

schingga alamat 30H hingga 34H terisi dengan data 5.

2.2.1. Regisier Fungsi Khusus




89551 mempunyai 21 Special Function Registers (Register Fungsi Khusus)
yang terlctak pada antara alamat 80H hingga FFH. Beberapa dari register — register
ini juga bisa dialamati dengan pengalamatan bit schingga dapat dioperasikan seperti
yang ada pada RAM yang lokasinya dapat dialamati dengan pengalainatan bit.

= Accumulator
Register ini terletak pada alamat EQH. Hampir semua operasi aritmatik
dan operasi logika selalu menggunakan register ini, Untuk proses
pengambilan dan pengivtiman data ke memori eksternal juga diperlukan
register ini.

= Porl
89551 memputiya: empat bush Port, yaitu Port 0, Port |. Pott 3 ddn Port 3
yang lerletak pada alamat 80H, 90H, AOH dan BOH. Namun, jika
digunakan ekstérmal memoriataupun fungsi — fungsi special, seperti
Eksternal Interrupt, Serial ataupun Eksternal Timer, Port 0, Port 2 dan
Port 3 tidak dapat digunakan sebagai Port dengan fungsi umum. Untuk itu
Port | yang dikhususkad untuk port dengan fungsi umum.
Sernua Port ini dapat diakses dengan pengalamatan sccara bit sehingga
dapat dilakukan perubahan output pada tiap — tiap pin dari port ini tanpa

mempengaruli purt — port yang lainnya.
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Sebagai contoh, jika dilakukan instruksi Setb P1.3, maka bit ketiga dari
port | akan berkodisi high (5V) tanpa mempengaruhi bit — bit yang lain

pada port ini. Seperti yang dapat dilihat pada gambar 2-3

S.ctbfﬁ"j"j,u— Bit ketiga
Port 1

mﬂrjxxx}:uxxx]'

Bit ketiga ddri port |
betubah manjadi logika |

Garibar 2.8 Bit - Bit Port
Sumbeér : Perdncangan Alat .
Seperti vang timpak pada gantbar 2.7, bit ketiga dari port | terletak pada

alamat 93H oleh karena itu instruksi Setb P1.3 dapat diganti denpun
instruksi Setb Y3H,

Port ini digunakan untuk mehunggu sinyal yang dikirim oleh komponen
lain yang merupakan sinyal positif (3V) misalnya, dengan instruksi

Tunggu:
Jnb P1.3, tunggu

Selama kondisi pada port ] pin ketiga masih low (0V), program akan terus
melompat ke alamat yang ditunjukkan oleh label "tunggu™ sehingya dapal

diartikan bahwa program berhenti di alamat tersebut hingga terjadi sinyal
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positif (5V). Setelah sinyal positif (5V) muncul di bit ketiga dari port 1,
program akan menuju ke alamat yang berikutlnya.

Dan gambar diagram alir deteksi bit ketiga port 1 dapat dilihat pada
gambar 2.9

Tidak

<>

Ya

l

Jalankan Instruksi
Berikutaya

Gambar 2.9 Diagram Alir Deteksi Bit Ketiga Port 1

Sumbewr : Perancangan Alat

= PSW (Program Status Word)
Program status word atau PSW terletak pada alamat DOH yang terdiri

atas beberapa bit sebagai berikut:

PSW
PRW.T ["SW.6 PSW.5 S 4 | R PEW .2 Pa', ] [l AN
mul oy AC Fir RS | RS0 oy - | e
s Flag Carry

Flag Carry (terletak pada alamat D7H) mempunyai fungsi sebagai

pendeteksi terjadinya kelcbihan pada operasi penjumlahan atau terjadi
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pinjam (borrow) pada operasi pengurangan. Mizalnya jika data pada
accumulator adalah FFH dan dijumlahkan dengan bilangan sam atan
lebih, akan terjadi kelebihan dan membuat carry menjadi Set,
sedangkan jika data pada accumulator adalah 00H dan dikurangkan
dengan bilanagan satu atau lebih, akan terjadi pemimjaman dan
membuat carry juga menjadi set.
e IFlag Auxilary Carry
Flag Auxilary Carry akan selalu Set pada saat proses penjumlahan
terjadi carry dari bit ketiga hingga bit keempat.
» Flag 0
Flag 0 digunakan untuk tujuan umum bergantung pada kebutuhan
pemakai.
= Bit Peniilih Register Bank
Register Bank Sclect Bits (RS0 dan RS1) atau Bit Pemilih Register
Bank digunakan untuk menentukan lokasi dari Register Bank (RO
hingga R7) pada memori. RS0 dan RS1 selalu bernilai nol setiap
kali system direset schingga lokasi dari RO hingga R7 akan berada

di alamat O0H hingga 07H.

s Flag Overflow
Flag Overflow akan diset jika pada operasi aritmatik menghasilkan

bilangan yang lebih besar dari pada 128 atau lebih kecil dari - 128,
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Contoh:

MOV A#80h ;A= 128 _
Add AMIOH ;A= 128+ 16, A =144 ATAU 5011

Hasil dari operasi aritmalikdi atas adalah lebih besar dari 128, yaitu

144 atay 90H maka bit Overflow akan Set.

[t Parit
Bit Pariti akan diset jika jumlah bit 1 dalam sccumdlator adalah
ganjil dan akan clear jika jumlah bit 1 dalam aecumdlator genap.
Jika data dalam accumulator adalah 10101110b atau AEH parltl
akan diset. Data AEH mempunyai lima bit yang berkohdisi 1 atal
dapat dischut mempunyai bit 1 dalam jumlah yang ganjil. Bit pariti
ini digunakan untuk proses vang berhubungan dengan scrial port
vaitu sebagai Check sum.
= Regisler B
Register B digunakan bersama accumulator untuk proses ariimatik
selain dapat juga difungsikan sehagai register biasa. Register ini juga
bersifat But Addressable.
= Stack Pointer
Stack Pointer merupakan sebuah register 8 bit yang terletak di alamat
E1H. Isi dann Siack Pointer ini merupakan alamal dari data vang
disimpan di stack. Stack Pointer dapat diedit atau dibiarkan saja
mengikuti standart sesudah terjadi reset. Jika Stack Pointer diisi data

5FH, arca untuk proscs penyimpanan dan pengambilan data dari dan




ke stack adalah sebesar 32 byte, yaitu antara 60H hingga 7FH karena
895851 mempunyi Internal RAM schesar 128 byte.

Data Pointcr Two Byt Register (DPTR)

Data Pointer Two Byte Register atau DPTR merupakan register 16 bit
dan terletak pada alamat 82H untuk DPL (Data Pointer Low) dan 8311
untuk DPH (Data Pointer High). DPTR biasa digunakan untuk
mengakses source code ataupun data yang ferletak di tnemori
eksternal.

Contoh:

wMOW A #1lh
MOV DPTE, #2000H
MOYVX @Dptr.A

2000H. Pertama, data O1H diisikan ke accumulator. Kemudian, DPTR
vang berfungsi untuk menunjukan alamat penyimpanan data diisi
dengan 2000H. terakhir, isi dari accumulator A disimpan ke lokasi
memori yang ditunjukan oleh DPTR (Indirect Addressing).

Register Timer

ATA9551 mempunyal dua buah 16 bit Timer/Counter, yaitu Timer 0
dun Timer 1. Timer 0 terletak pada alamat 8AH untuk TLO dan 8CH
untuk THO dan Timer 1 terletak pada alamat 8BH untuk TL1 Jdan 8DH
untuk THI.

Register Port Scrial

ATR9551 mempunyai sebuah on chip seriof port (serial port dalam

keping} yang dapat digunakan untuk berkomunikasi dengan peralatan
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lain yang menggunakan serial porl juga seperti modem, shift register
dan lain — lain,

Buffer (Penyangga) untuk proses pengiriman maupun pengambilan
data terletak pada register SBUF, yaitu pada alamat 99H. Sedangkan
untuk riengatut mode seridl dapat dilakukan denpan mengubah isi dari
SCON yahp terletak pada alamat 98H.

Register Iterupt

89551 mempunyai lima buah intcrupsi dengan sua level prioritas
interupsi. Interupsi akan selalu nonaktif setiap kali systeém di — reset.
Register — repister vang béthublingan dengan interrupt adalah Iterrupt
Enable Register (JE) atal Registdr Pengaktif Interupsi pada alamat
A8H untuk mengatur kedktifan tiap — tiap interrupt dan Interrupt
Priority Register (IP) atall Repister Prioritas Interupsi pdda alamat
B3H.

Register Kontrol Power

Register ini lerdiri atas Shf:ib]] yang digunakan untuk melipat dua baud
rate dari port serial, dua buah bit untuk flag fungsi umum pada bit
ketiga dan bit kedua, power Down (PD) bit dan idle (IDL) bit.

Pada mode idle hubungan antara CPU dan internal clock terputus,
namun kondisi port tetap pada kondisi terakhir, ALE dan PSEN
menjadi high, timermasih tetap bekerja. Mode idle berakhir pada saat

tejadi interupsi, resct atau kondisi — kondisi lain yang mereset [DL bit.




Pada Mode Power Down oscillator dan semua fungsi berhenti, RAM
tetap pada kondisi terakhir, begitupula dengan port dan ALE maupun
PSEN akan berkondisi 0. Mode Power Down berakhir pada saat terjadi

resef.

= Time Counter Control (TCON)
TCON merupakan suatu register yang berisi bit — bit untuk memulai
atau menghentikan pencacah/pewakiu.

= Serial Control Buffer (SBUFF)
Register ini diguiakan untuk menampung data masukan (SBUFF IN)

ataupun keluaran (SBUFF OUT) dan serial port.

2.3.  LCD ( Liquid Crystal Display)

LCD Display Module M1632 buatan Seike Instrument Inc, terdiri dari dua
bagian, yang pertama merupakan pahel LCD sebagai media penampil informasi
dalam bentuk huruffangka dua baris, masing-masing baris bisa menampung 16
huruffangka.

Bagian kedua merupakan sebuah sistem yang dibentuk dengan
mikrokontroler yang ditempelkan dibalik panel LCD, berfungsi mengatur
tampilan  informasi serta berfungsi mengatur komunikasi M1632 dengan
mikrokontroler yang memakai tampilan LCD itu. Dengan demikian pemakaian
M1632 menjadi sederhana, sistem lain yang menggunakan MI1632 cukup
mengirimkan kode-kode ASCII dari informasi yang ditampilkan seperti layaknva

memakai sebuah printer.untuk gambar LCD modul dapat dilihat pada gambar 2.10
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Guambar 2-10 LCD Modul Seiko M1632

Sumber : Datasheet Seiko M1632

Untuk berhubungan dengan mikrokontroler pemakai, M1632 dilengkapi
dengan & jalur data (DBO.DB7) yang dipakai untuk menyalurkan kode ASCII
maupun perintah pengatur kerjanya E&lﬁf‘r?. Selain itu dilengkapi pula dengan E,
R/W dan RS seperti layaknya komponen yang kompatibel dengan mikroprosesor.
Kombinasi sinyal E dan R/W merupakan sinyal standard pada kompoenen buatan
Motorola. Schaliknya sinyal-sinyal dari kontroller merupakan sinyal khas Intel
dengan kombinasi sinyal WR dan R,

RS, singkatan dari Register Select, dipakai untuk membedakan jenis data
vang dikirim ke M1632, kalau RS=0 data yang dikirim adalah perintah untuk
mengatur kerja M1632, schaliknya kalau R5=1 data vang dikirim adalah kodc
ASCII yang ditampilkan.

Demikian pula saat pengambilan dala, saal RS=0 data yang diainbil dari
}1632 merupakan data status yang mewakili aktivitas M1632, dan saat R5=1

maka data yang diambil merupakan kode ASCH dan data yang ditampilkan,
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2.4. Keypad
Matrik keyrad 4x4 merupakan susunan 16 tombol membentuk keypad

sebagai sarana inpuf ke mikrokontroler, meskipun jumlah tombol ada 16 tapi

hanva memerlukan 8 jalur port paralel, scperti terlihat dalam Gambar 2-11

x.'-'-.i.-f;"'- = |."" .
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Gambar 3-11 Matrik Keypad 4x4
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Sumber : www.alds.sits.edu

Dalam gambar 2-11 masing-masing 1ombol menghubungkan sebuah jalur
output (K1; K2; K3 atau K4) ke sébuah jalur inpus (B1; B2; B3 atau 54'}, seperti
vang digambarkan secara rinci dalam bulatdd bagian kanan gambar, tombol “A”

mehizhubungkan jalur K1 ke jalur B4,

Semua tombol mekanis yang biasa dipakai untuk keypad, saat ditekan atau
saat tekanan pada tombol dilepas akan bergetar selama lebil Kurang 30 sampai 50
mili-detik, sifat ini akan mengakibatkan sub-rutin pembacaan keypad merasakan
adanya penekanan fombol secara berulang-ulang, meskipun sesungguhnya tombaol
hanya ditekan sekali saja. Gejala ini biasanya disebut sebagai bounce.

Untuk mengatasi masalah ini, setelah berhasil membaca nilai tombel yang
ditekan, kontraller dipaksa “istirahat™ betapa saat sampai tombol tidak bergetar,

scbelum membaca tombol berikutnva.




2.5. Pengendali Arah Putaran Metor DC

2.5.1. Teori Dasar Motor DC

Setiap arus yang mengalir melalui scbuah konduktor akan
menimbulkan medan magnet. Arah medan maghet dapat ditentukan
dengan kaidah tangan kiri. Ibu jari tangan menunjukkan arah aliran arus
listrik sedangkan jaci-jari yang lain menunjukkan arsh medan magnet

yang limbul, scperti yang ditunjukkan oleh gambar 2-12

Eleatron t
Curant

Flaw

Gambar 2-12 Kaidah Tangan Kiri

Jikn suatu konduktor yang dialiri arus listrik ditempatkan dalam
sebuah medan magnet, kombinasi medan magnet akan ditunjukkan oleh
gambar 2-13. Arah aliran arus listrik dalam konduktor ditunjukkan

%Y

dengan tanda “x™ atau *.”. Tanda “x” menunjukkan arah arus listrik




mengalir menjauhi pembaca gambar, tanda *.” menunjukkan arah arus

listrik mengalir mendekati pembaca gambar. Seperti pada gambar 2-13

Conducior

Conduoctar

Gambar 2-13 Konduktor héfnrﬁs Lidtrik Dalam Medan mﬁlﬁet

Pada gambar sebelah kiri, arah rhedan magnet pada sisi a‘ltas yang
dihiasilkan oleh konduktor bétlawanan dengan arah medan ma:ginat vahg
dihasilkan oleh magnet perménen. Sementara pada sisi sebelzh bawih,
arah medan magnet yang dihisilkhn oleh konduktor searah detgan arah
medan magnet yang dihasilkan dleh magnet permanch. Dengan kata lain,
pada sisi sebelah atas kerapatan fluks magnet lebih sedikit dari pada sisi
sebelah bawah. Sebuah gaya dorong akan menyebabkan konduktor

berperak ke sisi sebelah atas,

Pada gmnbar sebelah kanan, arah medan magnet pada sisi atas
vang 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
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arah medan magnel yang dihasilkan oleh magnet permancn. Dengan kata
lain, pada sisi scbelah bawah kerapatan fluks magnet lebih sedikit dari
pada sisi sebelah atas. Sebuah gava dorong akan menyebabkan kondukior

bergerak ke sisi sebelah bawah.

Pada sebuah motor dc, konduktor dibentuk menjadi sebuah loop
achingea ada dua bagian konduktor vang berada didalam medan magnet

pada saat yang sama, seperti diperlihatkan pada pambar 2-14.

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 scarah dengan

jarum jam, seperti diperlihatkan pada gambar 2-14

Force

Currant Fiow

Gambar 2-14 Bergeraknya Sebuah Motor




38

Sebuah cara lagi untuk menunjukkan hubungan antara arus listrik
vang mengalir didalam sebuah konduktor, medan magnet dan arah gerak,
adalah kaidal tangan kanan untuk motor scperti yang diperlihatkan pada

gambar 2-15

direction of forze

Gambar 2-15 Kaidah Tangan Kanan Untuk Motor

Kaidah tangan kanan untuk metor menunjukkan arah arus yang
mengalir didalam scbuah konduktor yang berada dalam medan magnet.
Jari tengah 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

terscbut dapat dirumuskan dengan :

F=BL.l {Newion)

Dimana : B = kerapatan fluks magnet (weber)




39

L = panjang konduktor (meter)

1=arus listrik ( ampere)

Dan gambar kontruksi dasar motor DC dapat dilihat pada gambar 2-16

4@ bC PIWER SOURCE oy

Gambar 2-16 Koenstruksi Dasar Moter DO

Padd gambar diatas terlibat bahwa pada saat terminal motor diberi
tegangan de, maka arus elekiron akan mengalir melalui kbndukror dari
terminal negatif menuju ke terminal positif. Karena kondilktor betada
dizntara medan magnet, maka akan timbul medan magnet juga pada
konduktor yang arahnya seperti terlihal pada gambar 2-16 diatas. Aruh
garig gaya medan magnet yang dihasilkan oleh magnet permanen adalah
dari kutub utara menuju ke selatan. Sementara pada konduktor yang dekat
dengan kutub selatan, arah garis gaya magnet disisi sebelah bawah searah
dengan garis gaya magnet permanen sedangkan di sisi sebelah atas arah
caris gaya magnet berlawanan arah cléngan garis gaya magnet permanen.

Ini menyebabkuan medan magnet disisi sebelah bawah lebih rapat daripada
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sisi schelah atas. Dengan demikiankonduktor akan terdorong ke arah atas.
Sementara pada kondukior yang dekat dengan kutub utara, arah garis gaya
magnet disisi sebelah atas searah dengan gars gaya magnet permanecn
sedangkan di sisi sebelah bawah arah garis gaya magnet berlawanan arah
dengan garis gaya magnet permanen. Ini menycbabkan medan magnet
disisi sebclah atas lebih rapat daripada sisi sebelah bawah. Dengan
demikian konduktor akan terdorong ke arah bawah. Pada akhimya
konduktor akan membentuk gerakan berputar berlawanan dengan jarum

jam seperti terlihat pada gambar 2-15 diatas.

2.5.2. Tipe Mator DC

Gambar 2-17 menunjukkan secara skematik beberapa metode
pemasangan aniara kumparan medan dengan armatur pada motor de.
Simbol lingkaran menunjukkan armatur motor dan simbol kotak disisi
lingkaran menunjukkan sikat komutator ( brush ). Arah anak panah
menunjukkan arah medan magnet. Dan gambar dari tipe-tipe motor DC

dapat dilihat pada gambar 2-17
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Gambar 2-17 Tipe Motor DC

Gambar 2-16.2 menunjukkan motor d¢ dengan penguatan
terpisah. Pad tipe motor dc ini kumparan medannya tidak terhubung

langsung dengan armaturnys.

Gambar 2-17.b menunjukkan motor de shurt. Motor i disebut

motor shunt karena kumparan medan dipasang paralel dengan armatur.

Gambar 2-17.c menunjukkan motor de seri. Kumparan medannya

dipasang seri dengan armatur.

Gambar 2-17.d dan 2-17.¢ menunjukkan motor dc kompon. Meior
tipe ini adalah gabungan antara tipe motor de shunt dan tipe motor dc

seri. Cambar 2-17.d disebut motor dc reumulatively-compounded”
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karena satu kumparan medannya dipasang seti dengan armatur dan salu
kumparan lagi dipasang seri dengan armatur sehingga arah medan
magnetnyn satu argh, Gambar 2-17.¢ disebut motor de "differentiaily-
compounded” karcna dipasung sedemikian rupa sehingga arah medan

magnetnya saling berlawanan.

2.5.3. Bengendalian Arah Putaran Motor DC

Agar putaran motor DC berubah, maka polaritas iegangan pada
terminal motor harus di balik,seperti pada gambar 2-18

ROTAT:ON

\} — ¢ DCPOWER SOURCE ¢

Gambar 2-18Arah Putaran Motor DC




BAB I

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Perencanaan skripsi ini terdiri dari dua bagian, yaitu : perencanaan
nerangkat keras dan perencanaan perangkat lunak.
Perancangan perangkat keras terdin dari beberapa bagian. Secara garis besar dapat
dikateporikan sebagai berikut:
i, Perangkat pemroses ulama
Perangkat pemroses utama adalah mikrokontroller AT89551
b. Perangkat masukan keluaran
Peranpkat masukan yang dibutuhkan berupa data tombol keypud,
rangkaian sensor logam, rangkaian sensor putaran roda. Sementara
perangkat keluaran yang dibutubkan adalah rangkaian pengendali motor
de vang dapat mengendalikan putaran dari motor de, rangkaian alarm dan
sebuah LCD yang difungsikan sebagai tampilan data.
¢. Perangkat pendukung
Perangkat pendukung yang digunakan berupa mekanik pendeteksi logam,

Perencanaan perangkat lunak meliputi diagram alir dan urutan kerja programnya.

43




44
3.1, Percncanaan Perangkat Keras

3.1.1. Diagram Blok

Untuk gambar diagram blok alat pembersih lantai otomatis dapat dilihat

keypad
LCD» o

pada gambar 3.1 dibawah ini.

Sensor
Raoda kanan

h

. \ Driver i
Driver keypad ‘
Sensor g

AT K9S851
7 Diiver
Driver i Mitor
Sensor i e
|
L 4 {
Sensor Motor Motor Mutdr
Roda kiri i]Cl DC? Vacum

Gambar 3-1 Diagram Blok Alat Pembersih Lantai Otomatis
Dari blok diagram diatas dapat dijelaskan fungsi dari masing-masing blok:
ATEYS5] - Sebagai kontrol utama yang memproses dala masukan dari sensor
kemudian diolah dan dikeluarkan menjadi beberapa keluaran.
LCD - Berfungsi sebagai tampilan data inputan yang diinputkan melalui
keypal.
Sensor Roda - Sensor Roda meliputi roda kiri dan Roda kanan rangkaian sensor
mengeunakan optoisolator, yang berfungsi scbagai sensor dari

putaran roda untuk mendeteksi berpa kali putar tiap roda
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Driver Sensor - Driver sensor dipasang pada masing masing sensor baik kiri
maupun kan:n , Wwjuan dari driver sensor itu sendiri yaitu berfungsi
sebagal penguat arus dan pembalih logik dari keluaran sensor agar
pdapat dibaca olch mikrokontroller.

Keypad - Merupakan rangkaian yang berfungsi sebagai masukan dari alat
ini yang berupa masukan panjang dan lebar dari lantal yang akan
dibersihkan,

Driver keypad - Merupakan dekoder dari keluaran keypad 8 bit menjadi 4 bit yang
kemudian diproses oleh mikrokentroller.

Driver motor - Merupakan rangkaian pengendali motor dan juga penguat arus
yaig dikeluarkan olel mikrakentrolietdan juga pehguat tegangan,
agar molor dapat bekerja sesuai denpan arus ddn tegangan yang
dibutuhkan,

Motor DC - Merupakan alat penggerak dari roda kiri maupuh roda kanan

Motor Vaclin - Merupakan motor yang menggerakkan baling-baling dari
penghisap debu

Tlkuran Fisik Alat
Ukuran badan alat :  Lebar badan alat =28 cm

Panjang badan alat = 40cm

Tinggi badan alat = 20cm
Ukuran Roda penggerak

Roda kiri/kanan keliling = 20cm

Jumlah lcbang pada roda =20 lobang
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Dari blok diagram diatas dapat dijelaskan prinsip kerja dari alat

pembersih lantai otomatis sebagai berikut :

1s

Luas wilayah yang akan didetcksi dimasukkan melalui keypad. Luas
wilayah ini akan ditampilkan juga ke LCD.

Agar mudah dalam penerimaan data dari keypad digunakan enkoder
keypad yang akan menghasilkan kombinasi data 4 bit yang
mengindikasikan penekanan masing-masing tombol. Komponen utama
dekoder keypad adalah IC 7415922,

Setelah luas wilayah diketahui, maka alat pendeteksi akan mulai bergerak
dengan sisteld scanning vertikal sesual dengun luas wilayahriya. Untuk
thengetahui berdpa jarak ydng telah ditempuh dapat diketahui dergan
memasang sensor putaran { oplocoupler ) yang dipasang pada tiap sisi rbda
Penggerak, 1C ATE9S51 akah tehghitung jumlah pulsa dari tiap-tiap
SENsOr putaran.

Untuk mt.:nggr::rakkan roda petigherak kirl dan kanan digunakan dua buah
motor de yang dikandalikan melalui driver motor de. Komponan utama
driver motor dc ini adalah 1C L298.

Pada saat alat pembersih mulai diaktifkan, secara terus menerus vacum

akan bekerja. Dan vacum akan berhenti sesuai area yang diinputkan.
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-3.1.2. Rangkaian Driver dan Sensor i’utaran

Untuk mendeteksi jarak tempuh roda, dipasang scnsor putaran yany terdiri
dari sebuah oploisolator pada masing-masing roda. Pada roda juga dipasang
sebuah piringan dengan lubang sebanyak 20 buah. Piringan ini dipasang
sedemikian rupa schingga posisi lubang berada diantara celah optoisolator.

Keliling roda dibuat sepanjang 20 cm. schingga untuk menempuh jaruk
sejauh 1 m maka roda harus bergerak sebesar 5 X 360" atau menghasilkan § X 20
pulsa pada keluaran rangkajan sensor putaran. gambar 3-2 Berikut ini adalah

rangkaian sensor putaran yang digunakan dalam perancangan ini.

{—>oun

[ =ourz

i

Gambar 3-2 Rangkaian Driver danSensor Putaran




Dari lembar datasheet, diketahui

+ (Uptoiselator :

[p = 10mA
VFr =13V
v;_'g = 5V

Dari dala tersebut dapat dibitung besarnya R, :
Vin = UR], -+ VF

5

(lr.Ry)+ 1.5

5 = (10.10°. Ry )+ 1.5
S—1% =18.10° By

1,5
0-107°

theka: R; =

Ri=350Q  (Pada peraficangan ini digunaken Ry = 330 )

B2 dan R4 adalah sebush resistor pull-down vang dipasang dengdn
maksud iftuk menjaga kondisi kelugtan dgat tiddk ada kondisl mengambang (
antara logika 1 dan 0 ). Pada saat trahsistot dptoisolator dalam keadaan saturdsi
maka teganpan di keluaran ( yang akan mastk ke ATBOS51 ), sebesar 5 V, tetapi
pada saal wransistor oploisolator dalam keadaan cut-off, diharapkan tepangan
keluaran mendekati 0 Volt. Ini dapat dicapai dengan pertimbangan sebagai berikut

Diketahui :
Tegangan supply ( Yec ) = 5 Volt

Arus (1) =0,01mA ( ini adalah arus yang dibutuhkan oleh masukan
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ATBY551) Tegangan keluaran { Voyr ) = 5 Velt { atau 4.9 Volt)

Vee— 1-R+Vgr
5 =(0,01-107 - R)+4.9
0.1
T 0,01-107
R =10000Q

maka nilai R=R;= Ry= 10 KQ)

3.1.3. Rangkaian Keypad

Rangkaian keypad dibentuk dani sebuah encoder keyboard yaitu IC
MM74C922 yang dapat menghubungkan keypad 4 X 4 dengan suatu sistem
digital. Enkoder keyboard MM74C922 akan mendgkonversi suatu tombol
keybogrd menjadi 4 bit dita dipital. Kécepatan scan keyboard dapit ditentukan
dengan merubah nilai kapasitor Cose ( oscillator capacitor ).

Perioda debounce heyboard dapat ditentukan dengan mengubah nilai
kapasitor Cumsk ( tnrask capacitor ). MM74C922 dapat diaplikasikan untuk
beberapa jenis keyboard atau dapat juga diaplikasikan untuk #eypad. Enkoder
keyboard MMT4C922 ini bisa dihubungkan dengan keypad dengan konfigurasi 4
kolom dan 4 baris.

Saat tidak ada penekanan tombol, imput baris dikonndisikan pull high (
berlogika 1 } oleh resistor pufi-up internal dan oufput kolom selalu mengeluarkan
logika 0 secara bergantian dengan sistem scan kolom. Kecepatan scan kolom ini
tergantung dari besarnya frekuensi osilator yang dapat ditentukan dengan

memasang kapasitor Cose pada kaki OSC MM74C922. Didalam MM74C922




sendiri sudah terdapat osilator schmitt trigger, counter 2 bit dan decoder 2 bit ke 4
bit.

Pada saat sebuah tombol ditekan, misalnya tombel 0, kondisi inpus Y1
tidak berubah jika cuiput X1 high. Pada saat output X1 betlogika 0 maka input
Y1 juga akan berlogika 0. Kondisi ini akan membuat counter berhenti bekerja dan
menyebabkan ouiput X1 tetap berlogika 0. Kondisi low pada Y1 ini juga akan
membuat rangkaian pewaktu key bounce bekerja dan mengunci inpus Y yang lain.
Kode keypad yang dihasilkan, nilainya sesual dengan nilai counter yang tadi
dihentikan. Ketika rangkaian pewaktu key bounce telah melampaui konstanta
waktunya, maka data akan ditahan ( latch ) dan kaki Data Available ( DA ) akan
mengeluarkan logika 1.

Jika ada penckanan (ombol lain, maka inpuf Y1 akan kembali berlogika 1.,
proses scan akan di ulung ( restart ) dan akan mereset rangkaian pewaktu key
bounce. Pada saat pelepasan tombol keypad mungkin saja terjadi bounce. Agar
Bounce ini tidak dianggap olch encoder sebagai adanya penekanan tombol keypad,
maka rangkaian pewaktu key boumce harus melampaui konstanta waktunya
sebelum terjadi boumce tersebut. Berikut ini adalah diagram wakiu dan

MM74C922 yang diambil dari lembaran data sheet,
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Untuk penunjuk waktu 1C MM74C922 dapat dilihat pada gambar 3.3

dibawah ini.

Voo
ANY KEY

ANY OTHER Yce

KEY ¢ WM

— T [
DATA YoC 7 05Ve
AVAILABLE o
todo
Voo
DATAOUTPUT | 0.5 Ve

Gambar 3-3 Diagram Waktu MM74C922

Sumber: Datasheet MM74C22, Fairchild Semiconductor

Darl lembaran datasheet disebutkan bahwa T1 = T2 =RC, T3 =0,7 RC
dimana R adalah resistor pull up intamai JIHZ!' KO dan C adalah kapasitor Cpsk
vang dipasang di kaki KBM, Besarnya nildi Cwsk adalah 10 kali besarnya Cosc.

Jika bounce keypad dianggap selaia 30 mS dan jarak antara bounie
penckanan dan bounce pelepasan keypad dianggap sclama 30 mS, maka besarnya
T1 dan T2 harus lebih besar dari 30 mS tapi harus lebih kecil dari 60 mS.
Misalnya dianggap minimal T1 = T2 = 40 mS dan maksimal 30 mS. Dengan
demikian dapat dihitung besamya Cysy sebagai berikut ;

Minimal : T1=T2=40.10°=10.10". Cysk
Cusic = 40,107/ 10.10°

Crise=4.10° =4 uF
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Maksimal : T1=T2=750.10"=10.10°. Cusk
Chsk = 50.107/ 10.10°
Cuse= 5.10°=5uF
Pada perancangan ini digunakan Cysg sebesar 4,7uF. Sedangkan Cosc
dapat dihitung dari rumus :
Cpsk = 10.Cose maka Cose = 4,7 uF / 10=0,47 uF.
Dengan mengacu pada uraian diatas, maka dapat disusun rangkaian

keypad scperti terlihat pada gambar 3-4 berikut.

o123
<15l l7 s Nikichkorecaler
BlalA|B} ¥1 DA,
CID|E|F | B o
[ L———n oo
[ $ o
1 oen
I f kaid
1 = a4 [ DATA AVAILABLE
ATuF | 4, TuF TaCaay
:-/"f! 1
o
Gambar 3-4 Rangkaian Keypad

Sumber : Perancangan Alat
Berikut ini adalah tabel kebenaran dari MM74C922 :

Tabel 3-1 Tabel Kebenaran MM74C922

"POSISI SWITCH Y 1.X1 | Y1, X211, X31Y1,X4Y2,X1]|Y2,X2]Y2 X3 |2 X4
A 0 1 0 1 0 1 0 1
B 0 o 1 1 Lt} " 1 1
u c 0 o o 1] 1 1 1 1
T o 0 o 0 o o 0 8]
DA 0 0 o 1] o a 0 o




POSISI SWITCH  [Y3.X1]Y3 X2 Y3, X3 Y3 X4 Y4 X1]Y4,X2] Y4 X3]Y4X4
A 0 1 0 1 0 1 o 1
0 B 0 0 1 1 0 0 1 1
u C 0 0 0 0 1 1 1 1
T D 1 1 1 1 1 1 1 1
| DA 0 0 0 0 0 0 0 0

3.1.4. Minimum Sistemn Mikrokontroller AT89551
Untuk pambar rangkaian minimum sistem mikrokontroller AT89S51 dapal

dilihat puda gambar 3.5 dibawab ini,
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Gambar 3-5 Minimum Sistem Mikrokontroller AT89851
Sumber ;: Perancangan alat
Penggunaan port Mikrokontroller AT89S51 pada rancangan ini adalah
sebagai berikut :
e P00 sampal P0O.7 : data LCD
o P20 sampai P2.2 : kontrol LCD

e P1.0sampai P1.3 : input keypad
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e F3.2 :input optocoupler 1
s P33 . input optocoupler
e P3.4:DA keypad

e P2.3 sampai P2.6 : Output motor DC

3.1.5. Rangkaian LCD

Pada lembuaran datasheet modul LCD M1632 SEIKO INSTRUMENT
INC. disebutkan babwa :
e Power supply LCD meliputi :

Vss =0V {UGND})

Vee =5V+109%(2mA)

Vee =Vee-12,5V sampai Vee+0,3 V ( 1mA peda Vee=0,25 V)
s Power supply Back Light .

V+BL =4 V sampai 4,2 V { 50 sampai 200mA )

V-BL =0V (GND)
Untuk memenuhi ketentuan diatas, maka digunakan sebuah variabel resistor
dengan tujuan membuat tegangan variabel untk inpur Vee.sepertt  yang

ditunjukkan pada gambar 3.6
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Gambar 3-6 Pemasangan Dioda Pada LCD

Sumber : Perancangan alat

Pada input V+BL dipasang sebuah dioda IN400! ( bahan silicon denpan Vd =
0,65 V sampai 0,7 V ). Tujuannya adalah didapatkn tegangan V+BL sebesar 4.3
V dengan perhitungan sebagai berikut :

Vee =Vd+ (V+BL)

5=0,7+ (V+BL)

(V+BL)=5-07=43V
Dipilih dioda 1N4001 i{ar-:hzl arus maksimum yang bisa dilewatkan oleh dioda ini
sebesar 1A, Berikul ini adalah rangkaian lengkap modul LCT yang digunakan

dalamn perancangan.seperti yang ditunjukkan pada gambar 3.7
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LIQUID CRYSTAL DISPLAY MODULE
M1632 SEIKO INSTRUMENT INC.
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Gambar 3-7 Rangkaian LCD
Sumber : Perancangan Alat
3.1.6. Penpendali Motor DC
Rangkaian dari pangandali Motor DC dapat dilihat pada ganibar 3.8

dibawai ini.
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Gambar 3-8 Rangkaian Pengendali Motor DC




Sumber : Perancangan Alat
Pada 1C; L298 kaki 1 dan 15 adalah kaki Sensing Poltage. Kaki ini akan
mengendalikan besarnya arus beban. Dalam keadaan tidak terhubung ke ground,
tegangan sensing ( V) pada kaki ini sebesar 3 Volt. Agar motor dapat berpntar,
tegangan pada kaki 1 dan 15 harus sebesar -1 Volt sampai +2 Volt. Apabila

diinginkan arus yang mengalir pada beban sebesar 4 A ( dari baterai 12V/4Ah ),

maka :
- Vsem_
Ky
2
.
.R.S'
iy = E
4
Ry = 0,502

Komponen utama rangkaian penggeruk motor de ini adalah IC L298N
yang merupakan [C yang dirancang khugus untuk Eeperluan pengendalian motar
de. 1C L298N didalamnya terdapat etupat penggerak push-pull yang dapat
mengalirkan arus pada keluarannya sanipai scbes.:ieu' 4A tiap jalurnya. Masing-
masing jalur dikendalikan oleh sebuah sebuah T‘Tf yang kompatibel, Tegangan
yang bisa dikendalikan untuk supply motor mencapai 46 V.

Cara kerja rangkaian adalah sebagai berikut:

Agar motor 2 dapat berputar, maka dibutuhkan tegangan supply motor ( Ve ).
Tepangan Ve ini diumpankan ke IC L298N pada kaki 4 dan akan dikeluarkan ke
kaki 13 ( output 3 ) dan ke kaki 14 ( output 4 ). Keluar atau tidaknya tegangan Ve
dapat ke output 3 atau ke output 4 akan ditentukan oleh kondisi kaki 10 (D ) dan

kaki 12 { C ) serta kondisi kaki 11 { Erable B ).
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Apabila pada inpui C terdapat logika high, pada input D terdapat logika
low dan pada FEnable I terdapat logika high, maka tegangan Ve akan keluar ke
kaki 13 scdangkan dikaki 14 tidak akan ada tegangan. Dengan kondisi seperti ini
maka satu terminal motor akan mendapat tegangan sebesar Ve dan satu terminal
lainnya akan mendapat tcgangan sebesar 0 V. Dengan demikian motor dc 1 akan
berputar ke kanan.

Apabila pada input C terdapat logika fow, pada input D terdapat logika
high dan pada Enable B terdapat logika high, maka tegangan Ve akan keluar ke
kaki 14 sedangkan dikaki 13 tidak akan ada tegangan. Dengan kondisi seperti ini
maka satu terminal motor akan mendapat tegangan sebesar Vo dan satu tetminal
lainnya akan mendapat tegangan scbesar 0 V, Dengan demikian motor de | akan
berputar ke kiri,

Apabila kedua input C dad D terdapat logika yang sama dan pada Enable
B terdapat logika high, maka tegangan Ve ak;ul keluar ke kaki 13 dan 14, Dengdn
knn&isi seperti ini maka kedua termiral motor akan mendapat teghngan scbesar
Ve, Défipan demikian motor de 1 akin betiehiti secara cepdt karena disettl
pengeretnan.

Apabila pada Enable B terdapat logika fow, dpdpun kondisi pada input
dan D, maka tegangan Ve tidak akan keluar ke kaki 13 dan 14. Dengan kondisi
seperti ini maka kedua terminal motor akan mendapat tegangan sebesar 0 V.,
Dengan demikian motor dc 1 akan berhenti tanpa disertai pengereman. Dan data

dapat dilihat pada tabel 3.2




Pada skema rangkaian terlihat ada 8 buah dioda 4A ( IN4004 ) yang
dipasang dengan konfigurasi jembatan dioda. Maksud dari pemasangan jembatan
dioda ini adalah menghilangkan gelombang osilasi yang timbul akibat adanya

hehan induktif yaitu kumparan motor.

Tubel 3-2 Tabel Kebenaran IC L298N

INPUT FUNGSI MOTOR
= A=H :B=L Motor 2 Berputar ke kanan
BN o=t A=L :B=H Motor 2 Berputar ke kirl
A=B Motor 2 Berhenti dehgan cepat
ENA=L X=dE cH=K Motor 2 Berhenti tanpa ada
pengereman
C=H ;D=L Motor 1 Berputar ke kdnan
ENB=H C=L :D=H Motor 1 Berputar ke kiri
C=D Motor 1 Berhenti dengan cépat
ENB=1 AW SHeX Motor 1 Berhenti tanpa ada
pengereman
Keterangan :
H = High L=Low X =Don't Care
3.1.7. Moter DC

Motor dc yang dipakai dalam alat ini merupakan meotor de dengan
penguatan terpisah. Pada tipe motor de ini kumparan medannya tidak
terhubung langsung dengan armaturnya sepertl yang ditunjukkan pada

gambar 3.9




Gambar 3.9 Tipe Motor D¢ Dengan Penguat Terpisah
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Gambar 3.9 Tipe Motor De Dengan Penguat Terpisah
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Motor DC yang digunakan memerlukan Arus sebesar 1 Amperc dimana

daya vang dihasilkan sebesar:
W=V.lI
wW=12.1
W =12 Watt
Sedangkan 1HP? = 735 Walt

Jadi daya motor sebesar 0,016 HP

Untuk motor DC sebagai pcngge.rfik ﬁada dibutuhkan Transmisi kecepatan

yang sangat besar maka dibutuhkan sebuah gir boks yang memiliki perbandingan

06 : 1 . Dimana 96 kali putaran motor DC menghasilkan | kali Putaran dari gir

boks sehingga kecepatan dari alat dapat dilihat dan pelan . Secangkan Motor DC

untuk Penggerak Vacum memerlukan kecepatan pularan yang tinggi dimana

berfungsi sebagai penghisap debu.
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3.2, Perancangan Peranghkat Lunak
32.1. Diagram Alir
Untuk cara kerja dari keseluruhan alat dapat dilihat dari diagram alir

seperti yang ditunjukkan pada gambar3.10 berikut ini.
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SIMPAN DATA
KEYFAD KE MEMORE

I
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i i RODA KIRI BAN
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SIHKR SENKRICHIIAN e

RCOn, KIR DA

AR SINERON 7 SINKRCHKAK
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KANAN MAIL

RoODA IR D

AMEN SINERGHN SINKROMEAN

QLINTERT = DATR
PRALANG 7

RODE KIRI AN
KAMAN BERHENTI

PUTAR RODA KANAN
180 DERAJAT |
RO KIRI BERHENTI

PUTAR ROD KIF RESET COUNTERT
189 DERAJAT
AOIDA HANAN
BERHENTI o

RESET COUNTER1

Gambar 3-10 Diagram Alir Program Utama Alat

Pembersih Lantai
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Dari diagram alir diatas dapat dijelaskan sistematika eksekusi program

schagai berikut ;

Inisialisasi

Pada proses inisialisasi, mikrokontroller akan melakukan proses inisialisasi
LCD agar siap digunakan.

Baca keypad

Pada saat terdapat logika 1 peda pin DA IC MM74C922 maka pada saat itu
menandakan ddanya penekanan tombol keypad. Dats_l pertama yang masuk
{ tata 4 bit ) dianggap sebagai digit perlama panjang area pencdtian. Data ini
dimasukkah keddlath register § bit didalam AT89851 yang dinamaken D_Pjg.
:Da’ta tersebut ciiisikzm pada byte atas sedangkan byte bawahnya diisikan data .
keypad selanjutnya. Untuk data lebar dimasukkan kedalam register D_Lbr.
Simpan data keypad ke memori

Data panjang dimasukkan ke register D_Pjg sedangkan data lebar dimasukkan
ke register D Lbr,

Roda kiri dan kanan sinkron ?

Pada roda kir dan kunan terdapat piringan dengan jumlab lubang sebanyak 20
buah. Pada piringan ini dipasang sensor putaran yang akan menghasilkan 1
pulsa setiap 1 lubang. Pulsa pada roda kiri dihitung oleh counter() scdangkan
pulsa pada roda kanan dihitung oleh counterl pada mikrokontroller,

Sinkronkan
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Agar detektor teiap bergerak lurus maka nilai counter untuk roda kiri dan
kanan harus sama. Misalnya, counter roda kiri bernilai 20 sedangkan counter
roda kanan bemilai 19, maka AT89551 akan memerintahkan driver motor de
agar menghentikan roda kiri dan tetap memutar roda kanan. Jika nilai counter
pada roda kanan telah bernilai 20, maka roda Kiri baru boleh berputar.

Roda kiri dan kanan maju

Padu driver motor de terdapat 4 bugh masukan yaitu ABCD. Agar molor de2
untuk roda kiri bergerak maka masukan A diberi logika 0 din B harus diberi
logika 1. Demikian pula untuk motor del masukan C diberi logika 0 dan
masukan D diberi logika 1.

Counter! = Data Panjang 7

Apukadh isi Counterl dengan data Panjang ?

Roda kiri dan kanan berhenti

Agdr roda kiri dan kanan berhenti maka masukan A, B, C dan D diberi logika
0.

Counter2 = Data Lebar ?

Apakah isi Counter2 dengan data Lebar ?

Putar roda kiri 180" roda kanan berhenti

Agar roda kiri berputar 180" maka masukan A diberi logika 0 dan masukan B
diberi logika 1 selama nilai counterl = 63. Sedangkan masukan € dan D diberi
logika 0.

Reset counter]

Mengembalikan isi counterl pada nilai 0.
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« Putar roda kanan 180" roda kiri berhenti
Agar roda kanan berputar 180° maka masukan C diberi logika ¢ dan masukan
D diberi logika 1 selama nilai counter] = 63. Scdangkan masukan A dan B

diberi logika 0.

3.2.2. Proses Pembuatan Program
Sedangkan untuk niemprogram mikrokontroller AT89551 diperlukan
sebuah file dengan ekstensi HEX atau .BIN. Untuk dapat menghasilkan file ini
digunakan software HB2000¢ dengan urutan kerja sebagai berikut:
» Membuat listing program di lembar kerja notepad dan disimpan dengan nama
file bayu.HS1.
e Melakukan kompilasi file bayu.H51 dengan menggunakan software HB2000
sampai menghasilkan file bayu.BIN.
s Melakukan download file bayu BIN ke Mikrokontroller AT89S51 dengan

menggunakan module LIB2000C.
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PENGUJIAN ALAT

Secara umum, pengujian ini bertujuan untuk mengetahui apakah alat dapat
bekerja sesuai dengan spesifikasi perencanaan yang telah ditctapkan. Pengujian
dibagi menjadi dua bagian, yailu pengujian perangkat keras dan pengujian
perangkat lunak. Pertama-tama akan dilakukan pengujian unjuk kerja perangkat

keras. Pengujian dilakukan pada masing-masing blok rangkaian penyusun sistem.

4.1, Pengujian Perangkat Keras

Tujuan pengujian yang dilakukan terhadap sistem adalah sebagai berikut:
- Mengetahui unjuk kerja rangkaian sensor pularan
- Mengetahui unjuk kerja rangkaian keypad.

- Mengetahui unjuk kerja rangkaian driver mator DC.,

4.1.1. Pengujian Rangkaian Sensor Putaran

¢ Tujuan
Untuk mengetahui apakah rangkaian sensor infra merah bekerja dengan baik

dan mampu mengkondisikan keluarannya menjadi dua kondisi Aigh dan low.

¢ Peralatan yang digunakan
1. Multimeter digital SANWA CDB800.
2. Rangkaian sensor putaran yang akan diuji.

3. Catu daya 5 voll.
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Prosedur pengujian
1. Membuat rangkaian sensor pularan sesoail, dengan perancangan. Dan

gambir pengujian sensor putaran dapat dilthat pada gambar 4-1

50
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(iambar 4-1 Pengujian Sensor Putaran
Sumber : Perancangan Alat

2. Menghubungkan rangkaian sensor putaran dengan catu daya 5 volt.

G

Menutup eclah antars dioda infra merah dengan phototransistor.
4. Melakukan pengukuran tegangan pada masing-masing keluaran 741500,

dant memasukkan hasil pengukuran ke tabel 4-1.
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5. Membuka celah anlara dioda infra merah dengan phototransistor.

6. Melakukan pengukuran tegangan pada masing-masing keluaran 741806,

dan memasukkan hasil pengukuran ke tabel 4-1,

= Data Hasil Pengujian

Tabel 4-1 Hasil Pengujian Tegangan Sensor Putaran

Tegangan
No. Terhalang Tiduk Terbalang Unit
Vout 1 Vout 2 Vout 1 Yout 2
1. 0.30 0,30 5,15 P Volt

¢ Analisa Hasil Pengujian

Dari hasil pengujian sensor putaran pada saat celah antara dioda infra merah

dengan phototransistor terhalang diperolzh tegangan keluaran gerbang NOT

sebesar 5,15 volt. Tegangan scbesar ini oleh AT89351 dibaca scbagai logika

high. pada sast celah antara dioda infra merah dengan phototransisior

terhalang diperolch tegangan keluaran gerbang NOT sebesar 0,45 volt.

Tegangan sebesar ini olech AT89851 dibaca sebagai logika low.
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4.1.2, Pengujian Rangkaian Driver Keypad

e Tujuan

Untuk menguji apakah rangkaian driver keypad dapat beketja sebagal mana

mestinya.

e Perlatan Yang Digunakan

1. Multimeter digital SANWA CDS800.

2. Rangkaian driver keypad.

3. Catu daya 5 volt.

¢ Prosedur Pengujian

1. menyusun rangkaian pengujian driver keypad seperti pada gambar 4-2.
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Gambar 4-2 Pengujian Driver Keypad

Sumber : Perancangan Alat




Lad

Memberikan kombinasi masukan dengan menckan lombol-tombol

keypad sesuai dengan data pada tabel 4-2

pengamatan pada tabel 4.2,

Tabei 4-2 Hasil Pengujian Driver Keypad

. Menghubunglan rangkaian driver keypad dengan catu daya 5V

Mengamati hasil keluaran berupa nyala LED. Kemudian mencatat hasil

TOMBOL OUTEUT
No YANG
DITEKAN LEDI1 LED2 LED3 LED4 LEDS

| 0 0 0 0 0 1
2 1 1 0 0 0 1
3 2 0 1 0 0 |
4 3 1 1 0 0 1
5 4 0 0 1 0 1
0 5 1 0 1 0 |
7 6 0 1 1 0 1
! 7 1 1 ] 0 1
9 8 0 0 0 1 1
10 9 1 0 0 | 1
1 A 0 1 0 1 1
12 B 1 1 0 1 1
13 C 0 0 1 1 1
14 D 1 0 1 1 1
15 E 0 1 1 1 1
16 F 1 1 1 1 |

Keterangan :

0 = LED mali

| = LED nyala
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» Analisa Hasil Pengujian

dari pambar rangkaian pengujian driver keypad pada gambar 4-2
digunakan lima buah LED yang difungsikan sebagai pendeteksi pada tegangan
output. Dari tabel 4-2 tampak bhahwa saat penekanan tombol “0” pada keypad,
maka keluaran pada LED 1 sampai dengan LED 4 akan berkondisi low (lampu
mati) sedangkan pads Led 5 akan berkondisi high (lampu nyala) hal ini
dikarengkan LED 1 sampai LED 4 terhubung deéngan output data keypad,
sedangkan untuk LED 5 tethubung dengahn outplt indikatot, jadi Led ini akan
aktif apllbila ada penckanan tombol keypad. Pada penekanan tomol “27, maka
LED 1 dan LED 5 akan menyala, sedangkan LED 2 sampai LED 4 akan mati, hal
ini hﬁruis sbsuai dengah konversi ddri bilangan desimal ke bildngan heksadesimal .
demikidn pula untuk pehekanan pada to mbol-tonibol laiiinya seperti yang terlihat

pada lz‘dﬁc] 4-2 diatas.




4,1.3. Pengujian Rangkaian Driver Motor DC

e Tujuan
Uniuk mengelahui apakah rangkaian driver motor dc dapat bekerja

schagaimana mestinya.
s Peralatan vang digunakan

1. Multimeter digital SANWA CDE00.

2. Rangkaian driver motor dc.

3. Catudaya 5 volt,

4, Catu daya 12 volt.

s Prosedur pengujian

Menyusun rangkaian pengujian driver motor DC seperti dalam gambar 4-3.

Motor 1 Motor 2 ( ) Volt Mater
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- | | | |
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o VINH 2 A B

oy L B Sk S | ROy

L B

Gambar 4-3 Pengujian Driver Motor DC




12 volt,

T2

2. Memberikan kombinasi masukan pada A, B, C, I3, VINHI dan VINH2

sesuai dengan kombinasi data pada tabel 4-3.

3, Mengukur tegangan pada tiap fterminal motor terhadap ground.

IKemudian mencatat hasil pengukuran pada tabel 4-3.

Tabel 4-3 Hasil Pengujian Driver Motor DC

» INPUT QUTPUT b
i ' NIT
“lalB|c|D|VvINHL | VINI2 D;" “2“‘ D;" “;“
1. {01000 | 0 0,76 | 0,78 - - v
201000101 | 0 0.75 | 1031 - - L%
3, ] I P | 0 10,21 | 0.78 - - Y
g 1L ]1i1]1 i 0 10,30 | 10,30 - - 1%
5.l G(0]10]0Q 0 | - L 0,78 | 0,77 v
(R N S ) O 0 1 - - 0,79 | 10,31 v
7. 10|10 0 1 - 5 1031 | 0,78 YV
. Ll | } { | - - 10,30 1 10.30 W

Keterangan :

= Low

1 = High

- = Tidak ada tegangan

|
1. Menghubungkan rangkaian driver motor dc dengan catu daya 5 voll dan |
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® Analisa Hasil Pengujian

Dari hasil pengukuran tegangan diatas, terlinat bahwa pada kondisi
imput A =0, B =1 dan VINH1 = 1, didapatkan tegangan pada outl = 0,75 V
dan out2 = 10,31 V. Pada kondisi ini motor 1 akan berpulur scarah dengan

Jarum jam.

Pada kondisi input A =1, B =0 dan VINHI = 1, didapatkan tegangan
pada outl = 10,31 V dan ou2 = 0,78 V. Pada kondisi ini motor I akan

berputar berlawanan arah dengan jarunt jam.

Pada kondisi input A =1, B = I dar VINHI = 1, didapatkan tegangan
pada outl = 10,30 V dan out2 = 10,30 V. Pada kondisi ini motor 1 JL'.an

berhenti disertal pengereman.

Pada kondisi input A =0, B =0 dan VINH1 = 1, didapatkan tegangan
pada outl = 0.76 V dan out2 = 0,78 V. Pada kondisi ini motor 1 akan

berhenti disertai pengereman.

Pada kondisi input A =* (Oatan 1), B=* ( O atau | ) dan
VINHI = 0, lidak terdapat tegangan pada outl maupun out2. Pada kondisi ini
moter 1 akan berhenti tanpa disertai pengereman. Kondisi-kondisi diatas

berlaku juga pada motor 2 dan motor 3.
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BABV

5 KESIMPULAN DAN SARAN

5.1, Kesimpulds

Dari proscs perancangan seperti yang diterangkan diaths, dapat

diambil kesimpulan sdiﬁugaj berikut :

b o

=

"_-'."

"_S'

Pada sensor roda menggunakan optoisolator

Pada driver sensor roda nilai rcsistansi sebesar 10 k G]:I]]j seﬁagdi
resistansi poll down dan menggunakan gerbang II\IDT .sébagui
inferter.

Pada rangkaian mikrokontroller AT898S51 digunakan P32 dgh P33
sebagai port counter scbagai penghitung jumlah pulsa yang
dihasilkan oleh ranigkaian sensor roda,

Pada rangkaian driver keypad menggunakan IC 7418922 dimana
hanya untuk mempermudah dalam pengerjaan ptogram dalam
mikrokontroller

Pada rangkaian driver motor DC menggunakah 1C L29% dimana
pada IC ini hanya mengeluarkan arus maksimal sebesar 4 Ampere

dan lebih simple dalam pembuatannya.




5.2. Saran
Pada alat ini masih dapat dikembangkan lebih jauh lagi ahfara lain
pﬁnﬂﬁﬁdﬁdﬂ selisot periphalang dimana tidak hanva ditempdtkan pada

kakhidisi datar tanpd pehpghalang tetapi pada apa saja
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L298

DUAL FULL-BRIDGE DRIVER

s OPERATINGSUPPLY VOLTAGE UPTO 46 Y

a TOTAL DC CURRENT UPTO 4 A

s LOW SATURATION YOLTAGE

s OVERTEMPERATURE PROTECTION

s LOGICAL "0" INPUT VOLTAGE UF TO 15V
(HIGH NCISE IMMUNITY}

DESCRIPTION

Tha L298 is anintegrated monolithic circuitin a 15-
laad Multiwall and PowerSO20 packages. It is a
high voltage, high curent dual full-bridge driver de-
signed fo accept standard TTL logic levels and drive
induchive Inads such as relays. solenoids, DT and
stepping molors. Two enableinputs are provided to
enable or disable the deviceindependentlyof thein-
put signals. The emitters of the iowar transistors of
each bridge are connected togetherand the corre-
sponding external terminal can be used for the corv

BLOCK DIAGRAM

PowearS0O20

Multiwatti5

DROERING NUMBERS : L298N {Mulliwall Verl.}
LZGAHN (Mulliwalt Horiz. )
L298P (Fower3020)

nectionolanexternal sensing resistor. Anadditional
supplyinputis provided so that the logicworks at 2
lower voltage.
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ABSOLUTE MAXIMUM RATINGS
Symbol Parameter Value Unit
Wy Powves Supply &0 v
Wi Logic Supply Volage 7 v
Wi Van Input armt Enable Voltage N3ta 7 )
I Peak Quipul Currenl {each Channel
— Mon Repeiive (f = 100us) 3 A
—Repeliive (80% on <20% of1: {2 = 10ms) 25 !
—DOC Operation 4 A
Voorg Sansirg ".l'ﬁlt.aie -1in2.3 W
Pl Tola' Powar Cissipation (Tes. = 75°C) 25 Ll
Top Junchion Operating Temperalure =23 1o 130 "G
Ty T, Slorage and Junction Temparalurs —4 o 1540 T
PIN CONNECTIONS (lop view)
———
1 E— CLIRFENT SEMSING B
LR s—, )
2. A | CRITERAT 3
LF i E— T )
oY EE——— ENABLE B
] — T
s —2 LOGH: SUFFLY WOLTAGE Yy,
#""'“‘“’“5 o f/— &
] T | IHPUT 2
6 T3 EMABLEA
CY| E— IWPLT
' — T LTS FY TR
.$ || — DUTPUT 2
F — 1) T)
\ | e HE——— CURRENT SEMSHG A
Z TAE COWMCCTIR T FINA AT
'
GND 3 1 0 [ GND
Semen 1 2 19 T SermeB
R 1B ] NG
ouwy T 4 17 ] Chdd
ouwa 15 PowerSC20 4 ] ous
. 3 6 15 [T Input4
towutt T§ 7 14 1 Enablc B
Enable A I B 19 1 lhpuat3
o 18 12 [ wves
oGN8 12 11 1] can
fes ol ek )
THERMAL DATA
Symbol Parameler Powar5020 Multiwatt15 | Unit
Rt | ccse | Thermal Resistancs Junclion-case Max. - 3 LY
Ripjame | Theerreal Residance Junchion-ambien Masc 12 35 CIW
) Mairted on sluménum subsisde
213 17}
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PIN FUNCTIONS (refer lo the block diagram)

MW.15 PowarS0 MName Function
115 z2.19 Sense A;5ensa B | Between this pin and ground s connecled the sense resetor 1o
coniral the current ef the losd.
2:3 4,5 Out 1, Qua 2 Outputs of the Bridge A tha current That flows through the lbad
conneded between these two ping is moniloed At pin 1
4 B W Suppl Vollage forthe Power Oulput Stages.
A morHinductive 100nF capacilor must be connected belbweaan (his
pin and grond.
EN 79 Input 1; inpul 2 TTL Compatble Inpuls of fhe Bridge A
G611 £:14 Enable A; Enables. |1 1L Compaible Enable Input: the L stale disahles the hridge A
{enabie A} andfor the bridge B {enable B).
B 1,10,11.20 GO Ground,
g 12 VES Supply Vallage for the Logic Blocks. 410067 capacior must be
conneciad between this pin and groumd
1012 1315 | gt 3; Inout & TTL Compatible Inputs of the Bridge 8.
13 14 18,17 Cut 3, Dut 4 Chulputs of the Bridge B. Tha cumant that Mows throwug b the load
conneded between these twe ping s manilored at pin 15,
— 318 M.C. Mot Connacied

ELECTRICAL CHARACTERISTICS (Vs = 42V Ve = BV, T; = 25°C: unless otherwise specified)

Symbol Parameter Test Conditions Min. | Typ. | Max. | Unit
e Suoply Violtage (pin 4) Oparativa Condilan Wy +25 A5 W
Wes  |Logic Supoly Voliage (pin 9} 4.5 5 7 W
l= Quigccent Suppy Cumant {pind) | Ve.=H: L=0 V= 13 22 A,
Vi=H 50 ] mA
Won = L V=X 4 ma
I=s Cuiescent Cument from Vs (pin8) |Vea=H; IL=0 V=L 24 33 mé
Wo=H 7 12 i
Wan = V=X md
Vi Input Low Voltage —.3 1.5 W
(pine §, 7, 10,12}
Waa  [Inpul High Yolage 23 V&S w
{pins 5. 7. 10, 12
lig Low Voltage Inpul Current Wi=L =10 pA
(pins &, 7. 10, 12)
I High Voltage Input Cument Wi=H g Vgg LGV 30 100 wh
{ping 5, ¥, 10,12)
Ven =L Enable Low Voltage (s 6, 11) —0.3 1.5 W
Ven= H |Enable High Valage {pins 6. 11) 23 Vag v
lin=L |Low Voitage Enable Currant Van=L =10 pA
[pine &, 11)
fen=H 1High Voltage Ensbie Cument Ve =H = Vg —06Y 3o 100 pA
{pins &, 11}
Weeayn) (S0urce Saturation Voltage k=14 0.95 1.35 1.7 W
I =25 2 2T W
Vit y |Sink Saturation Vollage L=1A (5 085 | 12 | 15 v
I =254 [5) 1.7 23 W
Veesm | TotalDrop =14 (5} 1.80 3.2 v
I =2A (5} 4.9 Y
Migna | Sensing Voltage {pirs 1. 15) -1 {1 2 ¥

Ei a3
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ELECTRICAL CHARACTERISTICS (continuad)

Symbaol FParameter Test Conditions Min. | Typ. | Max. | Unit
Ta{¥) |Source Curen Tum-Gfl Delay baViw03l. (2)d) 1.3 s
Ta (v Sowce Current Fall Time 084 o1l (2)04) 0.2 ps
T3 (Vi [Source Cument Turn-on Defay 0SVie 0Tl (2);i4) 7 L
Ta (¥} {Source Curernt Rse Time 01l w08k (23 0.7 Tt
le{%) 1Sink Cusrent Turm-off Detay DEV 0.9l (3L oy T
Ta (Wi} [Sink Current Fall Time 0.8 01l (3.04) 0.25 s
Tr (V) |Siak Gument Tum-on Delay WSV DBl (304 18 us
T (V) |Sink Cument Rize Time 010 o8l {354 13, ey
fe (Vi) [Commutation Frequency = 2A 25 A0 KHz

T {Wen) |Suurce Cumrenl Tum-off Delay 05V 009k {25 (#) 3 He
Ta{¥et |Source Currerd Fall Tima 09K @1l (204 1 ps

T3 {Wer] |Source Cumend Turn-on Delay D5V 0A L (254 03 3

T4 tWerl | Source Currend Rise Time 041 D9l (254 04 1L

T5 (Wen) | Sink Currerd Turn-off Delay 0.5V DO (3 (4) 2.2 ps

Ta{Ved |Siik Cumrert Fall Time 0.81 b4l {3k(4) .35 s
T7 (Werd |Sink Currert Turm-on Ceetay 05WeatoDdI.  (3){4) 0.25 E
ig (V. |SinkCument Rica Tima 090 o081, {34 0.1 s
1) N1Senseg voliage can be—1 Y fort £ 50 psec in sieady state V wm min = 05V
) sedlig 7
3 Gealig. 4.
4} Thie load st e & poes fesision,
Figura 1 : Typical Saturation Voltagevs. Output Flgure 2 : Switching Times Test Circuits.
Currenl
=il
Ysar |'
m e L
Vou il
14 L Bl H 1N
O
20
7 ™" OUT
1 EnABLE L
_,.u:;,.f"" = s

1.7 e ui_.m

oA

l:l;i s-siun

[ Ds 08 12 15 20 14 Io0A), Nota: Fer INPLIT Swilching sstEN = H

For EMADLE Switching satitd =H
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Figura 3 . Source Cument Delay Times vs. Input or Enable Switching.

L4

imaz{ZA)
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L |

Vor; (6]
0% Py — - "

554517

Figure 4 : Switching Times Test Cirouits.

MNote @ For INPUT Switching, set EM=H
For ENABLE Switching et [N =L

<7l 513
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Figure 5 : Sink Cunent Delay Times vs. InputQ V Enable Swilching.
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Figure 6 : Bidiredtional DG Molor Control.
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Figure 7 : For higher currents, outputs can be paralieled. Take care Io parallel channel 1 with channel 4

and channe 2 with channel 3,
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APPLICATION INFORMATION {Refer to the block dia gram)

i1 PCWERQUTPUT STAGE

Thel 298Integratestwo poweroutput stages(A; BL.
The power autput stage is a bridge configuration
and its oufputs can drive an inductiveload in come
menor differensalmode, dependingon the state of
the: inputs. The current that flows through the load
romas oul from the bridge at the sense cutput: an
exlemal resislor (Rsa : Rse.) allows todetect the in-
tensity of this cument,

1.2, INPUT STAGE

Each bridgeis driven by means of four gates the in-
putof whichare In1; In2: End and In3 | Ind : EnB,
The Ininputs set the bridge state when The Eninput
s high; a lowstateof the Eninputinhibitsthe bridge.
Ml the inputs are TTL compatible,

2. SUGGESTIONS

A non inductive capacilor, usuallv of 100 nF, must
be foreseen between both Vs and Vss, to ground,
as nearas possible o GND pin. When the lange ca-
pacitor of the powersupply is too far from the |G, 8
second smaller one must be foressen near the
L2598,

The sense resistor, not of a wire wound type, must
be groundednear the negative pole of s that must
be nearthe GND pin of the |.C.

&7

Each input must be connecied 1o the source of the
driving signals by means of a very short path.
Tum-On and Tum-Off: Befare to Tum-ONihe Sup-
pyVoltageand beforeto Turnit OFF, the Enablain-
put must be driven fo the Low state.

3. APPLICATIONS

Fig& shows a bidirectional DC motor conirel Schie-
mialic Ciagram for which only one bridge is needed.
The extemal bridgs of diodes D1 1o D4 is made by
four fast recovery elements {tm = 200 nsec) that
must be chosen of a VF as low 3s possible at the
worst case of the load cumrent.

The sense oulputvoltage can be used to controlthe
curment ampliude by chopping theinputs, or to pro-
vide overcument protection by switching low the en-
able input.

Tha brake function (Fast motor siop) requines that
the Absolite Maximum Rating of 2 Amps must
never be overcome.

When the repetitive peak curment needed from the
load s higher than 2 Amps, a paralleled configura-
tion can be chosen (Sec Fig.7).

An extemal bridge of diodes are required when in-
ductive loads are driven and when the inputsof the
ICare chopped; Shottkydiodes would beprefarred,
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