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ABSTRAK

Di duma yvang semakm maju dan modert seperti saat ini, perkembangan
teknologi dalam bidang elektronika yvang semakin pesat, Banyak sekali sarana.
vang dibuat secara otomatis untuk mempermudah manusia  dalam
menggunakannya. Untuk mewujudkan sarana secara otomatis teérsebur kita
dapat membuamya dengan berbagai macam seftware yang ada, terutama
menggunakan software arduino. Sufiware Arduino adalah peralatan kontrol vang
banyak digunakan di duma elekironik, Dengan ardume rangkaian kontrol cukup
dibuat secara sofware, Banyak sckali alat kontrol yang dibuai dengan cara
otomatis yang berbasis anduine, terutama pada sektor perencanaan alat kontrol
manitoring motar 1 fasa sebagai modul praktikum berbasis ardvine uno.

alat kontrol monitoring motor 1 fasa adalah suatu alat pengukuran yang
bekerja secara otomans menggunakan software arduino. Dengan adanya alat
kontrol monitoring i kita dimudshkan dalam mengukur trafo dengan cara
otomatis karena di dalam alat tersebut sudah dilengkapm beberapa sensor vang
ada, vaitu; sensor tegangan, sensor arus, sensor kecepatan dll. Untuk
pembebanannya sendiri alat ini di bebam dengan menggunakan lampu bolam
25 watt, Data yang di tampilkan ke dalam layar led berupa tegangan. arus, dava,
dan kecepatan,

Kata kunci : Arduing Uno, Pengukuran , Menitoring Moetor.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seiring dengn berkembangnya ilmu pengetahuan dan teknelogy di bidang
listrik, dibutuhkan tenaga terampil untuk mengoprasikan maupun menggukur
kapasitas motor induksi 1 fasa, dengan adanya alat ini kita dapar mengetahui
seberapa besar teganpan | arus . kecepatan suvatu motor 1 fasa dengan melihat
tampilan pada LED yang di harapkan dapat mempermudah adik adik tingkat dalam
menggukur motor induksi | fasa

Harapannya dengan pembuatan alat ini dapat meminimalisir angka kesalshan
pada saat pengukuran kapasitas ataupun untuk praktikum motor induksi pada saat
tidak berbeeban atau pada saat berbeban kita dapat mengetahw seberapa besar
efisiensi vang di timbulkan pada saat tidak berbeban dan pada saat berbeban.

Dengan adanya alat * MONITORING MOTOR INDURKSI 1 FASA
BERBASIS ARDUINOQ Uno" imi akan membantu penambahan modul
pernbelajaran praktikum dan dapat di gunakan dalam laboratium worksop.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan penjelasan dan latar belakang diatas dapat dirumuskan masalah
sebagat benkut -
a Bagmmana cara memonitoring motor induksi | fasa sebagal modul
praktikum vang berbasis arduino uno
b. Bagmimana pemprogram arduino une agar hisa memomitoring motor
induksi 1 fasa

¢, Bagamimana pemrograman sensor arug. sensor tegangan, sensor kecepatan,

1.3 Tujuan
Adapun Tugas akhir ini bertujuan untuk membuat Perancangan Alat
Memaonitorng motor induksi 1 Fasa Sebagal Modul Praktilum Berbasis Ardumno




1.4

Batasan Masalah
Agar tugas akhir vang akan dibahas tidak meluas, maka tugas akhir dibatasi

sebaga berikut !

1.5

a.

= I C =

oo

=

Untuk memenitoring motor induksi 1 fasa

Untuk analisa percobaan alat, memonitoring moter induksi 1 [asa
Yang di monitonng Arus masuk, Tegangan masuk, Kecepatan.
Menpeunakan program Arduine Uno bahaza C+++
Mengzunakan sensor arus untuk memeonitoring Arus
Menggunakan sensor tegangan untuk memonrtonng tegangan

Menggimakan sensor kecepatan untuk memonitoring kecepatan

Luaran Yang Diharapkan

Mampu mengetahui cars memonitoring motor 1 fasa sebagal modul

praktikum berbasis arduine, Mampu menggunakan Arduine sebagai program yang
akan digunakan.

1.6 Manfaat

Manfaat yang dipercleh dari pembuatan Perancangan Alat Kontrol

Memenitoring motor induksi | Fasa Sebaga) Modul Praktikum Berbasis Arduino
adalah

a
b.

o

Mampu membuat alar dan mengetahw cara kerjanva

Mengetahui perbedaan antara pengukuran dengan cara manual dan otomatis

Kita dapat mengetahwin pemrograman  dari  arduine uno  untuk

memonitoring motor induksi | fasa

Kita dapat mengetahui program arduino dari sensor tegangarn

Kata dapat menpetahui program arduino dan sensor ars

Kita dapat mengetahu program arduino dari sensor kecepatan

Kita dapat memonitaring motor induksi 1 fasa




1.7 Sistematika Penulisan

Sistamatika penyusunan tugas akhir ini terdiri dan:

BABI

BAB 1T

BAB 111

BAB VI

: PENDAHULUAN

Bab 11 bensi sub bab, pendahuluan vang bensikan tentang latar
belakang tujuan batasan masalah

TANDASAN TEORI

Merupakan teon dasar bensikan teon tentang peralatan yang akan
dibuat

[PERENCANAAN dan PEMBUATAN ALAT

Merupakan pembahasan masalah vang berisikan perencanaan
konstruksi alat dan perencanaan pengendali rangkaian vang akan
di bua. BAB [V PENGUILAN ALAT

Merupakan analisa yang bensikan tentang deksknpsi kena alat
dan pengendali rangkaian

PENUTUP

Merupakan bab penutup vang bensikan kesimpulan dan saran

saran dan penelitian vang sudah dilakukan




BABII
LANDASAN TEORI

2.1 Pengertian Motor Induksi 1 Fasa

Motor dalam dunia kelistnkan 1alah mesin yvang digunakan untuk mengubah
gnergi listrik mergadi energi mekanik  Salah satu motor histnk yang umum
digunakan dalam banyak aplikas: 1alah motor nduksi. Motor induksi merupakan
salah satu mesin asinkronous (asynchronous motor) karena mesin 1ni beroperasi
pada kecepatan dibawah kecepatan sinkron. Kecepatan sinkron sendiri ialah
kecepatan rotasi medan magnelik pada mesin. Kecepatan sinkron im dipengaruhi
oleh frekuensi mesin dan banyaknya kutub pada mesin. Motor induksi selalu
berputar dibawah kecepatan sinkron karena medan magnet yvang dibangkitkan stator
akan menghasilkan fluks pada rotor sehingga rotor tersebut dapat berputar, Namun
fluks yang terbangkitkan oleh rotor mengalami lagging dibandingkan fluks yang
terbangkitkan pada stator sehingga kecepatan rotor tidak akan secepat kecepatan
putaran medan magnet. Berdasarkan suplai input yang digunakan, motor induksi
dibagi menjadi dua jenis, yaitu motor: induksi 1 fasa dan motor induksi 3 fasa
Dalam artikel im hanva akan dijelaskan mengenar motor induks: 1 fasa, namun
untuk prinsip kerjanya sendin kedua jenis motor induksi tersebut memiliki prinsip
kerja vang sama Yang membedakan dan kedua metor induksi in1 1alah metor
induksi 1 fasa tidak dapat berputar tanpa bantuan gava dan luar sedangkan motor
induksi 3 fasa dapat berputar sendiri tanpa bantuan gaya dan luar.

Gambar 2.1 Motor Induksi 1 Fasa




Gambar 2.2 bagian-bagian motor

2.2 Pengertian Arduine

Arduine adalzh peralatan control yang banyak digunakan di dunia elekironik
yang fungsinya hampir sama dengan jenis relay, namun smart relay sangat mahal
dipasaran pengerjaan sirkuit control relay vang merupakan instalast langsung pada
aplikasi sistem otomatis sederhana. Dengan arduino rangkaian control cukup
dibuat secara software. Keunggulan menggunakan arduino adalah sangat mudah
dan harizanya sangat terjangkau bagi kelas ekonomi menengah kebawah atau
menengah keatas, bersifat fleksibel dan sangat handal, mudah dalam
memodifikasi (dengan software). Lebih ckonomis dari pada PLC untuk aplikas:
yang sederhana Arduino merupakan alat elektronik yang sangat cfisicn tersedia
datam 3 model vaitu:

a4, Model Nano
b. Model Une
¢, Model Atmega




Gambar 2.3 Arduine Uno
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Gambar 2.4 Arduine Nano
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Gambar 2.5 Arduino Atmega
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2.3  Pengertian Arduino Uno

Ardumo Uno adalah board mikrokontroler berbasis ATmega3 28 (dalasheet),
Memiliki 14 pin input dan output digital dimana 6 pin input tersebut dapat
digunakan sebagai output PWM dan 6 pin input analog, 16 MHz osilator kristal,
koneksi USB, jack power, [CSP header, dan tombol resel. Untuk mendukung
mikrokontroler apar dapal digunakan, cukup hanya menghubungkan Board
Arduine Uno ke komputer dengan menggunakan kabel USB atau listrik dengan AC
yang-ke adaptor-DC atau baterai untuk menjalankannya.

Uno berbeda dengan semua board sebelumnva dalam hal koneksi TISB-to-

serial vaitu menggunakan fitur Aimega8U2 vang diprogram sebagar konverter




USR-io-serial berbeda dengan board sebelumnya yang mengpunakan chip FTDI
driver LISB-to-senal. Nama “Uno” berarti sarv dalam bahasa Ttalia, untuk menandai
peluncuran Arduino 1.0, Uno dan verst 10 akan menjadi versi referensi dan
Arduino, Uno adalah vang terbaru dalam serangkaian board USE Arduine, dan
sebagal model referenst untuk platform Arduino, untuk perbandingan dengan vers

sebelumnya, lihat indeks board Arduino.

Sumnary

Microcontroller ATmegal28

Operasi dengan dava 5V Voltage

Input Tegangan (disarankan) 7-12V

Input Tegangan (batas) 6-20V

Digital 1 / O Pins 14 (dimana § memberikan output PWM)
Analog Input Pin 6

DC Lancar per 1/ 0 Pin 40 mA

Saat 3.3V Pin 50 mA DC

Flash Memory 32 KB (ATmega328) yang 0.5 KB digunakan oleh bootloader
SRAM 2 KB (ATmega328)

EFPROM 1 KB (ATmegal28)

Clock Speed 16 MHz

2.3.1 Power

Unou Arduino dapat diaktifkan melalui koneks: USB atau dengan catu daya
sksternal (otomatis). Eksternal (non-USB) daya dapat berasal baik dan AC-ke
adaptor-DC  -atau baterai. Adapror ini dapat dihubungkan dengan menancapkan
plug jack pusat-positif ukuran 2. Imm konektor POWER_ Ujung kepala dan batera
dapat dimasukkan kedalam Gnd dan Vin pin header dari konektor POWER. Kisaran
kebufuhan daya vang disarankan untuk board Uno adalah7 sampai dengan 12 volt,
jika diberi dava kurang dari 7 volt kemungkinan pin Sv Uno dapat beroperasi tetapi
tidak stabil kemudian jikadiben dava lebih dari 12V, regulator tegangan bisa panas
dan dapat merusak board Uno. Pin listrik adalah sebagai benkut:




= B =

VIN, Tegangan masukan kepada board Ardumo ketika itu menggunakan
sumber dava eksternal (sebagm pengoanti dart § volt koneks: USB atau
sumber daya lamnya).

5V Catu daya digunakan untuk daya mikrokontroler dan komponen
Fainmy a.

3v3_ Sebuah pasokan 3 3 volt dihasilkan oleh regulator an-board.

(GND. Ground pin.

Memori

ATmegad28 memiliki 32 KB (dengan 05 KB digunakan untuk
bootloader), 2 KB dari SRAM dan | KB EEPROM (vang dapat dibaca
dan ditulis dengan EEPR.OM liberary).

Input dan Output

Masing-masing dan 14 pin dimtal di Uno dapat digunakan sebagal input
atau output, dengan menggunakan fungsi pisMode (), digitalWrite (), dan
digiiaiflead (4, beroperasi demgan daya 5 volt. Setap pm dapat
membenkan atau menerima maksimum 40 mA dan memiliki imtemal pull-
up resistor (secara default terputus) dan 20-50 kOhms. Selain 1tu. beberapa
pin memiliki fungsi khusus:

Sertal: 0 (RX) dan | (TX) Digunakan untuk menenma {RX) dan
menginmkan (TX) TTL data serial. Pin ini dihubungkan ke pin vang
herkaitan dengan chip Senal ATmegal12 USB-to-TTL.

Ihsternal menyela: 2 dan 3, Pin ini dapat dikenfiguras: untuk menueu
mterrupt pada nilal yang rendah, denpan batasan tepr natk atau turun, atau
perubahan nilai, Lihat {(attachInterrupt) fungsi untuk rincian lebih lanjut.
PWAM: 3.5 6.9 10, dan 11, Menyediakan output PWM 8-bit dengan
fungsi analogWrite ()

SPI10 (S8), 11 (Most), 12 (MISO), 13 (SCK) Pin m mendukung
komunikasi SP1 menggunakan SP7 library.

LED: 13, Adabuilt-in LED terhubung ke pin digital 13, Kefika pin bermilal
nilai HIGH, LED on, ketika pin bernila LOW, LED off,

Uno memuliki & masukan analog, berlabel A0 sampal dengan A5, vang
masing-masing menyediakan |0 bit dengan resolusi (yaitu 1024 nilal yang

berbeda), Selain 1tu, beberapa pin memilila fungsi khusuvs:




o, 120 A4 (8D4) dan A5 (SCL). Dukungan 12C (TWI) komunikass
mengeunakan perpustakaan Wire.

p. Aref Tepangan referensi (0 sampai S5V saja) untuk input analog.
Digunakan dengan fungsi analogReference (1,

0 Keser Bawa baris ini LOW untuk me-reset mikrokontroler,

r.  Lihat juga mapping pin Arduino dan port ATmega32a.

2.3.2 Komunikasi

Uno Arduino memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan
komputer, Arduino lain, atauw mikrokentroler lainnya. ATmegad2f menyediakan
UART TTL (5V) untuk komunikas: serial, yang tersedia di pin digital 0 (RX) dan
I {TX). Sebuah ATmegaBU2 sebagai saluran komunikasi serial melalui USB dan
sebagai port virtual com untuk perangkat lunak pada komputer. Firmware "8 U2
menggunakan driver USB standar COM, dan ndak ada dnver ekstemal yang
diperlukan. Namun, pada Windows diperlukan, sebuah file il Perangkat lunak
Arduino terdapat monitor senal yang memungkinkan digunakan memonitor data
tekstual sederhana yang akan dikirim ke atau dari board Ardumo. LED RX dan
TX di papan tulis akan berkedip ketika data sedang dikirim melalw chip USB-to-
gerial dengan koneksi USB ke kompuier (tetapi tidak untuk komunikasi serial pada
pin 0 dan 1), Sebuah SoftwareSerial library memungkinkan uniuk berkomunikasi
secara serial pada salah satu pin digital pada board Uno’s. ATmega328 juga
mendukung 12C (TWT) dan komunikasi SPL Perangkat lunak Arduino termasuk
perpustakazn Kawal untuk menyederhanakan penggunaan bus I12C, lihat
dokumentasi untuk rincian. Untuk komunikasi SPI, menggunakan perpustakaan
SIL
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2.3.3 Bahasa Pemograman Arduine Berbasis Bahasa C

Pada dasamya merupakan perangkat lunak pemrograman mikrokontroler
keluarea berbasis bahasa C. Ada tiga komponen peniing vang telah
dintegrasikan dalam perangkat lunak iz Compiler C, [DE dan Program
eenerator.  Berdasarkan  spesifikasi  vang  dikeluarkan oleh  perusahaan
pengembangnva, Compiler C yang digunakan hampir mengimplementasikan
semua kompuonen standar yang ada pada bahasa C standar ANSI (seperti struktur
program, jenis tipe data, jenis operator, dan fibrary fungsi standar-berikut
penamaannya).

Tetapt walaupun demilkian, dibandingkan bahasa C untuk aplikas:
komputer, compiler C untuk mikrokontroler ini memiliki sedikit perbedaan
vang disesuaikan dengan arsitektur, tempat program C tersebut ditanamkan
(embedded). Khusus untk fbrary (ungsi, disamping /thrary standar (seperii
fungsi-fungsi matematik, manipulasi Soing, pengaksesan memort  dan
sebagainya). CodeVision juga menyediakan fungsi-fungsi tambahan yang
sangat bermanfaat dalam pemrograman amtarmuka dengan perangkat luar
vang umum digunakan dalam aplikasi kontrol. Beberapa fungsi library yang
penting diantaranya adalah fungsi-fungsi untuk pengaksesan LCD, komunikasi
I C, Baiklah kita akan mulai dan:

vold setup() §

4 semua hode vang disimi akan dibaca scleall oleh Arduine

!

vird loop() §
fsemun kode vang ada disini akan dibzea berutang kali (terus menerus) aleh
Ardwno

1

Semua kode program yang ada dalam void setup akan dibaca sekali oleh Arduino.
Biasanya isinya berupa kode perintah untuk menentukan fungsi pada sebuah pin,

Contoh kedenya sepert1,
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pinMode(13, OUTPUT); ¢ menentukan pin 13 sebaga QUTPUT

P o3, INPUT); i menentuloar pin 3 sebasal INPUT

Adapun untuk komunikas: antara Ardwno dengan komputer, menggunakan:
Seield e (9600); f untuk komuntkasi Ardwno dengen

lempsigier

Semua kode program vang ada di voud loop akan dibaca setelah vond setup dan
akan dibaca terus menerus oleh Ardwino. Isinva berupa kode-kode perintah
kepada pm INPUT dan OUTPUT pada Arduine. Contoh kodenva seperti;

izt Wnte( T3, THGH), fontuk memberthan 3V (nyala) kepada
P 13

dicradWrre(l3, LOWY; fiantak memberikan OV {mati) kepada pin
i3

smalosWiiedd, 225); Mok memberikan ndai 225 {setara densan

SV Jeepada pin 3

Adapun untuk menampilkan nilal pada sebuah sensor di Senal Monitor, biza
menggunaka:
soodl print{namasensor); Senampithan nifal senson vang disimpan de

variahel nama senser

Untuk menampilkan teks, bis menggunakan:
Sereal prm'Selamat Datang”), M menanmptikan teks Selamat Datang pada
Serial Monitor
Dan untuk membuka Serial Monitor sendin pada Arduino, bisa dengan memilih
menu Tools kemudian pilih Serial Momitor. Atau dengan menekan kombinas:
CTRLASHIFT+M di keyboard. Atau bisa juga dengan meng-klik kon Kaca

Pembesar di Arduino, seperti gambar dibawah ini:

Fite L Seelcn Trals Mo %

Catatan Pada Program
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Kamu bisa membuat catatan pada program dan tidak akan dibaca oleh
Arduino, dengan cara mengetikan // kemudian mengetikan catatannyva, seperti;

vold loop() §

‘I catatan pada bans i tidak akan ditnacas oleh progran

Tap pemakaian tanda // hanyva berfungs: untuk catatan satu baris saja, jika kamu
ingin membuat catatan vang panjang yaitu berupa paragraf. Maka pertama kamu
ketikan /* lalu ketikan catatan kamu, dan jika sudah selesal wump dengan kode */
Contohnva seperti:

wvord loopl()

# apapun yang kamua mau ketkan dismg trdak
akan dibaca uleh program
senan ang apapun kamu mengetiknya

#/

{

Kurung Kurawal {}

Digunakan untuk menentukan awal dan akhir dari program. Karena seperti
bohasa pemrograman pada umumnya, Ardumo membaca mulai dari atas hingza
kebawah
void loop()

!

L program

.., prOEIAmM

-...program

i

Tink Koma ,

Setiap banis kade pada Arduino harus diakhmn dengan tanda |
void setup()|

pindode{ 13, OUTPUT);

i
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void loop(}{

digitalWrite(13, HIGH)

i
Variables

Wariabel adalah kode program vang digunakan untuk menyimpan suatu nilai
pada sebuah nama, Yang biasa digunakan diantaranya adalah Integer. Long,

Boolcan, Float, Character.

int (integer)
Variabel yang paling sering digunakan dan dapat menyimpan data sebesar 2 bytes
(16 bits).

leng (long)
Biasa digunakan jika nilai datanva lebih besar dari integer. Menggunakan 4 bytes
(32 hits)

boolean (boolean)
Vartabe| yang hanya menyimpan nila TRUE dan FALSE saja. Hanya

menggunakan 1 bit saja ;)

float] float)
Digunakan untuk floating point pada nilal decimal. Memory yang digunakan 4

bvtes (32 bits),

char({character)
Menyimpan character berdasarkan ASCII kode (contoh: 'A'=63). Menggunakan 1
bryte (8 bats),

Operator Matemauka
Digunakan untuk memanipulasi nilai dengan perhitungan matematika sederhana

seperti; penjumlahan, pengurangan, sama dengan. dan sebagamya.

= (sama dengan) {contoh x=10"2 (x sekarang jadi 20))
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% (persentase} (contoh 12%10 (hasilnya vaitu 2))

L=

+  {penambahan)
- (pengurangan)
* {perkalian)

{ (pembagian)

Operator Perbandingan

Digunakan untuk melakuken perbandimgan secua logka,

—— (sama dengan) comtoh, 15— 10 FALSE atau 15 — 15 TRUE
I= {ridak sama dengan) contoh: 15 t= 10 TRUE atau 153 "= |5 FALSE
< (lebih kecil dan) contoh; |5 < 10 FALSE atau 12 < 14 TRUE
= (lebth besar dari) contoh: 15 = |9 TRUE atau 15 = 10 FALSE

Strukiur Pengendali

Program vang digunakan untuk menentukan sebuah kondisi, dan jika kondisinva
sudah terpenuhi maka akan malaksanakan perintah yang sudah ditentukan. Dan
saat tidak memenuhi kondismya juga ada penntah yang dilaksanakan oleh
Arduino,

if{kondist A)
i
Kode Penntah A
]
elseqfikondis B)
{
Kaode Parintah B
}
elss
{
Kode Perintah C




Pertama Arduino akan lihat Kondisi A, Jika terpenu, maka akan melaksanakan
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Kode Penntah A. Tapt pka TIDAK, Arduino akan lihat Kondisi B, Jika terpenuhi,

miaka akan melaksanakan Kode Perintah B.
Tapt jika TTDAK juga, maka Arduino akan melaksanakan Kode Penntah C.
for(int 1= 0; 1 < #repeats; 1++)

|

Kode Perintah

k]
f

Kode diatas digunakan saat kita ingin mengulangi kode atau nilai dalam beberapa

kali Penjelasan detailnya nanti akan dibahas ketika mencoba membual projek,
biar lebih mudah dipaharmi, OK )

Kaode Digital
Digunakan untuk pemrograman yang menggunakan Pin Digital pada Arduino

piehodef pin, mode);

Kode diatas dipunakan untuk seting mode pin. Pin adalah nomer pin yang akan
digunakan, kalo kamu pake Arduino Une, pin Digitalnya dari 0-13. dan mode
sendin bisa berupa INPUT atau OUTPUT.

Contoh;
pieMode(13, QUTPUTY,  J artiyas pen 3 digapakan sebagai OUTPUT

pialode(7, INPLIT], Hartmyn pin 7 digunakan sebaga INPUT

Dan sepert yvang sudah sava bilang untuk kode 00 lode itu ada didalam vord
SENIp.

dipital Rend(pin),

Kode diatas digunakan pin INPUT, untuk membaca nilat sensor yang ada pada




pin. Dan nilainya hanya terbatas pada 1 (TRUE), atau 0 (FALSE).

Contoh;

diorta Bead(13),  Yarbinva kode ahan meabaca nila senson pada pin 13

Kode <hioulBead kita magukan dalam voud loop.

fial W ping nitai),

Kode diatas digunakan untuk pin QUTPUT vang sudah kita seting apakah akan
diberikan HIGH (+5V), atau T.OW (Ground)

Contoh:
detatWoie{13, HUGH),  / arboyapin 13 kitadiberi tegangan -8V

ot Winie(13, LOW), 7 actinvapin 13 kita dibevi tegangan ¢ 7 Growud
Dan untuk kode (it W e tentu saja kita masukan dalam voud loop.

analosWn te{pun, malank,

Meskipun Arduino adalah perangkat digital. tap kita masih bisa menggunakan
fungsi Analognya pada pin Digital Arduino. Tapi hanya beberap pin saja, vang
biasa kita schut PWM (Pulse With Modulation). Pada Arduine Uno memiliki 6
pin PWM, vaitu: 3.5.6,9, 10, dan 11.

Dengan bezim mlal vang dihasilkan menjadi bervanas dan 0-2235, itu setara

dengan 0-3V.

Contoh:

analog W3, 150),  /F artiya pin 3 dibenkan mial sebesar 154

Dan untuk kode qnalog'W o juga kita masukan dalam veid loop,

KODE ANALOG

18

Kode analog ini digunakan ketika ingin menggunakan pm Analog pada Arduine.
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Lintuk Ardummo Uno pin Analog dart A0-AS. Dan karena im pin Analog maka
hanva bisa kita gunakan sebagai INPUT =aja. Dan juga tidak perlu menuhis
pinhlode pada void setup,
apdlogRead(pin);
Kode diatas dipunakan untuk membaca nital pada sensor Analog, Yaitu
antara 0-1024,

2.3.4 Kelebihan Arduino

a, Tidak perlu perangkat chip programmer karena di dalamnya sudah ada
bootloader yang akan menangani upload program dari kemputer,

b, Sudah memilikt sarana komunikasi USB, sehingga pengguna Laptop yang
tidak memiliki port senal/RS8323 bisa menggunakan nya

c. Bahasa pemrograman relatif mudah karena software Arduino dilengkap
dengan kumpulan library vang cukup lengkap.

. Memiliki modul siap pakai (shield) yvang bisa ditancapkan pada board
Arduine. Misalnya shield GPS, Ethernet, SD Card, dll.

Gambar 2.6 Ardoine Uno

Siomther (hittps: fanefeci gepcennblor wordpress com)
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2.4 Pengertian Sensor Arus

Sensor adalah peralatan vang digunakan untuk merubah suatu bentuk besaran
fistk menjadi suatu bentuk besaran listrik sehingga dapat dianalisa menggunakan
rangkaina listrik tertentu. Dalam suatu rangkaian elektronik terdapat tegangan, arus
dan hambatan vang saling berhubungan. Ampere meter adalah alat untuk mengukur
arus vanpg mengalir pada suatu vangkman elekironik. Arus listnik yang mengabr
pada suatu konduktor menimbulkan medan magmet. Olsh sebab itu arus hetnk dapat
diukur dengan besarnya medan magnet, Medan magnet dipengaruhi oleh beberapa

faktor antara lain

a.  Besar arus lisink
k. Jarak medan magnet terhadap suatu titik pengukuran

¢ Arah medan magnet yang terbentuk

Medan magnet adalah svatu medan vang dibentuk dengan menggerakkan
muatan listrik (arus listrik) yvang menyebabkan munculnya gava di muatan hstnk
vang bergerak lainnya. Putaran mekanika kuantum dan satu partikel membentuk
medan magnet dan putaran itu dipengaruhi oleh dirnya sendiri sepertt arus Listnk.
Sebuah medan magnet adalah medan vekior, yaitu berhubungan dengan setap tink
dalam ruang vektor yang dapat berubah menurut waktu. Arah dan medan ini adalah
seimbang dengan arah jarum kompas yang diletakkan di dalam medan tersebut
Secara konvensional kuat arus dapat diukur dengan menghubungkan alat secara seri
pada rangkaian. Cara ini memiliki kelemahan karena mengganggu aliran arus yang
akan diukur. Kemajuan teknologi digital menmngkatkan kemampuan alal ukur,
Ukuran yang semakin kecil sehingga mudah digunakan disamping harga yang
semakin murah juga didukung oleh kemajuan teknologi digital Kemajuan imi
menyebabkan penelitian-penehitian dapat dilakukan dengan lebih baik dan cepat,
Alat ukur dapat tersusun atas bagian digital dan analog. Ada uga bagian utama
dalam suatu alar ukur, yaitu sensor, pengolah data dan penampil data. Alat ukur
dengan penampil digital membenkan banyak kemudahan seperti pembacaan vang
lebih teliti dan mudah dibaca karena tidak ada paralaks. Pengolahan data juga lebih
mudah dilakukan secara digital, walaupun ada beberapa bagtan yang memang tidak

hisa mengabaikan kemampuan suatu rangkaian analog, Ada beberapa alat untuk
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mengukur arus yang sering disebut sensor arus Senser arus sebatang kawat teralim
arus listrik menwu beban dilewatkan diantara cicin teroid dan sejumlah kawat email
digulung pada cincin toroid tersebut maka kumparan kawat pada cincin tersebut
akan menginduksikan arus listrik dan sebatang kawat arus tersebut, Dengan
mengolah sinyal induksi pada kawar kumparan toroid tersebut maka akan diperoleh
nilai arus vang dilewatkan untuk mensuplay beban pada ujung kawat arus. Dengan
metode w1 arus yang dilewatkan akan terbaca pada fungsi besaran tegangan

berbentuk gelombangsinusoidal,

Jenis penguat vang digunakan pada pengolah sinyal arus diatas merupakan
penguat non inverting, pada bagian belakang diberikan sebuah dioda terpasang
sebagni callper yang memotony sinyal dibawah sumbu nol dan kapasitor berfungsi
sebagai pemurni tegangan DC, Schingga pada rangkaian pengkondisi simyal 1m
menghasilkan tegangan DC yang kompatibel terhadap kebutuhan tegangan

ADC Macam sensor arus antara lain:;
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2.4.1 Sensor Arns ACS712

Sensor arus yang digunakan berupa modul sensor arus ACST12 vang
memiliki kegunaan untuk mendeteksi besar arus vang mengalir lewat blok terminal,

Feamre dan manfaat vang diberikan oleh sensor arus ACS712 sepertt bertkut:

a.  Rendah noise

. Bandwidth Perangkat diatur melalu FILTER pin baru waktu naik
5 mikrodetik keluaran dalam menanggam arus masukan
Randwith 80 kHz

c

d

2. Total outputerror 1,3% pada TA=25°C

f  Tampak Keall, low-profile paket SOICS

g 1,2 MW resistansi kondukior internal

h.  Isolasi tegangan 2,1 kVRMS minimum dari pin 1-4 ke pin 5-B
i, 5.0V, operasi catu daya tunggal

j. 66-185 mV / A senzitivitas keluaran

Modul Sensor Arus ACST12 seperti pada gambar 1. dapat mendeteksi arus
hingga 30A dan sinyal arus ini dapat dibaca melalut analog IO port Arduino, Produk
tersedia dipasaran untuk medul mi adalah 30A, 20A, SA. Untuk demonstras: kali
i akan menpgunakan ACS712 untuk arus 5A. Sensor arus ACUSTIZ dapat
mengukur arus positif dan ncgatif dengan kisaran -5A sampai 5A. Sensor i
memelukan suplai daya sebesar 5V, Untuk membaca nila tengah (nol Amperc)
tegangan sensor diset pada 2.5V yaitu setengah kali tegangan sumber daya VOC =
5V |1]. Pada polantas negatif pembacaan arus -5A ferjadi pada tegangan 0.5V,
Tingkat perubahan tegangan berkorglasi linear terhadap besar arus sebesar 400

mV/ Ampers
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Gambar 2.7 Modul sensor arus ACS712

Sumbur (eleciricityofredm blogipor eom)

5V

> 8
pe VCC

2 7 Vour
Pe VIOUT © Conr

T OC.1pF
5 —
3|,p_ FLTER

Gambar 2.8 Rangkaian skematik sensor arus ACS711

."-'.','.'Hr:JL" ta |'I: LA |'.|' i I'.'.I'Ir-'f-"l'l'n':J.J. I'I.’l'l' I g dariid

Nomor | Nama Keterangan
ldan 2| [P~ | Pinmendeteksi arus
3dand| IP- | Pinmendeteksi arus
5 GND | Pin Ground
6 Fiirer | Pinuntuk kapasitor ektemal vang
digunakan menentukan bandwidih
7 Vout | Aruskeluaran vang dihitung
8 VCC | Tegangan Power suppv 3 V

(GGambar 2.9 Tabel konfigurasi Pin ACS712

Stopthr (@lectricitvnjuream Mlagspotcon)
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2.4.2 Rangkaian Koneksi Arduino Dengan Sensor Arus ACS712

Menpkoneksikan sensor arus ACS712 dengan arduino yattu dimana tegangan
5V arduine dihubungkan melalui kabel merah ke Pin Vee sensor arus ACSTIZ,
kemudian Ground arduino dihubungkan melalu kabel biru ke Pin GND sensor arus
ACST12 dan Analog Read (A0) arduino dihungkan ke pada pm sinyal output sensor
arus ACS7T12, untuk lebih jelasnyva dapat dilihat pada gambar 4 berkut.

ACSTI1Z

Mesure

Gambar 2.10 Rangkaian koneksi arduine dengan modul sensor Arus
ACS712

Sremiber: (pdebtriciivotiruapn dlogspol voni

2.4.3 Source Code Sensor Arus ACS712 Untuk Arduino
Contoh memprogram arduino untuk dapat menjalankan sensor arus AC5712
untuk SA dengan memasukkan rumus kalibrasinya persamaan (1 1), seperh

berikut:

[/read currenT CUCPUT GlTEImator

adecl=aneiogResd ()7

gurrent=>Izr={adci-0ld}: 5.2 = adc curzent weascr smat tidask stz beban
map currente={tsp{current, 3,8,49,54) y /100.0; /2 = odc =aat berbebes arhann
= {map current<0,10) {map currentc=0,007}

lgg:i=zerlursar (4. 1k

led.ocinl (&D CRETEAC) S print che cyrrent value

led.print(TR: T}2
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2.5 Pengerfian Sensor 'legangan

Prinsip kerja modul sensor tegangan yaitu didasarkan pada prnsip penekanan

resistansi, dan dapat membuat tegangan input berkurang hingga 5 kali dan tegangan

asli. Bentuk modul sensor tegangan seperti ditunjukkan pada gambar 1 benikut :

Gambar 2.11 Sensor Tegangan

Cramihos (eloceicivatdregm. Mogspot com o drdurito Peaver flokirontk)

2.5.1 Fungsi — Fungsi Dan Kelebihan

1,
2, Deteksi tegangan dengan jangkauan: DC 0.02445 ¥V -25 ¥

3,

4. Tegangan DC masukan antarmuka terminal positif dengan VO, negatif

Variasi Tegangan masukan: DC 0 - 25V
Tegangan resolusi analog: 0,00485 V

dengan GND
Output Interface: "+" Koneksi 5/ 3.3V, """ terhubung GND, "s" terhubung

Arduino pin Ab
DC antarmuka masukan: red terminal positif dengan VCC. negatif dengan

GND
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2.5.2 Source Code Sensor Tegangan Untuk Arduino

Contoh memprogram arduino untuk dapat menjalankan sensor tegangan

i /ympiube’ wegd valcagE 3l gourTE
io7 map woltage, voltege, voltage threshole=ld;
Cicat adols
fleat gma, mea, nesil sdo(=0,locpa=i0,d ma=0, 1inpan ma=l, d sdc=0.aimpan-sscl=l;

== F1=f e
mLehlh & S0

2.6 Pengertian Sensor Kecepatan

Sensor kecepatan atau velocity sensor merupakan suatu sensor yang
digunakan untuk mendeteksi kecepatan gerak benda untuk selanjuinya diubah
kedalam bentuk sinval slektrik, Dalam prakteknya ada beberapa sensor yang

digunakan untuk berbagai keperluan ini, sensor-sensor terscbut diantarany a:

Tachometer dan Stroboscope
Kabel Pigzozlectric
Muzzle velocity

Encoder

Gambar 2.12 Sensor Kecepatan

Supher - weww halimsupranata, com/20 16/04speed-sensor-ardune html
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2.6 Penampil LCD Untuk Menerima Masukan Data Dari Sensor

Blok proses, berfungsi untuk mengolah masukan vang diterima, Masukan
data dan sansor arus zkan diolah berdasarkan program yang telah ditanamkan
dalam mikrokontroler Arduino UNO Hasil olahan data tersebut akan dialihkan ke
rangkaian selanjumya schinegga dapat mengerahui keluaranya berupa data yany
akan tampil pada LCD dan matinya beban pada rangkaian listnk utama tersebut.
Blok driver ini adalah blok driver rela. Relay berfungsi menernima penntah dan
mikrokontroler untuk memberikan tegangan kepada koil, sehmgga koil lepas dan
heban pada rangkaian utama mati atau terputus jika arus vang ditentukan melebihi
kapasitas vang telah di atur oleh mikrokontroler sehingga MCB tidak akan trip
gtau turun. Pada blok output menggunakan penampil T.CD 2x16 yang berfungsi

sebagal tampilan berupa nila arns dan sinyal penntah.

e e s

|

Gambar 2.13 Rangkaian LCT) 2x16

Nvprrho e it glekiroiiiaonlime oantd




BAB HI
METODE PENELITIAN

3.1 Analisa Dan Perancangan

Pada bab ini akan dijelaskan pembuatan Desain rangkaian kontrol. rangk aian
utama Arduine untuk membuat Perancangan Alat Kontrol Memonitoring Motor |
Fasa Sebagai Modul Praktikum Berbasis Ardumo.

L2 Perancangan Kontruksi Alat
Pada perencanasn rancang bangun imi. ada beberapa komponen wvang
digunakan diantaranya : Arduino Uno sebagal program, sensor tegangan, Sensor

arus, sensor kecepatan, lavar LCD,
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Siart

-

Pengumpulan Fakta dan Informasi

o

Studi Literatur

=

Tahapan Perencanasn

-

Tuhapan Pembuatan

-

Tahapan Penggunaan Alat

-

Upn Coba Gagal?

Tidak

T

Evaluast Program

e

Tahap Pembuatan Laporan

-

Selazal

Gambar 3 .1 Tahapan Pembuatan Alat
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3.3 Perancangan Kentruksi Alat

Pada perencanaan rancang bangun ini, ada beberapa komponen bahan dan

alat vang digunakan diantaranya -

3.3.1 Alat - alat yang digunakan
Tespen
Tespen berfungsi untuk mengecek ada atau tidaknya arus listrik pada sebuah
rangkain listnk

i

bar 3.2 Tesp

Gam
Obeng (+ dan -)

Obeng digunakan untuk membuka atau mengencangkan mur atau baut ketika.

melakukan perbaikan dan perawatan, terdiri dan obeng { +dan - )

Gamhar 3 3 Obeng (+ dan -)
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Tang Kombinasi
Tang digunakan untuk menjepil, memotong atau memegang kompanen yang

sulit atau bahkan berbahaya jika digentuh

Kuonci pas
Kunei pas digunakan uniuk melepas dan memasang mur atau baut.

g[ 1

| Yo L W

ATRARA

(Gambar 3.5 Kunc Pas
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Tang Lancip
Tang lancip digunakan untuk memegang benda kena yag kecil, bisa juga

digunakan untuk membuat mata sambungan. Biasanya tang lancip juga

dilengkapi dengan pemotong kabel

"?\

Gambar 3 6 Tang Lancip

Laptop
Laptop digunakan untuk mengirim data pada arduino dan memogram arduino

sespal vang dibutuhkan

Gambar 3.7 Laptop

Kabel Data Transfer Arduino - Uno
Kabel transfer imi digunakan untuk menginm data program pada Ardume —

Lino

7 J

S

Gambar 3 8 Konektor Kabel USH
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3.3.2 Bahan Yang Digunakan

Arduino — Uno

Arduino - Uno adalah papan sirkuit berbasis mikrokontroler Atmega 328, 1C
(integrated cirowit) it memilikt 14 inputoutpne digital (6 owdpuf untuk PWA), 6
analog input. resonator kristal keramik 16 MHz, Konzksi USB. soket adaptor, pin

header JO5#, dan tombol reser

Sensor Tegangan
Prinsip kerja modul sensor tegangan yaitu didasarkan pada prinsip penekanan
resistansi, dan dapat membuat tegangan input berkurang hingga 5 kali dan tegangan

asli. Sensor tegangan untuk mendeteksi adanya tegangan pada alat tersebut.

Gambar 3.10 Sensor Tegangan
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Sensor Arus ACST12
Sensor arus yang digunakan berupa modul sensor arus ACST12 yang

memiliki kegunaan untuk mendeteksi besar arus yang mengalir lewat blok termuinal.

Gambar 3.11 Sensor Arus ACS5712

Sensor kecepatan

Sensor kecepatan atau velocity sensor merupakan suatu sensor yang
digunakan untuk mendeteksi kecepatan gerak benda untuk selanjuinya diubah
kedalam hentuk sinyal elektrik. Dalam prakteknya ada beberapa sensor yang

digunakan untuk berbapai keperluan ini, sensor-sensor tersebut diantaranya:

Tachometer dan Stroboscope
Kabel Piezoelectne
Muzzie velocity

Encoder

Gambar 2.12 Sensor Kecepatan

Sumber : www halimsupranats gomi20 160 speed-sensor-ardwne. himl
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Lavar LCD 2Zx16

Blok proses, berfungsi untuk mengolah masukan yang diterima. Masukan
data dari sensor arus dan tegangan akan diolah berdasarkan program yang telah
ditanamkan dalam mikrokontroler Ardumnoe UNO. Hasil olahan data tersebul akan
dialthkan ke rangkaian selanjutnya sehingga dapat mengetahui keluaranya berupa
data yang akan tampil pada LCD dan matinya beban pada rangkaian listrik utama

terschut,

Gambar 3 12 Layar LCD 2x16

I2C LCD

Inter Miegrated Circnif atau sering disebut I’C adalah standar komunikasi
serial dua arah menggunakan dua saluran yang didisain khusus untuk menginm
maupun manerima data. Sistem 14C terdiri dan saluran SCL (Serial Clock) dan SDA
(Serial Data) yang membawa informasi data antara I°C dengan pengontrolnya,
Piranti vang dihubungkan dengan sistem I'C Bus dapat dioperasikan scbaga
Master dan Stave. Masier adalah piranti yang memulai transfer data pada 1°C Bus
dengan membentuk sinyal Seart, mengakhiri fransfer data denpan membentuk
sinyal Step, dan membangkitkan sinyal clock. Slave adalah piranti yang diataman

Masfer.

Ciambar 3,13 120 LCD




Cienerator

R T S T T e e o

AT

A [T Ty N

Gambar 3. 14 Generator

Lampu Bolam
Sebagzai pembebanan transformator | fasa untuk percobaan berbeban,

Gambar 3,15 Lampu Bolam 25W

34
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Kabel Penghubung Male To Male
Untuk menghubungkan antar kemponen pada rangkaian.

Gambar 3.16 Kabel Penghubung Male To Male

Banana Jack

Sebagai terminal penghubung alat dalam (dalam box) ke alat luar / alat ukur,

. ¢
$i e

Gambar 3_17 Banan Jack

Banana Plug / Stackable Plug
Untuk mengunci kabel agar tidak mudah lepas pada saat menghubunghkan
alat.

vt DA

Gambar 3. 18 Danana Plug / Stackable Plug
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Akrilik
Sebapal bahan pembuatan box/kotak

Gambar 3.19 Aknlik

Spiral KS &

Untuk membungkus /merapikan kabal agar kabel terlihat rap.

Gambar 3 20 Spiral KS
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3.4 Pembuatan Alat Monitoring Motor 1 Fasa
3.4.1 Perencanaan Sensor Teganpgan
Prinsip kerja modul sensor tegangan yaitu didasarkan pada prmsip
penckanan resistansi. dan dapat membuat tegangan imput berkurang hingga
5 kah dan tegangan asli,
Untuk menghitung tegangan kita dapat menggunakan rumus
sebagal berikut .
V="l
Dimana
V = Tegangan Listrik
P = Dayva Listrik
I = Arus Listnk

3.4.2 Perencanaan Senser Arus
Sensor arus vang digunakan berupa modul sensor arus ACS7IZ yang
memiliki kegunaan untuk mendeteksi besar arus yang mengalir lewat blok terminal.
Untuk menghituny tegangan kita dapat menggunakan rumus
sebagal benkut |
=PV
Dimana :
W =Tegangan Listrik
P = Daya Listnk
[ = Arus Listrik
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3.5 Program Keseluruhan Dari Rangkaian

Kalau program ambil data sudah ada kita dapat menuju program berikuinya
vaitu program dan keseluruhan rangkalan monitonng motor | fasa, yang di
tampilkan dan program mi yaitu tegangan, arus, dan kecepatan. Untuk dapat
menampilkan data tegangan, arus, daya. dan kecepatan ke dalam layar led dapal
kita punakan program di bawah ini,

i-p:\m!ﬂhmw.‘
P oot Do leor B

ate 2ot VoW )
et 1 N 1 | G ik T DR 411 U

i ha i ) B M
= e Rl T i)
2 e
o bt bt el el el v w4 e sl iy

d=d

o o ameh Al
T bl el | 1 1 S SR o8 o Hih - NI L BVE T
¢ fegred oot BlG o Sor e apir iy t

e e o jeplatelenal - anieTioe ONRmET ' { sE LTt
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3.6 Diagram Blok Sistem Pengendalian

’7 CALTL DAYA

=k === =

SEMEOR TECANGAN == =
| Wemitoring moeter 1 fasa

[
: |

| LEMBOW ARTTS f—= i AT LTI
L

LEBAT

| SENSOR ETCEPATAMN — |

Gambar 3.1 Diagram Blok Sistem Pengendalian




45

3.7 Adapun Cara Kerja Sistem Perancangan Alat Maonitoring Trafe | Fasa

Berbasis Aduino Uno Sebagai Berikut:

Pertama hubungkan terlebih dahulu semua perkabelan sensor dan alat-alat
vang lakan digunakan dengan mikrokontroller ardume uno r3. Kemudian
hubungkan mikrokentroller arduino uno ke PC/Laptop dan upload program yang
sudah dibuat sebelumnya. Setelah program selesal di upload maka pada LCD akan
rampil text output sepern, “VAC™, "IACT, "RPM™, Alat i digunakan sebagai alat
ukur otomatis untuk monitoring rmater vang di momtoring adalah Tegangan, Arus.
dan Kecepatan yang diberi beban 3 buah lampu bolam, Langkah selanjuinya
sambungkan catu daya ke sumber AC 220V, Percobaan pertama akan mengukur
tegangan tanpa menggunakan beban. Dalam keadaan tanpa beban, maka pada VAC
akan tampil tegangan sesuai dengan catu daya, semisal catu daya diukur
menggunakan avo diketahw bertegangan 220% maka output pada VAC juga sama
yakni 220V Untuk output IAC akan di tampil 0.00A, karena output IAC akan
muncul apabila ada beban pada alat m1, Begitu juga untuk RPM




Wearing Diagram
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Giambar 3 2 Wearing Diagram Rangkaan Monitoring Transformator | Fasa




3.8 Flow Chart

=

r Tak Berbeban ‘ Berbeban 1 Lampy | | Barbeban 2 Lampu
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Gambar 3.3 Flow Chart Monitoring Motor 1 Fasa

Parcolyaan 2 .
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BAB IV
PENGUJIAN ALAT

4.1 Pengujian Alat

Pada bab TV ini dijelaskan tentang pengujian alat yang di buatiujuannya
adalah untuk mengetahui cara kerja dan alat terscbut. Pengujian alat monitoning
transformator 1 fasa ini dilakukan di laboratorium workshop. Dalam pengujian alat
ini di jelaskan bagaimans cara kena monitoning transformator 1 fasa dalam keadaan

berbeban dan tak berbeban yvang sesual dalam cara kerjanya.

4,2 Tujuan Pengujian

Untuk mengetahui bagaimana cara kerja dari perancangan alat monitornng
wansformator | fasa berbacie arduine uno dalam keadaan berbeban dan tak
berbeban,

4.3 Peralatan yang digunakan

a  Peralatan vang digunakan

- Maotor 3 fasa

- Cienerator

- Lampu bolam

- T.ayar led 1 6x2

- Tespen

- Obeng (+) dan (-)

- Kunet pas

- Tang kombinas & tang potong

- Konektor kabel USB

- Laptop

b Progsedur pengujian

- Pemasangan kabel USB pada Ardumo UNO
- Mencolokkan kabel USB dan arduino ke Laptop
- nMemasukkan steker ke dalam stop kontak

> Pemasangan beban

- Pengukuran tak berbehan

- Pengukuran berbeban 1 lampu bolam

48




- Pengukuran bérbeban 2 lampu bolam

- Pengukuran berbeban 3 lampu belam

Gambar 4.1 Pemasangan Kabel USB Pada Ardumo Uno

Gambar 4,2 Pemasangan Kabel USB Pada Laptop
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Gambar 43 Memasukkan Steker Kedalam Stop Kontak

Gambar 4 4 Pemasangan Beban

4.4 Pengujian Tanpa Beban
Pengujian tanpa beban int mehiputi, tujuan, peralatan yang digunakan,
prosedur pengupan
4.4.1 Tujuan
Meneetahui pengukuran transformator dalam keadaan tanpa beban

20
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4.4.2 Peralatan yang Digunakan

o Sensor Tegangan

» Sensor Arus

s Sensor Kecepatan

+ Motor Induksi

e (renerator
4.4.3 Prosedur Pengujian

¢ Hubungkan kabel power pada arduino

¢ Amati pada lavar berapa tegangan, arus, daya dan kosumsi enarginya
45 Pengujian Beban 1 Lampu Bolam

Pengujian beban 1 lampu bolam ini meliputi, mjuan, peralatan yang

digunakan, prosedur pengujian
451 Tujuan

Mengetahui pengukuran Motor dalam keadaan berbeban | lampu bolam
4.5.2 Peralatan yang Digunakan

* Sensor Tegangan

s Sensor ATus

e Layarled

e Sensor Kecepatan

o Motor Induksi

o {(eneralor

| Lampu Bolam
4.5.3 Prosedur Pengujian
» Hybungkan kabel pada beban lampu bolam
¢ Hubungkan kabel pada sensor tegangarn
¢ Hubungkan kabel pada sensor arus
s Tlubungkan kabel pada sensor kecepatan
¢ Hubungkan kabel power pada arduino

» Amati pada layar berapa tegangan, arus, daya, dan kecepatannya




4.6
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Pengujian Beban 2 Lampu Bolam

Pengujian beban 2 lampu bolam ini meliput, tujuan, peralatan yang

digunakan, prosedur pengujian

4.6.1

Tujuan

Mengetahui perubahan pengukuran motor dalam keadaan berbeban 2 lampu

bolam

4.6.2 Peralatan yang Digunakan

Sensor Tegangan
Sensor Arus
Layar Led
Mator Induksi
Generator

2 Lampu Bolam

4.6.3 Prosedur Pengujian

Hubungkan kabel pada beban lampu belam
Hubungkan kabel pada sensor tegangan
Hubungkan kabel pada sensor arus
Hubungkan kabel pada sensor kecepatan
Hubungkan kabel power pada arduino

Amat pada layar berapa tegangan, arus, daya, dan kecepatannya
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4.7 Tabel Hasil Pengujian
4.7.1 Tabel Pengujian Tanpa Beban
Dalam pengujian motor tanpa beban im diben waktu selama 10 denk dimana
pengujian tersebut dapat dilihat pada tabel di bawah ini :
Tabel 4.1 Pengujian Transformator Tanpa Beban Selama lurun Waktu 10 Detik

Tegangan (V) Arus (A) Kecepatan (RPM]
100 0.00 2960
150 0,00 20832
180 0,00 2985

4,7.2 Tabel Pengujian Transformator Berbeban

Tegangan (V) | Exiter | B0 [apg(a) | Keeeptan (RPM)
AW 081 2955
150 1A soWw [ 092 2944
120w 103 2930




3.1

BABYV

PENUTUP

Kesimpulan

Secara keseluruhan dalam pembuatan tuzas aklur monitorin motor 1 fasa

berbasis ardumo unfuk modul praktikum dapat di simpulkan :

52

b3

Alat monitoring motor 1 fasa dapat mengukur tegangan, arus,serta
kecepatan motor secara bersamaan dan otomatis.
Dengan alat ini kita tidak perlu membawa beberapa perangkat hanya

dengan 1 alat yang kita baw kita sudah bias mengukur secara bersamaan.

. Dengan alat ini di harapkan dapat mempermudah dan memfasilitas:

dalam kematan perkulizhan sehingga dapat menambah pengetahuan adik
- adik tingkat kami

Saran

1,

-

b

Alat ini pada dasamya membutuhkan sensor tegangan untuk
menampilkan data ke program arduino sehingga dapat membaca berapa
tepangan tersebut.

Alat in1 mengunakan sensor arus yang berfungsi untuk menampitkan data
ke program arduing.

Dan begitu pula sensor kecepatan yang perlu di kalibrasi sehingga

meneukan hasil vang hampir mendekat yang ¢i inginkan
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vrduino Uno

I___,_Iel,.,.'._.'rn.:-'l.l-.a_'-..' o
s b et gl WP
“ARDUING T 0T T ““ SIS
=" Ay

{rcheing Lina B2 Front A rduine Lo SAL

v erview

w¢ Arduing Una is a microcontroller board based on the ATmega32® (datasheet), Tt has 14 digital input/output pins (of wiuch ©
o be used as PWM outputs), 6 analog inputs. 4 16 MHz ceramic resonator. 8 USE connection. a power jack, an TCSP hcader.
d a Teset bution, It contains everylung needed o support the micracontroller; simply connect it 1o & compuler with a USE

ble or poveer it with a AC-w0-DC adapicr or baltery to get started,

\e Uno differs from all preceding boards in tht it does not use the FTD1 USB-to-serial driver chip, Instcad. it fealures the
lmegal B2 { Atmega®il? up toversion R2) programmod as a LSB-lo-serial comverter.

«gsion 2 of the Uno board has a resistor pulling the 8U2 HWB line to ground, making it easier to pul into DEL wode.

* of the board hus the following new zaturcs:

P TN |

1 1.0 pinowt: added SDA and SCL pins that ate near (o the AREF pin and two other new pins placod near Lo the RESET
pin, the JOREF that allow the shields 1o adapl (o the veltage provided from the board. In folure, shields will be
compatible both wilh the board that use the AVR. which opetate with 5V and with the Arcuing Due that operate with
3.1V The second one is a not connested pin, that is reserved for fulure pUIPosCS.

" Stronger RESET circuil

T Atmega 16U2 replace e U2

Tne" means one in Ttalian and is namned to mark the upeoming release of Arduna 1.0. The Uno aud version 1.0 will be the
farence versions of Arduino, moving forward The Uno is the latest m a series of USB Arduino boards. and the refercice
odel for the Arduino platform: for a compaurison with previous versions, se¢ the index of Arduino boprds,

AMMAary
icrocomtroller ATmepad2s
s,erating Voliage 3V

put Vollage {meeommended) 7-127%




wpul Voltage (limits) G201y

igital T/0) Pins 14 (of which & provide PWNM outpul)

malog Input Pins f

C Current pet /0 Pin 40 mA

€ Current for 3.3V P S0 ma

sl Mewory 37 KB {ATmepald28) of whichdl 5 KB nsed by bootleader
RAM 2 EB (ATmega32s)

EPROM | KB (ATmega328)

lock Speed 16 MHz

chematic & Reference Design

AGLE filas: i}l‘dlli.ﬂﬂ"Ul!ﬂ-Rm’?l-ﬂfﬂfEﬁ;IlC':'dtﬁii’FI.ZEE{NDTE.' works with Fagle 6.0 and newer)

-heinatic: arduinp-uno-Revi-schematic. pdl

ote: The Arduine reference design can usc an Atmega¥, 168 or 328, Current inodels use an ATmegad 2%, but an Atmegal is
jowr in the schemarc for reference. The pin configuration is identiczal on all three proccssors.

ower

e Arduine Uno can be powercd via the USB connection or wilh an extemal power supply. The power source is sclected
nennatically,

gternal (non-LISE) power can coine cither (tom an AC-to-DC adapter (wall-wart) or hattery. The adapter can b connecied by
ugging a 2.1mm center-positive plug ioto he board's power jack. Leads from a battery can be inseried in Lhe Gnd and Vin pmn
wlers of the POWER COnmector.

he board can opefate on an extemal supply of 6 10 20 volts. 1 supplied with less than 7V, however. the 3V pin may supply less
an five volts and the board may be unstable. [f using more than 12V, the voltage regulator may overheat and damage the board
he recommended range is 7 to 12 volts, The power pins are a¢ follows

< VN, The inpul voliage o the Arduino bourd when if's using an external power Source (as opposed to 5 velts from the
JSB connection or pther regulated pawer sonree). You can supply vollage fhrough this pin, o, if supplving voltage
via the power jack, access 1t through fhis pin,

O 5V.This pin outpuls a regulated sV from the regulator on the board. The board can be supplicd with poveer either from
the DC power jack (7 - [2V), the USBE connector (3V), ot the VIN pin of e board (7-12V). Supplying voltage viathe
5V or § 3V pins bypasses the regulator, and can damiage your board, We don't advise it

| 3VE. A 33 volt supply generated by the on-board regulator. hMaxinum current draw is 30 mA:

|| GND. Ground pins.

lemory

e ATmega328 has 32 KD {with 0.5 KB used for the hootloader), 1t also has 2 KB of SRAM and | KB of EEPROM (which
' he read and written with the EEPROM library)-

iput and Ouiput

wch of the 14 digital pins on the Lo can be used as an input of sutput, wsing prohoded ), digitaiWrite(), and digitatRead()
getions. They operate at 5 volts. Each pin can provide or feccive a maximum ol 40 mA and has an internal pull-up resistor
iscommected by defanlty of 20-30 KOhms. In addition, some pins have specialized funclions:

| Serial: (H (RX) and 1 (TX). Used o receive (R and transmil {TX) TTL gerial data. These pins are connected to the
corresponding pins of the ATmesadl2 USE-10-TTL Serial chip.

5| External Tnterrupts: 2 and 3. These pims can be configured 1o trigger an miermupt on a low valoe, a rising ot [alling

edpe, of A change in valud, See the attachintemugt]) funetion for details:

- PWM: 3.5,6,9,10, and 11. Provide 8-bit PWM ourput with the @u}gﬂﬂlgﬂﬁmtinn.




' &Pz 10 (88), 11 (MOSI), 12 (MIS0), 13 (SCK). These pins support SPT communication nsing (he SPL Libraty.
~  LED: 13. There is a built-in LED comnected fo digital pin 13. When the pin is HIGH value. the LED is on, when (he
pin is LOW. it's off.

he Une has 6 analog inputs, labeled AO throngh A3, each of which provide 10 bits of resolution (1.¢. 1024 different values). By
sfault they measure from ground to 5 volts. thou gh is it possible to change the upper end of thewr range psing the AREF pin and
e arslorReferencal) funclion. Additionally. some pins have specialized functionality:

= TWE Ad or SDA pin and AS or SCL pin. Suppart TWT comminication using the Wire libgary. There arc 4 couple of
Tier pins on the board:

| AREF. Reference voltage for the amalog inputs. Used with anabogReferencel).
- Reset. Bring this line LOW lo reset {he microcentroller. Typically used o add a reset button to shields which biock the
onc on the board.

sg also the Tappme belween Arduing pns ; and ATmegadls , ports. The mapping for the Atmega8. 168, and 328 is
enwfical.

‘pmmunication

he Ardumo Uno has a number of facilities for communicating with a compuicr, another Arduino, or other microcontrollers, The
Tmega328 provides UART TTL (5V) senal communication. which is available on digital pins O (RX) and 1 (TX). An

"I megaltl2 on the board channels this serial communication over USE and appears as a virual com part o soflware on the
ymputer, The '16U2 firmware uses the standard USE COM drivers. and no external driver 15 heeded. However, oll Windows. 2

il file is required. The Arduino softwarg includes a sersil monitor which allows stople Jexrial data to be sent to and from the
rduino board. The R and TX 1 FDs on the board will flash when data is being mmsmitled via the USB-to-serial chip and UsE
\ancetion Lo the computer (bui not for serial conmmunication on pins 0 and 1).

SpfuwarcSerial Tibrary allows for serial communication on any of the Una's digital pins

e ATmegal28 also supports 12€C (TWI) and SP1 communication. The Arduing software sicludes a Wire library to simplify

i of the 12C bus; secthe documentation for details, For SPT commumication. usc the SPT library.

rogramming

qe Arduing Uno can b2 progrunmed willi the Arduing software (download). S<lect = Arduino Uino from e Tools > Board
enu (gccording 1o the micrucontroller on your board). For details, see the relcrence and [ntoraks.

he ATmeea?8 on the Arduine 1o comes preburned with a boolloader that silows vou to upload new code Lo it without the
& of an exteroal hardware programimet. 1L commwmicates using the original §TIS00 protocol (1oiere nge, C hender files).

ov can also bypass the bootloader and program the microcontroller through tie TCSE (Tn-Circnit Serial Programming)

sader see these Instruchons for details.

1w ATmegaloU2 (or 3U2 in the revl and rev2 boards) firmware source code 1& available . The ATmegalcU2/8L2 15

2ded with a DFU bootloader. which can be activated by:

|| On Revl boards; connecting the solder juniper on the back of {he board (pear the map of Ttaly) and then resetting the
a2,
F OnRev? or later boards: there 153 vesistor that pulling the 8U2/16L12 HWE line to ground, making it casier [0 pul
mto DFU mode.
ou can (hen use Atme! 5 FLIP sofwarc {(Windows) or the DFL progrnuner (Mac 05 ¥ and Linux) to load 2 new Lirmware.
r you can use the ISP header witl an exteral programmor (overwriting the DFU bootloader), Se2 thiis 1ser-contnibuted
toriid for more informalion.

afomatic (Software) Reset




Rather thim requiriog a phvsical press ol thi resel butlon belire an upload, the Ardumo o is Jesigned m a way that allamrs
it o be reset by soltware munming on 4 conmected compter. One of he hardware Mow centrol lines (DTR) of the
ATmezadli2 1602 18 comnecked 1o the reset ling of the Almegad28 vina 100 nanolarad capavitor. When thus line 15 asserled
(luken fow), the reset line drops long cuvugh to reset (he chip. The Avduno suftware uses this capabilily to allow vou w
upluad eode by sunply pressing the upload bulton m the Arduine envircnment This means that the bootloader can have 4
<hurter limeout, as the lowering of TR can be well-coordinated with the start of the upload. This sewup tng other
implications. Whes the no 15 connected Lo either & compuler unning Mac 01§ X or Lintes, if resers cach Lme a vonnection 13
made to 1t from soltware {via 1153). For the following half-socend or so, thie haotloader is romnmg en e o While ilis
programmed (4 ignore malformed data (.e. anything hosides an upload of new code). it will intercept the first few bvtes of
data senl Lo the board aftera commection 15 opomed. 1 a sketch rnning on the board receives ono-time configurahion or oither
dilz when it [irst starts, make sure that the software with which 1l comumknicates wails a yeeond afler cpening the COMMERT IO
and before sending this data,

The Uno conrains 2 irace that ¢an e cut to disable the suto-resct The pads on eithet <ide ol the trace can be soldered
together to re-enahic 1 [t's labeled "RESET-IN". You may also he able 1o disable the auto-resel by cotmeeting & 110 chm
rosistor from SV 1o the reset lime; see this hread for details

1/SB Overcurrent Protection

The Ardutng Uno haes raseltable polyfise that Prolects yur eormputer's TS1 ports {ram shorts and overcirrent. Although
ol srmputers proside their cwn internal protection, the fuse provides an extra bayss of protection. Ifmaore than S0 TILA s
applied to the LISH porl, the fuse will autamatically breuk the somnection until the short or overload 18 remmeved

Physical Characteristics

[he masimum length and width of the Uno PCB are 2.7 and 2.1 inches respectively, wath the LISTS comnectar and power jack
extending heyond the bonmer dimension, Four serew holes atlow the hoard to be attached Lo & sirface of Giks Tete that the
distance beiwesn digital pina 7 and ¥ s 160 mil (215", pol an wven multiple of the KO0 mil spacing of the othar pms




ACS712

Fully Integrated,
with 2.1 kVRMS Voltage Isolation and

Hall Effect-Based Linear Current Sensor

a Low-Resistance Current Conductor

Features and Benefits

[ Taw-noise analog signal path

Trervice bandwicdih is set via [he pew FIL TR pin

5 pu ot rise time in pegpotise I step anpul current

50 BT Tz bandwidth

foral cutpud errar 13 at Ta = 25, 4% ak 40U Lo 850
syl foatprint, Tow-profile SOICE packege

12 miLd interna] conducior resistinee

21 kg minman izalaion woltope frotn mis -4 W pins 5-8
20 Y, single supply operetion

46t 183 prWeA putpul sensid ity

Cntpul vollags proportional AL or DO eurnents
Facrory-trimmed for aceuracy

Tatremisly atable girtput off=et voliags

Mearly zoro magnetic hiysleresis

R afiorerric ouipul from supply veltage

Package: 8 pin SOIC (suffix LC)

Approsimate Suile 1] ﬂ

Description

The Mieguig" ACS712 provides economical s precise
solutions for AC or DU currenl sensiig N imdusmial,
aulomelive, copumereial, and communications sYsLans. The
Jevice package allows lor casy mnplementation by the
customer, Typical applications include motor control, lead
detection and manaEeent, swritched-amode power supphes,
and overcurment (ault profection.

The device consists of a precise, low=oifsel, lincar [Tall
sensor circuit with @ copper sonduction path lcatel near the
surface of the die. Applied current flowing hrough s
copper conducrion path gencrales 4 magnetic feld which is
senscil by the intcgrated [fall TC and converted il &
proporional voltage Heviee acourscy s optimized through
the close proximiy of the maguetic signal o the Hall
sransducer. A precises, proportional vollage s provided by
the low-offset, chopper-stabilized 3CMOS Hall 1C, which
15 programmed [or ey after packogng.

ihe oulpur
when a1 inereasing

al the devioe has a positive slope (=Y IOITIGN
sumert Tows Chrough the prmany cOppet
conducnon path (from pans | and 2,10 pos 3 amd 4% which 15
the path used for euTenl sensing, The miemal resistance of ik
sonductve path is 1.2 ikl lypienl, providing low power

optingnd an e HEE FOEE-,

Typical Application
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\CS712

Fully Integrated, Hall E ffect-Based Linear Current Sensor with
ce Current Conduciot

2 1 kKVRMS Voltage Isolation and a Low-Resistan

escription {continued)

«s. The thickness of the eopper conduclor allowa survival of

e dovice at up te R¥ overulTent conditiong. The terminals of
e conductive puth are electrically isafated [rom the sens
e & throneh BY This adows e ACETL
wd in applications requinng electrica! isolation without the ise

4 aprpetit SENS0T L0 DE

*opto-isolawrs or eler costly isolation lechniques.

Selection Guide

or leads

The ACSTIZ i5 provided non smell, surfaze o

1 SCHLE packog.
‘e leadireme s plats:d with L0 mafe tin, whieh i =anparhle walh
ctandard lead (Po) [rec printcd cirst b
Ineermally, the deviee is Ph-tree. excopt for Mip-chip high-temperature

ard  pasemhly  processed

Ph-based solder balls, currenily exempt rom Kobs, The

deviee is flly calibrated prior to shipment from the factory,

Part Mumber Packing® Iap Optimized Range, P | Sensitivity, Lens
{*5) 1A) (Typlimvia] |

ACSTI2ELCTR-05B-T |Tape ard reel, 3000 plecesrest A0 to §5 45 1825

ACETIZE LETR-20A-T | Tape and reel, 3000 piec e et —40 o 85 20 100

ACESTIZELCTR30A-T |Tape and racl, 3000 piecesinacl —40to BS +30 =3

*Contact Allegra far additional packing options.

Absolute Maximum Ratings

Charactaristlc Symbol Notes Rating Units
Supply Woltage UEE & W
Reverss Supply VoREge U-m:n =1 W
Output Veltage o a L
Reverse Output Voltage V s 3.1 W
Outpus G et Seurce Il-::un_scuue i 3 mé
Output Current Sink ,!IDUI-_sinr- 10 i
100 tatzal pulses, ~Ea me duratian each, applied
Cwvarcurrant Trarsiant Tolakanoa Ip gt a rate of 1 pulse avery 100 SECONds. £a A
Masimum Transient Sensed Cumam [=TiiE= Junction Temperaturs, T < Tlimax) B0 A
Nemingl Operating Amblent Temparaums Th Range E =40 tp BS "G
faxim e Junctian T Jimh) 185 "
Slarage Temperature Iﬂi 55t 170 '
i_ Parameter Specification

Tl Amerlca

Cerifleate Mumiber,
LiEy DE 05 54214 010

Eira and Electric Shack

CAN/CSA-C22.2 No. B0950-1 03
UL 60950-1:2003
EN 60050-1:2001

JI”h‘i L |
N -
‘-i l' - ok [h gt L

Wimester, Wass

Alleprs MicmaEysems, P
115 Mol east Cota, B AR08

achuiris BRSO {208 251500




\CS712 Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
2.1 kKVRMS Voltage Isolation and a Low-Rexistance Current Condrictor

Functional Block Diagram

Hunl Cumeif
(=}

Pin-out Diagram
13+ ||:||_|I
FLTLR
£ D
Terminal List Table
Mumbar Mame Description
1amd 2 P+ Tarminals for curnent being gensed; fused Internally
Fand 4 |F— Terminals for currert being sanged; lused internally
] GHD Signal ground termiral |
& FILTER Tormiral far extarnal capacitor fiiat scts bardwidth
7 WIOUT Anghog oubput signal
@ WG Deyvice power supply fermingl J
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\CS712 Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
2.1 kVRMS Voltage Isolation and a Low-Resistance Current Conductor

‘OMMON OPERATING CHARAETERISTIGE“ sver full range of Tap . CF = * nF, and VGG = 5V, unless otharwise specified

Charactaristic [ symbol Test Conditions [ Win_ | Typ | Max [ units
LEGTRICAL CHARACTERISTICS
upply Valtage Voo | 45 50 | S5 v
uppiy Current 'ac Veog = 5.0 W, outpul open [ ] 1 mA_ |
wtput Zarer Champ “oitage T oo = 11 mh, T =25°C [+ B3 — W
wiput Acsistance Fowr iUt = 1.2 mA Ta=28'C = 1 2 o
Utput Capacitance Load Clan  |VIDUT o GND = - 10 nF
uutput Resistive Load R oo |WVIDUT te GNO a7 = = kD
Fimmary Conductor Registance M mary |[Ta=235°C - 1.2 - mifl
WS Isclation Welttage Voms | Pine 1-4 and 53 B0 Hz 1 minyte, T4=25°C 2100 = a2 v
C Isclation Volage Vocoe  |Ping 1-4 and 58 1 minute, Ta=25"C - 5000 - i
m‘gsl‘.ﬂﬂ Time Laor Ip = Ipimax], TA= 257G, COUT = open - 3 - WE
esponss Time Vopemanse |1p = |piman), TA= 2575, CoyT = opan = 7 — B
izn Time i Ip = p(max), TA= 29°0C, CiolT = open = g = L&
requericy Bandwidih 1 _adB. TA=25C lpls 10A peak-ia-peak 50 : - | MMz
anlinearity B |Ovesfull range of 1P - 1 | 418 4
mmetry Eom  |Over full range of IR ap 100 o | %

v Voo l
mro Cairrert Sutput Voltage iz | Bidirectional, lp=04a, Ty =250 - 0.5 - W
annetic Offset Eror Venmom  |Ip =0 A, after exeursion of S A e 0 — | v
W VoE
— - - uf:ﬁ Typ. =110 ?‘Ii?:é 1 Typ. =110 my |
L Typ. =110 00625 i Typ. =110 i
Cuiton b reaches 803 of sjearny-atale level, T4= absT G A pressrt

awer-0n Tine Fo an |eadframe - | 35 — 3
agnelic Goupllngi - 12 - | cm
tarmal Fliter Eauiﬂmoe" et 1.E | s |

Javica may e operated at higher primary currant ievels, Ip.and ambiet, T4 . and internal leadirame temperaturas, Tye . provided that the

aximum Junctan Tampatatire, Tylena), s not exceeded,
=01 mT.

AF(NT) forms an RC circull vis the FILTER pin

OMMON THERMAL CHARACTERISTICS'

wim | Typ. | Max Unita_|
serating Internal Leadirame Tamparaturs ] Lor !E range 40 - i) e
Walue Units
netiona-Lead Themmal Susistarce” H P LM::rurrlnd o the Aflegro ASEKR 742 eyaluaion board B AN
LR Mounted or tie Alegro B5-0372 —valuation beard, includes the powar can- J_
mmu-tﬂmbijwmalieﬂst_m ‘s |gumed by theboard  — —— - B - 5 iy

\ddifioral tnermal information is avallabla on the Alegro wehsite.

‘e Allegro evaluation board hag 1500 mm2 ol 2 oz, coppar an mach ide, conmectad 1o pine 1 and 2, and to pins Sand 4, wiith thesmah viak
rriectSmg the [ayers. Perfoimanse values [molude the power consumed by the PCE. Euriher details an the board are available from the Frequertly
iked Guestians dacument on our website. Euriher infarmatlan ahaut bozrd deslgn and thermmal parformance alse can pe found In the hpplicstions
ferma-tion section of this datasheal.

Alegro WigroSyseme, ire.

T
= b = 445 Mortheam Culoh, By 15136

R \ion-pmter, Massacsela 0 16150038000 £rd G000
by Wil EE L T el lsgramcfa clf




\C$71 2 Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
3 ] kVRMS Veltage Isolation and a Low-Resistance Current Conductor

05A PERFORMANCE CHARACTERISTICS Top = 4010 a5 oF =1 nF, and Yoo =8V, unless pthanwise specified

Characternisiic Symbol Test Conditions Mn | Typ. flax, Units
iptirized Accurdcy Range Ip =5 - 5 A
SeneTs  (Ower full range of lp, Ta =28°C - 165 - ma A
mm"'m‘z SansTop  |[Owver full range of |p 178 - | &3 A
Feakacpean, Ta= 2575, 155 mth procrammied Sertiity - 45 - mi
CF=4.7 nF, COUuT = apen, 20 kHz bandwidlh ||
G Foaldo-peak, 1 = 20 0, TIS WA programmed BEnatviy, |
aie woiseepy |CF=#7 nF COUT = open 2 khz bandwidth - z0 - i _!
Foakiopeas, T = 257G, 185 miA programmed Sensitivity, - /O - my
CE = 1nF, SoUT = apen 50 kHz bandwidth | ||
lectrical Offset Voltage Vee |ip=0A a0 ~ | 40 —
e BT 3 L Y i L - [3F=] 1 =
— ) [ S L :

Jevice may be aparated at higher primary cument levels, 12, and amolent temperatures, TOR, pravides that the Maximum JUnetion
smperaturs, T J{max). & net axceeded,
ot —40°C Sensitvity may shill a5 much DU sutelde of the datashest imils,

Jarcertage of \p, wihip =5 A, Cralpin fitered.

2048 PERFORMANCE CHARACTERISTICS Tgp = 4G lo gsic! oF = 10F, and Voo = 5 Y, unless othervise epacified

Characteristic Symbol Teet Conditions T ryne | ] i |
plimized Acouracy Rangs = = | = 20 A
SensTh  (over ful range of 1P Ta =25C - 100 - WA
;n;--nitlluit-,r2 SensTo2 | Owerfullrange af Ip oy - 103 LI
Beactopeah, TA=2510, 100 mVWA prog =amed Seasiivty - 24 - v |

Cp=47nF, COUT = Oopen, 20 kHz bandwidth
aak-to-peak, 1 = \ m proTamm

mae UHDISEIPPl Ce =47 rF, CQUT'ﬁ' = open, 2 kHz bandwidth - 10 - i
Feanls peak 16 =250 100 e programmed S ensllivity, - 40 - '
CF = 1 aF, Cour = opan, 50 kHz bandwidih |
octrical Offsel Vallage Vo:  llp=DA 30 - 30 my
Fal ulptt Emren E'n.:n__ IP=-LEI:I#-.'IA'= el - 1.0 _._I_ __||

e B _____.._I_ g
Sevice may be uperated at highar primary cureen levels, g, snd smblenttem paratures, Top. provided Ihat the Maximum Junction
smperature, Tjimak], is nol exceedad.

A} —40PC Senativity may shift as much g8, outside of the datashest Bmits.

serpartage of [P, with 1p = 20 & Culput fitersd.

10A PERFORMANCE CHARACTERISTICS Tgp =40°Cte asrc! Gp = 1 nF, and Voo = 5, unfess othervise specified

Characteristic symbol Test Conditions i | Typ., | Maw | Units
plimized Accuracy Range p__| -30 - | ao A
2 SenaTh  |Dvwer full range o |p. Ta=35°C — 5 — A
ansitivity Zemstop |Cwver fuill range of B 54 = a8 A,
Preak-1o--£ak, TA- 2570, 85 it pregramimied Sensility - 2 - e
oF = 4.7 nF, CoyT = open, 20 kHZ bandwidlh
eakdo-peak. | = BB TV A programmed Send ity
aise “nasmer (& =47 nF, G a=open 2 kHz bandwidth - 7 = my
Seacepan T8 = 25°C, 66 mA pregrammed Sensitiity, = L - mvj
GF =1nF, CouT = opam 50 kHz bandwidin B
ecrical Offset Voltege Ve IE=0A e e a0 my |
fal Egzrt Frroe” | ] |P=:t:‘ﬂ A.I = e ol :t1.5_|_ = i o 5

Savlce may be cperated at migher primary current levels, I, and ambient temperatures, Top. provided that the Maximum Junction

smperawre, T imax), is niot exceedad,
i =A0°C Sensitvity may shift as much 3% outskde of e digtashoct limits.

1grpentage of Ip, with 12 = 20 A Dutput hiterad.

Alkgre MicroSysiana inc,

‘.ﬂ \?.‘ 415 Mot Cuboll, Sax 15126
L] i Wiorceeter, pmasacagstts O 4GS DEIE (208 BRA-A000
b 2 W T, ween allegromicie cam




Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
2.1 KVRMS Voltage Isolation and o Low-Resistance Current Conductor

\CS712

Characteristic Performance
Ip =54 Sens =163 Vs, uniess otherwise specified

Mean Supply Gurrant versus Ambient Tempearature

Supply Currant versus Supply Vollage

Voo =8
(LRE] ([ ) — e B  —g——
L]
a=
- il =
90 0l
it ‘E &7 =
&0 = ad i |
; -
Eoorg | : -
T.0 bl
LS 07
B
Bl T 0 o 1 CL TR i A2 4E & 50 G2 53 aE AR
Ta "y Vg IV

Wagretic Offsal versus Ambient Temperaturs

Wonlinearity versus Ambiant Tempearature

7o LX) ip=10#
5§75 B
1.5
150 o]
(] — P
1.0 10
0.7 18
=
n. | 4
[N — Rms— e l
-al [ a an 180 2 50 € el = 161 El
Ta ol Ta el

Maan Total Qulput Evor

150

=108

yersus Ambpient Temparature

|

L

a0

=

=3

-100

-15u|__

Output Voltage versiis Senaed Current

TadlCl

2

Senaitivity versus Sensed Curmant

L - i LSy — I i ‘o

&7 g . | et _:'-—-1

a8 R I e . =
Ta sy E o e e 1 Ti.l'{.“]|
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\CS712 Fully Integrated, Hull Effect-Based Linear Current Sensor with
2 1 kVRMS Voltage Isolation and a Low-Resistance Current Conductor

Characteristic Performance
Ip = 30 A, Sens = 68 miiA unless otherwise spacified

Mean Suppy Current versus Arnbiant Termnperatung Supply Current versus Suppiy Voltage
Yor=AY
e i n 1 I
aE LE
__,—-"'-_.-__-"l—_. 1':'
W — .3 -—
E 04 T & =
t —
B.o g B
L. 75 i w3 -
= fa ¥ _—
Tk PP —a
a5 I it
LE
§0ETUTR é— """" i L’ﬁ“’”""‘(ﬁ -------- e =TT 47 4B &% & o082 b3 2k ad
Tars) wog Vi
Magratic Offzet Current versus Ambient Temparature Monlinearty versus Amblent Teemparature
10 . 2t = - —
1.5 |
1180 1.6 —I
14
BT -..-""f i ==
_,,.r"""f ] d
ool na
% !
.20 O.é 4
05 fi—
‘ ] |
i
A1 a i Tli‘ﬂl1m 1240 p ] B o B 100 180 20
Ta 1)
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\CS712

Fully Integrated, Hall Effect-Bused Linear Current Sensor with

7.1 kVRMS Voltage Isolation and a Low-Revistance Current Conductor

efinitions of Accuracy Characteristics

-psitivity (Seny) The change in sensor oltpul in respaonse L a
& chanpe trough the primary conduclor. The sensiLivity 1s

s product of the magnetie eircuit sensitvaty (G /7 A) and the
wear 1C amplifier gain (mV/G}. The Hiear 1C amplifics gain
u-grammmed af the fastory o optimise the sensilivity (mY/A}

¢ the Full-senle cutent of the device.

jise (VNOISE)- The product of the lincsr 1C amplifier gain

WA and the noise Toor for the Allepro Hall «ffect linear 10

| &3 The noise oo is derived fum the: thaymnal and shot

e observed m Hall elemenls. Dividing the notse (my) by the
sitivity (mV/A) provides the snallest current that the device
able to resabve.

pearity (ELIN) [he degrec o which the vollage nutpit from
+ wensor varies in direct propordien to the prittiary crurrent

ogh its full-sedle amplitode. Nembinearity m (he outpue can be
ribited 1o the saturation of the flus concenirator approaching

» full-scale current, The following equal:an is nsed Lo dove

= Yinearity,

_ i =¥
gt - u sat| wirr_foll-sealzamporss L
| ZTF —iF
1 {“[ [‘ vt hlfiseale ampenss |c.1|_'ru:g_1} [{

iere VIO full-scale ampures = the autput voltage (V)
wort the sensed GUITELT approximates L) l-scale +lp-

mmeiry (ESyp). Lhe degree o whieh the absalute veltage
tput from the sensor vanes in prroportion @ eilher 4 positve
nepalrve (ull-seale primany eurreal. The following [brmula

psed lo denve symnimelry

x

a0+ ffl-scale mﬁﬂ_—_ﬂ"ﬁg‘-
100 F e
gty dort - full-seals amporss

Hescent sutput vollage (VIOU T {he output of the sensor
ier; [he primiary climent 18 2ere. For x umipobr sipply vollage,
porrmadly romailss Vo2 Thus, Vol 5 W framislaled i
OUTHH =23 W W arnticn i WION T <ol b agtriliated fo

! 1'E:F.-(JliL',T‘I|.':]'l of the Allegro linsr 10 gaiessent voltage Irim and
mal dnft.

sctrieal offset voltage (VOE). The deviation of the devics
(it from its ideal guicscent valne of Wog ! 2 due o
nmagnelic vanses, To convat this voltape o ampetes, divide
the device sensitivity, Sens.

wcuracy (ETOT). [he accuracy represents  the maanium
vistion of the actunl output from 165 idesl value This 15 also
own as the total oupul emor. The accuracy 15 illustrated
wphically in the outpul voltage versus current chart at right

Aceuraey 1s divaded mto four areas:

0 A at 2550, Accuracy of sensiig Fere current flow at

255, withoul the ellects of tempetature.

+ ) A uver temperature, ACCurscy ol sensing Fero ST

Mo imcluding temperatur: effects,

1 Fulk-seale corrent at 25°C. Aceuracy ol sensing the full-

seale cuprent at 2570, without the eflects of temperature.

+ Full-scale current over temperature. ACEIELy ol sonang

fillscale current flow meluding temperatures effiets.

Ratiometry, The rabomelne fealure means Lt 5 O A puiput,
VIGLTT{Q), coomuradly equil T VOCA2) and seositivty, Sens, are

proportional to its supply vollage, Yoo The following formulais
Lsed o derive the ratiometric change in (hA outpul vollage,
il 0,

IOUTIEAT

» »

¥ !
100 wimemwen AT
oo S

The ratiomeTe change I sensilivity, SensRAT it i3 defined g

SemsVO0 S Senasy
ﬂﬂ%ﬁ Fog vav

Output Voltage versus Sensed Current
Aceuracy at 0 A and at Full-Scale Current

£ o .
— AoamEY

|'l cyp ATEmg B1Eae

BT o3
Civer Temnp sraialt |

Al agre MicroSysans @

115 Korttimast Oubo. Pox 15026

icester, Wasaackuinats BR1ADOE () BEERE00
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\CS71 y. Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
2.1 KVRMS Voltage Isolafion and a Low-Resistance Current Conductor

efinitions of Dynamic Response Characteristics

1 %] .f'_ Erireany SuTam

-opagation delay (tPROP). The fime required for the sensor

itput o reflect a chamge wm the primmay current sigmal, /
apaga-tion delay is at-ributed To inductive loading within the
wear 1O packape, as well g5 in the inductive keop formed by the
irnary conductor geomelry. Propagation delay cun be

iasiderd as a fived vime olfset and may be compensated. 7T Propagtien T, b e

T Tramdueer Supu

Espomse time (tRESPONSE). The fme interval betwedh i it
P
when the primary currsnl signal reaches 0% of 1ts fimal /7
|

Jdue. and b) when the sensor reaches 90% of its ourpul

; 5 =Tr (=]
sresponding to the applicd current. e
|"'— —— Raapatat Time, D m !
se thime (tp). The timne interval belwoen 2l when the sLns0r |_
. : 1N " Fars T

wwhes 1056 of 1ls full seale value, and By when it reaches 00y of
full scale value, The nse Lme 1 sk response 15 used 10
tive (ke bandwidth of the ¢ament siusor. m which f{-5d81= =

i\ —~mmaiucer DUl

35 /i, Both L and IRESPONSE 818 detrsmentully alfeciod by |

dy current losses sherved in the condustive 10 groumd plane. i >
= =T Rigm Tineg,
Copwerr an TIMe varedy Eetemal Filber Capaciarae Etap Respanse
ryh | o
ha T Tas 45T
1€ = i
11 14 I
gt = o
= A0 | g ey AN
1 ] '
I -
e =
2] /
@ i gy TRTOR D
. 1 = SF{RfF30 £ ] | s :
N34
; jl [Taceitnlion Sipmal
i, f;
!
sy T HELE
(] AN
ar (nF
Bee Trm veras Exernal Fiker Lapastarse s ; Gise Time vars Exterai Alter CApackanes
taa el wim 49
; s o E BT i il
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Pl _% a7 17.58 20 f
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= o ] e 65 15 e
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=i 4 1 Tt B
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Fully Integrated, Hall Effect-Based Linear Current Sensor with
2.1 kVRMS Voltage Isolation and & Low-Resistance Curvent Conducior

hopper Stabilization Technique

opper Stabilizalion is an irmerattive cireuil technique that i tsenl
mimianize the offset vollage of o Fiall elewent and o asso-ciuted
chip amplifier, Allegro patenied a ChappeT Slahilira-tion

hiique that neurly climinates Hall I cutsnt drifl mduced by
nperalite or packnge sUress effcels, This ollset neduchion

‘hnigue is based on asignal mklul ation-demadulation process.
odulation is used 1o separate the undosired de offset sipnal [Tom
> magnetically mduced sipnal in the [requency dommn. Then,
ing & low-pass (ilter, the mdulsted de offset is suppressed

1ile the magnetically induced sigmal passes through Lhe falter

s result of this chopper stabilization approach, the output
Jtage from the Hall 1C 15 descnsitized (o the effects ol tempaa-
1= and mechanisyl stress, This {achnique produces devives thal
ve an extremely stable Electrical (HTeet Voltage, are 1NImue
thermal siress, and have precis: recoverability afle

nperatime cveling.

This technique is made possible through the use of a BiCMOS
pracess that allows the use of low-offacl and low-noise amplifiers
i cembination with high-density Jogie integratior, and sample
and hold crenils

rpical Applications

;<]
P
T AL L BI bt D
RF Canveiel

=

slication 4. Rectfied Outpul. 33 ¥ scaling and reckfication applieatan for
.00 eoawerters. Replaces sumant wansformar sohtions with simpler G
it £ is a funchon of tha lead tasistance and filkeiing deslrad.

aai be omitted i he full reRoe s desired.

11IP+ ——
fi 1P+ WIDUT -
P ALETIZ =

alR-  FILTE

Application 3. This configuration |ncrsases gain to 810
vl (teeted using the ACST2ELCOBA).

WP Wi —
i ; 5
P AT - B

ACETIE
\p— FILTER J_ LMNTESS

IP= ENDE1 ¥ E

- Irad

ppplication 5. 10 A Oyereorent Fault Latch, Faull threshold st by R1
and B2 This clredt |giches s pvercument faufl and holde it untilthe 5 W
rail i& powened dowr.

Miaga MizraSyeems, e 10
145 Hortheest CuriT Bas 100 )
orcaste:, Massaiiusels 115 15-0036 (2021 A53-5000
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\CS712

Fully Integrated,

Hall Effect-Based Linear Current Sensor with

2 1 kVRMS Voltage Isolation and a Low-Revistance Current Conducior

wproving Sensing System Accuracy Using the FILTER Pin

[or-Frequency sefsimg applications, it is often advantageus
aibd o simple RC filter to the outpus ol the sesor, Such a low-
23 filter improves the signal-o-nuise ratio, and {herature the
wolution, of the sensor putput signal. Lloweser, the addition of
RE filter 1o the output of g scusor [C can resull in undesirahlc
ysor oulput attenuaton — evel for de signals:

onal attenuation, AYATT is o result of the resistive divider
et hetween thi resistancs of the ewtertial [ilier. BE (562
splicasion 6, and the it impedance and resistance of the

stewmier inlerface cirewit, R [FC The transfer functan ol
< resistive divider 1s given by,
IMTTF

ar v

¥ THTEL
ent iF B wnd R[NTIC are designed 1o malch, the two il ivicdual
istance values will most bikely drifi y different omounts Over

wernperamre. Therefore. signal attenuation will vary as o fuyetion
of ternperamie. Hote (hat, m many CUses, the input impedance,

BynTrc - of a typical analop-to-digital converter (ATC) can Lz
as bom o L0

'y ACST12 contains an mgermal esislor, aFILTER pin comoigc-
fiom to the printed citeuil hosml, and an internal buffer anyphifer
Witk this cirewit arehitosluns, WS S impleiment a simple KO
filter vig i addition of & capacior, ([ {ee App)icalion Ty lrem
he FT1 I'ER: pin 10 ground, The baffer amnplilier nsde of the
ACST12 (Toeated alier the initernal resistor and FIILTER pmy

onnestion s elimirstes thi gllenuation cansed by the resitive
divider effiect described wn the equation for AYATT- Therefors, the

ACST12 device s ideal for use in high-sccursey applicatiuns thut
canmnt allord the signal attenuation ysspciated with Lhe use of an
external RO low-puss flter,

Fra [
e .

plieation 8 When a Iowe pass filker is constructed
erraly toa standard Hall effect device, 8 reslstive
dar may exiat batween the filter resistor, RF. and
raststanee of the custamer Intarface circuit, KIYTRC:
L& reelgtive: divid ef will causs eypessive attenuatian,

v
I n--l':

Mg T

Fagalrm Crdtar

&

given by the transfer fumciion for AVATT: sk
b
£
[ o
el Sl
=
:-ﬁ'\.'
"H.B.
plication 7. Using the FILTER pin ‘ |
snugtion effects of the resistor dividar 1
1P+
o B a4
“nl

Hhagrn ALETE
Bufer cepifier
el FopaEic
(L 1. N1} Ao
£ L1l Fud
e

A

A

1 -
||

T ItF

g MRy SIS Ll 1 ’1
115 hrtheas Canolf, Bos 15036
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Fully Integrated,

\CS712

2 1 KVRMS Voltage Isolation and a Low-Resis

Hall Effect-Bused Linear Current Sensor with
tance Current Conducior

ackage LC, 8-pin SOIC e 41

— e — 3

Frdfl iy N egizie, 1 b s mby

Limesskins in mkmelec

8 Cuskviary Smergns (n | m e do krEm aly |

[r-rmm.lEﬂEEHFl-EiEM] 4 -

Db aacd st ol ot Feesi, in Suns. md darbw ¥ s

Eratd e and kead morfiga Wicn ol auppE hacriat prethin ik shown & |
.{I:'l‘luniilﬁ' e e

T 3 |

L

" C : | ;
i : I ey g ATIHG PLANE
m@ —a PLANE 2AUIE PLAHE
A [a -
i3 |-|:-1:z J'—"I 1“'—' [ :;: "::j
B AT L), ol Ll | wwm
i ['_P:E!l_ﬂ oif oo
ackage Branding
1o altemative patterns ara Lsed
acg | Allegro Current Sensor ACE | Allegro Curranl Sereor
T2 Device family numper 712 Davice Family number
T indicatar of 100% matte tin leadframie plaking ACETIZT T indicator of 100% mate Lin leadframe platicg
ACSTIET f Dperating smolernt tarnperatura range code RLEPPP F Cparafing amiHent tam perature range cade
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ABSTRAK

Semakin bertambah banyaknya kendaraan membuat lalu lintas sekarang ini
sangat padat terutama di kota-kota besar, Oleh karena il dibutuhkan suata
perangkat yang dapat mengatur durasi nvala lampu lalu lintas secara otomatis
werdasarkan kepadatan kendaraan per jalur. Pada skripst i dilakukan rancang
bangun perangkat lampu laly Hintas berdasarkan antrian kendaraan yang bertujuan
antuk mengontrol lalu lintas secara otomatis scsuai dengan  kepadatan masing-
masing jalur. Perangkat ini bekerja menggunakan sensor Ultrasonik sebagal sensor
pendeteksi kepadatan lalu lintas serta mikrokontroler Arduio Uno yang diprogram
dengan bahasa BASIC. Dari hasil pengujian pada miniatut perempatan jalan raya
ditunjukkan bahwa perangkat mampu mengontrol finrer lampu lalu lintas sccara
otomatis berdasarkan antrian kendaraan. Jika kendaraan yang terdetekst melebihi
panjang antrian yang ditentukan maka lampu lalu lintas akan berubah sesuai dengan

perbandingan antara dua lajur yang seatah.

Kata kunci : Timer lampu lalu lintas, Sensor Ultrasnnik.r\rlikmkﬂntruler

Arduine UNO
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BABI
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dalam kehidupan sehari-hari kita tidak bisa terlepas dari peraturan lalu lintas
di julan raya, Pada hakikatnya lalu lintas tidak hanya di atur oleh pihak kepolisian
saja, namun traffic light juga ikut berperan dalam mengatur jalannya dan

kelancaran arus lalu lintas.

Biasanya #raffic light terdapat pada persimpangan jalan, seperti perempatan,
pertigaan dan lain sebagainya. Iraffic light terdiri dari 3 warna lampu yaiiu
merah, kuning, dan hijau. Merah berarti berhenti, kuning berarti persiapan untuk
jalan, dan hijau berarti jalan.

Meskipun fraffic fight memperlancar  arus lalu lintas, namun tidak
memungkinkan arus lalu lintas itu lancar sepenuhnyy, dikarenakan jumlah
kendaraan di kota semakin banyak dan padat Kepadatan kendaraan akan
menimbulkan kemacetan pada suatu persimpangan atau perempatan pada suatu
jalan, dikarenakan rime delay yang terus statis, Traffic light otomatis merupakan
teknologi vang sedang di kembangkan untuk membantu dalam mengontrol jumlah
kendaraan di jalan raya. Untuk mengendalikan kepadatan kendaraan dengan
traffic light olomatis ini menggunakan alat pendetcksi (sensor),yang digunakan
untuk mendeteksi jumlah antrian kendaraan. Informasi vang di dapat dan sensor
selanjuinya dikirim dan diotah oleh kontroller.

1.2 Rumusan Masalah

Dari latar belakang vang telah diuraikan, maka rumusan masalah dalam

penelitian ini adalah :

a. Bapgalamana merancany Traffic Light dengan delay (ime yang dinamis
sesual kondisi jalan.
7-\(). Bagaimana ¢ara mempercepil pengendara untuk sampai pada tupuan ?
- "¢, Bagaimana cara untuk mengurangi kemacetan dijalan raya yang semakm

padat kendaraan 7




d Bapalamana merancang dan membuat Traffic Light berdasarkan jurmlah

kendaraan dengan Arduino Uno 7

1.3 Tujuan

Tujuan dari membuat alat ini adalah sebagai pengembangan teknologi traffic
light monoton guna mengurangi  antrian penumpukan  kendaraan pada

persimpangan jalan yang semakin panjang.
1.4 Batasan Masalah

Agar penelitian yang akan dibahas tidak meluas maka penelitian dibatasi
sebagm berikut ¢

Penggunaan Profotype i digunakan untuk lalu lintas di perempatan.

a,
b. Penggunaan sensot ultrasonik sebagai pendeteksi kendaraan.

L

Kendaraan dalam keadaan mengikun aturan lalu lintas.

&

Protutype ni hanya fokus pada proses penyalaan lampu lintas dengan
keadaan vang ditentukan oleh sensor.

e Prototype ini menggunakan software Arduino
1.5 Luaran Yang Diharapkan

Luaran yang diharapkan dala T [ﬁénclitihn dan hasil ilmiah i mampu
menggunakan Arduino Uno sehagal peﬁ'gciﬁﬁnl lampu lalu hintas otomatis  yang

dapat diaplikasikan pada perempalan jalan dengan kondisi lalu lintas tersibuk.

1.6 Beberapas Kegunaan Illlariq_‘F‘as:ma!ii:im‘t?I ini adalah :
. )

a4 Memperlancar atau mempercepat pengendara untuk sampal fujuarn.

b, Mengurangi tingkat kemacetan di kota.

1.7 Sistematika Penulisan

Sigtematika penyusunan fugas akhir terdiri dari:




BAB 1 ; PENDAHULUAN
Bab ini berisi sub babpendahuluan yang berisikan lentang latar
belakang tujuan,batasan masalah.

BAB I! : LANDASAN TREORI

Merupakan teori dasar berisikan teori tentang Traffic Light.
BARB I | PERENCANAAN DAN PEMBI JATAN ALAT

Merupakan pembahasan masalah yang berisikan perencanaan konstruksi

alat dan perencana pengendali rangkaian yang akan di buat.

RBAB IV: PENGUJIAN ALAT
Merupakan analisa yang bensikan lentang deskripsi kerja alat dan
pengendali rangkaran.

BAR V1 PENUTUP

aMerupakan bab penutup vang berisikan kesimpulan dan saran-saran

dari penelitian yang sudah dilakukan.




BAB 11

[.ANDASAN TEORI

2.1 Arduino Uno

Arduino Uno adalah papan sirkuit berbasis mikrokontroler ATmega328. 1C
(integrated circuit) ind memiliki 14 input/output digital (6 outpul untuk PWM), 6
gualog input, resonator kristal keramik 16 MHz, Koneksi USB, soket adaptor, pin
header JOSP, dan tombol reset. Hal inilah yang dibutuhkan untuk mensupport
mikrokontrol secara mudah terhubung dengan kabel power [JSB atau kabel power
supply adaptor AC ke DU atau juga battery.

Gambar 2.1 Arduino UNO R3 ATmega323 [1]

Uno berbeda dam semua  board mikrokontrol diawal-awal yang tidak
menugunakan chip khusus driver FTD! USB-to-serial. Sebagui penggantinya
penerapan 1JSB-to-serial adalah ATmepal6U2 versi RL (versl sebelumnya
ATmeeaRl]2). Vorsi Arduine Uno Rev,2 dilengkapi resistor ke 82 ke pars
ground yang lebih mudab diberikan ke mode DFIT. [1]

Untuk keunggulan board Arduino Uno Revision 3 antara lain:

. 1.0 pinout: ditambahkan pin SDA dan SCL di dekat pin AREF dan dua pin

lainnya diletakkan dekat tomhol RESET, fungsi TOREF melindungi kelebthan
tegangan pada papan rangkmian. Keunggulan perlindungan ini akan kompatibel




juga dengan dua jenis hoard yang menggunakan jenis AVR vang beroperasi pada
tegangan kerja 5y dan Arduino Due tegangan operasi 3.3V

- Rangkaian RESET yang lebih mantap.

. Pencrapan ATmega 16112 pengganti 8UZ.

Bahasa "UNOQ" berasal dari bahasa Jtalia vang artinya SATU, ditandar dengan
peluncuran pertama Arduino 1.0, Uno pada versi 1.0 sebagai Teferensi untuk

Ardwino vang selanjuinya, seri Ling versi terbaru dilengkapi USB. Spesifikast
Arduino Uno !

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Uno

Fv‘lumcnnim]hr - |_ ﬁmc@ﬁ - -||
pperatm;, Voltage | &%, _____ :||
[Iput Voltage I_T- v |
rremmm::nd:::dl B | e I
|lnpui "\r'ultagf: Ull‘ﬂitﬂ [ 620V |
Digital O Pins BT mi whlch 6p 6 provi wide P PWM r.:rutput} ____|
ﬁnulog Input Pins | 6 |
DCCurrmtperIUPm | #oOMa B ___|
'bc Current for 33VPin | i{: Ma |
EFIash oo | 32 K03 (A lmegad28) of T which 0.5 KB used by |
| 4 | bootloader - |
fﬁﬂm — I KB (ATmegad28) - |
|FEI‘ROM — [ 1k ATmegad28) __]
FlﬂckSpm:d —— e -
Length —— 7| es6mm === "]
Width — | s 4Em__ ____ - _____ '____1:
R I S .




2.1.1 Power

Arduine Uno dapat disupply langsung ke USB atau power supply rambahan
yang pilihan power secard olomatis berfungsi tanpa saklar. Kubel external (non-
USE) seperti menggunakan adaplor AC ke DC atau baterai dengan konektor plug
gkuran 2.1mm  polaritas positif di tengah ke jack power di board Jika
menggunakan baterai dapat disematkan pada pin GND dan V in di bagian Power

konektor.

Gambar2, 1.1 Power Supply Arduino Port [1]

Papan Arduino ini dapat disupplai tegangan kerja antara 6 sampai 20 volt, jika
catu daya di bawah tengan standart 5V board akan tidak stabil, jika dipaksakan ke
{egangan regulator 12 Volt mungkin board arduino cepal panas (overheat) dan
merusak board. Sangal direkomendasikan tegangannya 7-12 volt.

Power PIN:

. VIN - Input voltase board saat anda menggunakan sumber catu dava luar
(adaptor USB 3 Volt atau adapior yang lainnya 7-12 volt). Anda bisa
menghubungkannya dengan pin VIN ini atau Jangsung ke jack power SV. DC
power jack {7-12V), Kabel konektor USB (3V) atau catu daya lainnya (7-12V),
Menghubungkan secara langsung power supply lvar {7-12V) ke pin SV atau pin
3 1V dapat merusak rangkaian Arduino ini, jangan salahkan saya ya?!

. 3V3 - Pin tegangan 3.3 volt catu daya umum langsung ke board. Maksimal

arus yang dipetbolehkan adalah 30 mA.

. GND - Pin Ground.




. {OREF - Pin ini penvedia referensi tengangan agar mikrokontrol
heroperasi dengan baik. Memilih sumber daya vyang tepat atau mengaktifkarn

penerjemah legangan pada output untuk bekerja dengan 5V atau 3.3V,

Memory

ATmepa328 memiliki memory 32 KB (dengan 0.5 KB digunakan sebagai
bootloader). Memori 2 KB SRAM dan | KB EEPROM {vang dapat baca tulis
dengan libari EEPROM),.

2.1.2 Input and Output

Masing-masing dari 14 pin UNG dapat digunakan sebagai input atau output,
menggunakan perintah fungsi pinMode(), digialWrite( ). dan digitalRead() yang
menggunakan tegangan operasi § volt. Tiap pin dapat mencnma arus maksimal
hingga 40mA dan resistor internal pull-up antara 2(-50kohm, beberapa pin
memiliki fungs: kekhususan antara lanry:
. Getial: 0 (RX) dan 1 (TX). Sebagai penerima (RX) dan pemancar (1%)
TTL serial data, Pin ini terkoneksi untuk pin korespondensi chip ATmega8L2
L1SB-toTTL Serial,
. External Interrupts: 2 dan 3. Pin imi berfungsi sebagal konfigurasi trgger
saat interupsi value low, naik, dan tepi, atau nilaj value yang berubah-ubah.
. PWM: 3. 5, 6,9, 10, dan 11, Melayani outpul 8-bit PWM dengan fungsi
analogWrite( ).
. SPL: 10 (SS), 11 (MOSD), 12 (MISO), 13 (SCK). Pin yang support
komunikasi SPl menggunakan SP1 library.
- LED: 13 Terdapat LED indikator bawaan (buili-in} dilubungkan ke
digital pin 13, ketika nila; value HIGH led akan ON, saat value LOW led akan
(JFF.
. Uno memiliki 6 analog input tertulis di label AQ hingga A5, masing-
masingnya memberikan 10 bit resolusi (1024). Secara asal input analog tersebut
terukuru dari 0 (ground) sampai 3 voli, rupun memungkinkan perubahan eratas

dari jarak yang digunakan oleh pin AREF dengan funesi analogReferenced }-

Sebagai tambahan. beberapa pin ini juga memeliki kekhususan fungsi antara lain:




- TWI: pin A4 atau pin SDA dan and AS atau pin SCL. Support TWI
communication menggunakan Wire library. Inilah pin scpasang lainnya di board
UNO:

- AREF. Tegangan referensi untuk  input  analog,  digunakan funpsi
analogReference().

- Reset, Meneka jalur LOW untuk mercset mikrokontroler. terdapal tambahan

tombol reset untuk melindungi salgh satu blok.
2.1.3 Communication

Arduino Uno memiliki fasilitas nomer untuk komunikasi dengan komputer
atau hardware Arduino lainya, atau dengan mikrokontroler. Pada ATmegadl¥
menerjemahkan serial komunikasi UART TTL (5V) pada pin 0 { RX) dan 1 (TX).
Pada ATmegaléU2 serial komunikasinya dengan USBH dan port virtual pada
software di komputer. Perangkat lvnak (firmware) 1612 mengeunakan driver
standart USE COM dan tidak membutuhkan driver luar lainnya. Bagaimanapun
pada OS Windows file ckstensi _inf sangar diperlukan. Software Arduing bawaan
telah menyertakan serial monitor yang sangat mudah membaca dan mengirnim data
dari dan ke Arduino. LED indikator TX dan RX akan kedip ketika data telah
terkirim via koneksi USB-lo-serial dengan 1JSR pada komputer (tetap tidak pada
serial com di pin O dan pin 1)

& oftwareSerial library membolehkan bunyak pin scrial communication pada Uno.
ATmega328 juga support 12C (TWI) dan SPI communication Software Arduino

terbenam di dalamnya Wire library untuk memudahkan penggunaan bus 12C.

2.1.4 Programming

Microcontroller ATmega328 pada Arduing Uno dapat preburaed dengan
hootloader yang dapat anda upload kode baru anpa menggunakan programmet
perangkat lainnya, Komunikasi menggunakan protokol original STK500, Anda
dapat pula langsung hootlvader dan program pada microcontroller melalui 1CSP
(In-Circuit  Serial Programming) menggunakan Atduino ISP atau  yamg

sermisal nya




Pada ATmegal6l/2 (atan 8112 di revl dan rev? hoard) dapat melihat firmwarc
source code, Pada ATmegal6U2/8U2 load-nva dengan DFU bootloader. yang
dapat diagktifkan di aniaranya:

On Revl boards; menyambung jumper solder di balik board dan kemudian

mereset U2

On Rev2 or later heards: Resistor suntikan pada 8L12/16U2 HWB ke jalur
ground, hal ini dapat membuat mudah masuk ke mode DFU.

2.1.5 Automatic (Software) Reset

Agak dibutuhkan tekan tombol reset sehelum upload, sebab Ardume Uno
dirancang reset dulu oleh soltware ketika terhubung dengan komputer. Satu
komponen jalur kontrol aliran (DTR) dari ATmega8U2/ 16U2 yang terhubung di
resel seperti halnya ATmegaldl8 dengan 100 nanofarad kapasitor. Software
upload kodc im dapat mengupload secara mudah tanpa kehilangan waktu lama

saat di tekan start uploadnya.
3 1.6 USB Overcurrent Protection

Arduine Uno memiliki fungsi resetiable polyfuse untuk memproteksi dart
port USB kompuler akibat hubung singkat atau kelebihan arus. Jika arus yang
melehihi 500mA dari port USB maka fuse sccara otomatis putus koncksi hingaa

short atau overload.
2.1.7 Karakteristik Fisik

Panjang PCB Uno 2.7 dan lebar maksimal 2.1 inchi dengan koncktor USB
dan power jack diluar hitungan. Lengkap dengan empat lubang skrup di setap
pojok untuk dipasang Catatan, jarak antura tiap pin 7 dan 8
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2.2 HC-SR04 (Ultrasonic Sensor)

2.2.1 HC-SRo4

HC-SRO4 adalah Sensor Ulirasonik yang memiliki dua elemen, vaitu elemen
Pendeteksi gelombang ultrasomk, dan juga sekaligus clemen Pembangkit
gelombang ultrasonik. Sensor IUltrasonik adalah sensor vang dapal mendeteksi
pelombang ultrasonik. yaitu gelombang suara yang memiliki frekuensi ultrasonik

atau frekuensi di atas kisaran (rekuensi pendengaran MAanusIa.

Gambar 2.2.1, Tampilan Sensor HC -SRO4.[1]

Fungsi Pin-pin HC-SR04:

VCC = 5V Power Supply. Pin sumber tegangan positif sensor.

Trig — Trigger/Penyulut Pin ini vang digunakan untuk membangkitkan sinyal
ultrasonik.

Echo — Receve/Indikator. Pin ini yang digunakan untuk mendeteksi  sinyal
puntulan ultrasomk.

GND = Ground/ON Pawer Supply. Pin sumber tegangan negatil sensor.

7 2.2 Karakteristik HC-SR04

Tegangan sumbet operasi tungeal 5.0 v

Konsumsi arus 15 mA

Frekuensi operasi 40 KHz

Minimum pendeteksi jarak 0.02 m {2 em)

Maksimum pendeteksian jarak 4 m

Sudut pantul gelombang pengukuran 15 derajat

Minimum waktu perivulutan 10 mikrodetik dengan pulsa berlevel TTL




11

Pulsa deteksi berlevel TTL dengan durasi yang bersesuaian dengan jarak detcksi

Mimensi 45 x 20 x 15 mm.

2.2.3 Diagram Waktu HC-SRo4

HC-SRO4 memerlukan sinval logika *1° pada pin Trig dengan durasi waktu
10 mikrodetik {us) untuk mengaktifkan rentetan (hurst) $x40KHz gelombang
ultrasonik pada elemen Pembangkitnya, Sclanjutnya pin Echo akan berlogika “ 1
selelah rentetan 8x40 Kz tadi. dan otomatis akan berlogika "0 saat

uelombang paniulan diterima oleh elemen Pendeteksi gelombang ultrasonik.

e e e R —————e

Ty

Trigger

Acoustlc |

Buarst LR N1 F

Reflected
signal

Crutpist of
ECHO Pin

Propagation Delay
[ependeil on Distance

Gambar 2. Diagram Waktu HC-SRO4. [1]
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2.3 Pengertian Resistor

Resistor adalah komponen alektronika yang berfungsi untuk menghambat
atau membatasi aliran listrik yang mengalir dalam suatu rangkain clekdromka
Sebagaimana fungsi resistor yang sesudi namanya bersifat resistif dan termasuk
salah satu komponen elektronika dalam kategori komponen pasif. Satuan afau
nilai Tesistansi suatu resistor di sebut Ohm dan dilambangkan dengan sitnbol
Omega (). Sesual hukum Ohm bahwa resistansi herbanding terbalik dengan

jumlah arus  yang mengalir  melaluinya. Qelain  nilal  resistansinya

(Ohm) resistot juga memiliki nilai yang lain sepetti nilai tolcransi dan kapasitas

daya yang mampu dilewatkannya, Semua nilai yang berkaitan dengan resistor
tersebut  penting  untuk diketahui  dalam  perancangan  suald
rangkatan elektronika oleh karena itu pabrikan fesistor selalu mencantumkan
dalam kemasan resistor tersebut,
Simbol Resistor
Rerikut adalah simbel resistor dalam bentukgambar ymag sering digunakan
dalam suatu desain rangkaian ¢lektromka,

Resistor cireh i spnbuls O resisios syiabiol

Proomd walue pearbir

% arsalle roatod - Bbeoais :
Vyssble ronane - Poteniial oo ‘IJ

% \ prmbic pesar - Preset :;

(jambar 2.3 Jenis-jents resistor [2]

Resistor dalam suatu teori dan penulisan formula yang berhubungan dengan

resistor disimbolkan dengan huruf “R”. Kemudian pada Jesain skema elektronika
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resistor tetap disimbolkan dengan huruf "R, resistor variabel disimbolkan dengan
huruf “VR™ dan untuk resistorjenis potensiometer ada yang disimbolkan dengan
hyraf “VR dan “POT".

Kapasitas Daya Resistor

Kapasilas daya pada resistor merupakan nilai daya maksimum yang mampu
dilewatkan oleh resistor terscbut. Nilal kapasitas dava resistor im dapat dikenali
dari ukuran fisik resistor dan tulisan kapasitas daya dalam satuan Watt untuk
resistor dengan kemasan [isik besar, Menentukan kapasitas daya resistor ini
penting dilakukan untuk menghindari resistor rusak karena terjadi kelebthan daya
vang mengalit sehingga resistor terbakar dan schagai benwk efisiensi biaya dan

tempat dalam pembuatan rangkaian elektronika,

Nilai Toleransi Resistor

Toleransi resistor merupakan perubahan nilai esistansi dari nilai yang tercantum
pada badan resistor yang masih diperbolehkan dan dinyatakan resistor dalam
kondisi baik. Toleransi resistor merupakan salah satu perubahan karakteristik
resistor  vang terjadi  akibat operasional  resistor tersebut.  Nilai toleransi
resistor ini ada beberapa macam yvaitu resistor dengan (oleransi kerusakan 1%
(tesistor 1%), resistor dengan toleransi kesalahan 2% (resistor2%), resistor dengan
toleransi kesalahan 5% (vesistor S%a) dan resistor dengan toleransi 10% (resistor

10%%0).

Nilai toleransi resistor ini selaly dicantumkan di kemasan resistor dengan kode
warna maupun kode huruf. Sebagai contoh resistor dengan toleransi 5% maka
dituliskan dengan kode wama pada cincin ke 4 warna emas atau dengan kode
huruf J pada resistor dengan fisik kemasan besar. Resistor yang banvak dijual

dipasaran pada umumnya resistor 5% dan resistor 1%0.

Jenis-lenis ¥913r0r
Berdasarkan jenis dan bahan yang digunakan untuk membuat resistor dibedakan
menjadi resistor kawat, resistor arang dan resistor oksida logam atau resistor metal

film.
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i. Resistor Arang (Carbon Resistor)

(Giambar 2.3.1 Resistor arang [3]

Resistor arang atau resistor karbon merupakan Tesistor yang dibuat dengan bahan
ptama batang arang atau karbon, Resistor karbon ini merupakan resistor yang
bhanyak digunakan dan banyak diperjual belikan, Dipasaran resistor jenis i dapat
kita jumpai dengan Kapasitas daya 1/16 Watt, 1/8 Watt, 1/4 Watl, 1/2 Watt, |
Watt, 2 Watt dan 3 Walt,

Kemudian berdasarkan nilai resistansinya resistor dibedakan menjadi 2 jenis yaitu

resistor etap {Fixed Resistor) dan resistor tidak tetap (Vanable Resistor}
1. Resistor Tetap(Fixed Resistor)

Resistor tetap merupakan resistor yang nilai resistansinya tidap dapat diubah atau
tetup. Resistor jenis mi biasa digunakan dalam rangkaian elektronika sebagai
pembatas arus dalam suatu rangkaian elektronika. Resistor letap dapat kita temul

dalam heberpa jenis, seperti

«  Metal Film Resistor

«  Metal Oxide Resistor

= (Carbon Film Resistor

«  Ceramic lincased Wirewound
= Economy Wirewound

= Zero Ohm Jumper Wite

« 51 P Resistor Network
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7 Resistor Tidak Tetap (V ariable Resistor)
Resistor tidak tetap atau variable resistor terdindar 2 tipe yaitu |

. Pontensiometer, tipe variable resistor yang dapat diatur nilai resistansinya
ecara lapgsung  kurena  telah dilengkap: dengan  tuas kontrol.
Potensiometer terdin dari 2 jenis yaitu Potensiometer Linier dan
Potensiometer Logarilmis

. Trimer Potensiometer, yaitu iipe variable resistor yang membutuhkan
alat bantu (obeng) dalam mengatur nilai resistansinya. Pada umumnya
resistor jenis i disebut dengan istilah “Trimer Potensiometer alau VR"

«  Thermistor, yaitu tipe resistor variable vangnilairesistansinya akan
berubah mengikuti suhu disekitar rasistor, Thermistor terdiri dari 2 jenis
vaitu NTC dan PTC. Untuk lebih detilnya thermistor akan dibahas dalam
artike! yang lam.

« LDR (Light Depending Resistor), yaitu tipc resistot variabel yang nilas
resistansinva akan berubah mengikuti cahaya yang diterima oleh LDE

{ersebut,

Jenis-jenis resistor tetap dan variable diatas akan dibahas lebih detil dalam artikel

yang lain,

Menghitung Nilai Resistor

Nilai resistor dapat diketahui dengan kode warna dan kode huruf pada resistor.
Resistor dengan nilai resistansi ditentukan dengan kode wama dapat ditemnukan
pada resistor felap dengan kapasitas daya rendah. sedangkan nilaj resistor yang
diteniukan dengan kode huruf dupat ditemui pada resistor letap dazya besar dan

resistor variable.
Kode Warna Resistor

Cicin warna yang terdapat pada resistor terdiri dari 4 ring 5 dan 6 ring warna, Dari
cicin warna yang terdapat dari suatu resistor ferscbut memiliki arti dan nila:

dimana nilai resistansi resistor dengan kode warna yaitu |
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4-Bond Colar Cade | lll l EEE T S
5-Band Cotar Code | :J[“l l T S

& Bwng Galar Code |-

Multiplim Tomronca

Termporahire
Conficiemnt

Cambar 2.3.2 Perhitungan wama pada resistor [

2.4 Relay

Relay adalah komponen elektronika yang herupa saklar atau switch elektrik
yang dioperasikan menggunakan listrik, Relay juga biasa disehut sebagai
komponen electromechanical atau clektromekanikal vang terdiri dari dua bagian

utama yattu coil atau elekiromagnet dan kontak saklar atau mekanikal.

Komponen relay menggunakan prinsip elektromagnetik sebagai penggerak kontak
saklar, sehingpa dengan menggunakan arus listrik yang kecil atau low power.
dapat menghaniarkan arus lisirik yang vang memiliki tegangan lebih tinggl.

Rerikul adalah zambar dan juga simbol dari komponen relay.

GAMBAR RELAY SIMEOL RELAY

A—-——ﬂ""fn—-—ﬂ

bl

Hrarmmaltly Dpen rarrmally Clace
(pl=]] [Pk

Gambar 2.4 Relay dan simbol relay 121
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2.4.1 Fungsi Relay

Seperti yang telah dikatakan tadi bahwa relay memiliki fungsi sebagai saklar
clektrik, Namun jika diaplikasikan ke dalam rangkaian clektronika, relay memiliki
beberapa fungsi yang cukup unik, Berikut adulah beberapa fungsi komponen rclay
saat diaplikasikan ke dalam sebuah rangkaian elektromka.

1. Mengendalikan sirkuil tegangan tinggi dengan menggunakan bantuan
signal tegangan rendah

b

Menjalankan fungsi logika alins logic function

el

Memberikan fungsi penundaan waktu alias time delay function
4. Melindunei motor atau komponen lainnya dari kelebihan tegangan atau

korsleting

2.4.2 Cara Kerja Relay

Setelah mengetahui pengertian dan fungsi relay, berikut adalah cara kerja
atau prinsip kerja relay yang juga harus anda ketahui, Namun sebelumnya anda
perlu tahu bahwa dalam scbuah relay terdapat 4 buah bagian penting yakmni
Electromagnet (Coil), Armaturc, Qwitch Contact Point (Saklar), dan Spring.

Untuk info lebih jelasnya silahkan lihat gambar di bawah ini,

Armature
Spring R Switch
— m‘;‘E"E; Contact Point
s

Iron Core |Besi)

Electromagnet

Gambar 2.4.1 Cara kerja Relay [3]

Dari gambar tersebut dapat diketahui bahwa sehuah Besi (Iron Core} yang dililit
oleh kumparan Coil, berfungsi untuk mengendalikan Besi tersebut. Apabila

Kumparan Coil dialiri arus listrik, maka akan muncul gaya elektromagneiik vang




dapat menarik Armature sehingga dapat berpindah dari posisi sebelumnya tertutup
(NC) menjadi posisi batu yakni terbuka (NOJ).

Dalam posisi (NO) saklar dapal menghantarkan arus listrik. Pada saat tidak dialin
arus listrik, Armature akan kembal ke posisi awal (NC). Sedangkun Coil yang
digunakan oleh relay untuk merarik Contact Poin ke posisi close hanya

membutuhkan arus listrik yang relatif cukup kecil.

2.5 Rangkaian Relay Driver

adalah rangkaian elekironika yang bisa mengendalikan pengoperasian sesuaty
dari jarak jauh. Untuk mempermudah dan memperlancar pekerjaan kadang kila
memane membutuhkan relay. Dengan relay ini kita bisa mengontrol  dan
mengopersikan perangkat dari jarak jauh schingga tak perlu bergeser alau pindah
tempat duduk.

Rangkaian Relay Driverini bisa diaplikasikan/diterapkan  untuk berbagai

peralatan. Bisa untuk televisi, transmitter, sound sistem dan lain-lain.

: I el [
e, T T

iHaaeT |

-
il

|

i

ey "r | B4

B3 JufF &=

| WT

Gambar 2.5 Skema Rangkaian Relay Driver [3]

Skema di atas adalah Renghaian Relay Driver menggunakan transistor NPN SM
548 Adapun cara bekerju rangkaian ini adalah sehagai berikut, Relay

dihubungkan antara el positif dan kolektor dari transistor. Bila sinyal input
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melewati resistor 1K ke dasar transistor, sirkwit bekerja dan mcnarik relay.
Dengan mcnambahkan kapasitor elektrolitik 470 uF di dasar transistor driver
relay, jeda singkat dapat diinduksi sehingga transistor akan akuf hanva jika sinyal
input bertahan.

Sekali lagi, bahkan jika sinyal input berhenti, transistor tetap melakukan sammpal
pembuangzan kapasitor sepenuhnya. Hal i untuk menghindari relay mengklik dan
menawarkan beralih dari relay. Kapasitor lain 470uF ditambahkan paralel dengan
kumparan relay vang mempertahankan mantap arus melahn kumparan relay
sehingga mengklik relay dapat dihindari jika power supply bervariasi sesaat.
Dioda [T 4007 menghilangkan kembali gyl ketika relay switch off dan

melindungi transistor. LED menunjukkan status di relay,
2.6 LED (Light Emitting Diode)

Light Emitting Diode atau sering disingkat dengan LED adalah komponen
clektronika yang dapat memancarkan cahaya monokromatik ketika diberikan
tepangan maju, LED merupakan keluarga Dioda yang terbuat dari bahan
cemikonduktor, Warna-wama Cahava vang dipancarkan oleh LED tergantung
pada jenis bahan semikonduktor yang diperzunakannya. LED juga dapat
memancarkan sinar inframerah yang tidak tampak oleh mata seperti yang sering
kita jumpai pads Remote Control TV ataupun Remote Control perangkat

elektronik lainnya.

Bentuk L.ED mirp dengan sebuah bohlam (hola lampu) yang kecil dan dapat
dipasangkan dengan mudah ke dalam berbagai perangkat elektronika. Berbeda
dengan Lampu Pijar, LED tidak memerlukan pembakaran filamen sehingga tidak
menimbulkan panas dalam menghasilkan cahaya. Oleh karena itu, saat ini LED
{Light Emitting Diode) yang bentuknya keeil telah banvak digunakan sebagai
lampu pencrang dalam LCD TV yang mengganti lampu tube.
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Simbol dan Bentuk LED {Light Enutting Diode)

Bentuk LED Simbol LED

Gambar 2.6 Bentuk Led dan simbl Led [4]

2.6.1 Cara Kerja LED (Light Emitting Diode)

LED merupakan keluarga dari Dioda vang terbuat dar Semikonduktor, Cara
kerjanya puti hampir sama dengan Dioda yang memiliki dua kutub yaitu kutub
Positif (P) dun Kutub Negatif (N). |.LED hanya akan memancarkan cahaya apabila
dialini tegangan maju (bias forward) dari Anoda menuju ke Katoda LED terdiri
dari sebuah chip semikonduktor yang di doping schingga menciptakan junction P
dan N. Yang dimaksud dengan proses doping dalam semikonduktor adalah proses
antuk menambabkan ketidakmurnian ( impurity) pada semikonduktor yang murmi
sehingga menghasilkan karakteristik kelistrikan vang diinginkan. Ketika LED
dialiri tegangan maju alau bias forward vailu dari Anoda (P) menuju ke Katoda
(K), Kelebihan Elektron pada N-Type material akan berpindah ke wilayah yang
Kkelebihan Hole (lubang) yaitu wilayah yang bermuatan positil (P-Type material)
Saat Hlektron berjumpa dengan Hole akan melepaskan photon dan memancarkan

cahaya monokromatik (satu warnal.
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Crambar 2.6.1 P type dan N type [4]

| ED atau Light Emitting Diode yang memancarkan cahaya ketika dialiri tegangan
maju ni juga dapat digolongkan sebagal Transduser vang dapat mengubah Energi
Listrik menjadi Energy Cahaya.

2.6.2 Cara Mengetahui Polaritas LED

Cara Melihat Polaritas LED
P =
|
| .
| |
o : -
K e |
| R i ¥
e

iri-etrl Tefriimal Anccda © " irkcie] Topina Katoda
Bt febh panging 111 ¥ | Wkl el pendes
| oar Fravor kel | | gl kramn e

fer bt ale oo send yarig Fa

Gambar 2.6.2 polaritas Led [4]

Untuk mengetahui polaritas tertinal Anoda (4] dan Katoda (-} pada LED. Kita
dapat melihatmya secard figik berdasarkan gambar diatas. Ciri-citi ‘Terminal
Anoda pada LED adalah kaki yang lebih panjang dan juga Lead Frame yang lebih
kecil Sedangkan ciri-ciri Terminal Katoda adalah Kaki yang lebih pendek dengan

Lead Frame vang besar serid terletak di sisi vang Flat,
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7.6.3 Bahasa Pemograman Arduino Berbasis Bahasa C

Seperti yang telah dijelaskan diatas program Arduing sendiri menggunakan
hahasa C, walaupun banvak sekali terdapat bahasa pemrograman tingkat inggl
{high level language) seporti pascal, basie, cobol, dan lainnya. Waladpun
demikian, sebagian besar darl paraprogramer profesional masih tetap memilih
bhahasa € sebagai bahasa yang lebih unggul, berikut alasan-alasannya:

Bahasa C merupakan bahasa yang powerfyl dan fleksibel yang telah torbuk
dapat menyelesaikan program-program hesar seperti pembuatan sistem operast,
pengolah gambar (seperti pembuyatan game) dan juga pembuatan kompilator
bahasa pemrograman baru.

Bahasa C merupakan bahasa yang portubel schingga  dapal dijalankan di
beberapa sistem operasi yang berbeda. Sebagai contoh program yang kita tulis
dalam sistem operasi windows dapat kita kompilasi didalam sistem operast hinux
dengan sedikil ataupun tanpa perubahan sama sekali.

Bahasa C merupakan bahasa vang sangal populer dan banyak di gunakan oleh
programer berpengalaman schingge kemungkinan besar {ibrary pemrogramnan
telah banyak disediakan oelb pihak luar/lain dan dapat diperoleh dengan mudah.

3ahasa C merupakan bahasa yang bersifal modular, yaitu tersusun afas Tutin-
futin tertentu yang dinamakan dengan fungsi (function) dan fungsi-fungst terschut
dapat digunakan kembali untuk pembuatan program-program Jainnva tanpa harus
menulis ulang implementasinya

Rahasa ¢ merupakan bahasa tingkat menengah (middle level femgiitge )
sehingga mudah untik melakukan interface (pembuatan program antar muka) ke
perangkat keras.

Struktur penulisan program dalam bahasa C harus memiliki fungsi utama, yang
bernama main), Fungsi inilah yang akan dipanggil pertama kali pada saal proses
cksekusi program. Artinya apabila kita mempunyai fungsi lain gelain [ungsi
utama, maka fungsi lain tersebut haru akan dipanggil pada saat digunakan,

Oleh karcna itu bahasa C merupakan bahasa prosedural yang menerapakan

konsep runfutan (program dieksekusi per baris dam atas ke bawah secara
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berurutan). maka apabila kita menuliskan fungsi-fungsi lain terscbut dibawah
fungsi utama, maka kita harus menuliskan bagian prototipe (profatype). hal 1m
dimaksudkan untuk mengenalkan terlebih dahulu kepada kompiler daftar fungsi
vang akan digunakan di dalam program. Namun apabila kita menuliskan fungsi-
fungsi lain tersebul diatas atau sebelum fungsi utama, maka kita tidak perlu lagl
untuk menuliskan bagian prototipe diatas, (Djuandi, FFert. (2011) )

Selain itu juga dalam bahasa C kitu akan mengenal fife header, biasa
ditulis dengan ekstensi h(* h), adalah file bantuan yang yang digupakan uniuk
menyimpan daftar-dafiar fungs) yang akan digunakan dalam program. Bagi anda
yang sehclumnya pernah mempelajari bahasa pascal, file header ini scrupa dengan
unit. Dalam bahasa C, file header standar yang untuk proses mpur-odpud adalah
<stedin. .

Perlu sckali untuk diperhatikan bahwa apabila kita menpgunakan file
header vang iclah disediakan oleh kompilator, maka kita harus menuliskannya
didalam tanda“<" dan ‘=" {misalnya “atedio fi=). Namun apabila menggunakan /He
hewder yang kita buat sendiri, maka file tersebut ditulis diantara tanda = dan b
imisalnya  “cobakeader.f’). perbedaan  antara  keduanya terletakpada  saat
pencerian file tersebut. Apabila kita menggunakan tanda <>, maka file tersebut
dianggap berada pada direktort deafault vang telah ditentukan oleh kompilator.
Sedangkan apabila kita menggunakan tanda *7, maka file header dapat kita dapat
tentukan sendiri lokasinya,

Jie header yang akan kita gunakan harus kita daftarkan dengan
menggunakan directive !mclude. Directive frictude ini berfungst untuk membert
tahu kepada kompilator hahwa program yang kita huat akan menggunakan [le-
file yang didaftarkan. Berikut ini contoh penggunaan directive sinelude.

Sinclude=stdio. Ji-

Yinclude<stdlib. b=

nctude "myheadear i

Setiap kita akan menggunakan fungsi tertentl yang disimpan dalam
sebuah fie header, maka kita juga harus mendaftarkan file headernya dengan

menggunakan directivetinclude, Sebagai contoh, kita akan menggunakan
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berurutan). maka apabila kita menuliskan fungsi-fungsi lain terscbut dibawah
fungsi utama, maka kita harus menuliskan bagian prototipe (profofype), hal imi
dimaksudkan untuk mengenatkan terlebih dahulu kepada kompiler daftar fungs!
vang akan digunakan di dalam program. Namun apabila kita menuhiskan fungsi-
fungsi lain (crsebut diatas atau cebelum fungsi utama, maka kita tidak perlu lag
untuk menuliskan bagian prototipe diatas, {Djuandi. Feri, (2011) )

Selain itu juga dalam bahasa C kita akan mengenal file header, biasa
ditulis dengan ekstensi h(*.h). adalah file bantuan yang yang digunakan untuk
menyimpan daftar-dafiar fungsi yang akan digunakan dalam progran, Bag anda
yang sebelumnya pernah mempelajan bahasa pascal. file header mi serupa dengan
unit. Dalam bahasa C, file header standar yang untuk proses inpufl output adalah
<stedio =

Perlu sckali untuk diperhatikan bahwa apabila kita mengeunakan file
header vang telah disediakan olch kompilator, inaka kila harus menuliskannya
didalam tanda’<’ dan =" (misalnya <stdio.fi=). Namun apabila menggunakan fife
header yang Kita buat sendiri, maka file tersebut ditulis diantara tanda ™ dan ”
(misalnya “cobaheuder.i”), perbedaan antara keduanyva lerletakpada saat
pencerian file tersebut. Apabila kita menggunakan tanda ==, maka file iersebut
diangeap berada pada dircktoti deatault yang telah ditentukan oleh komplator.
Yedangkan apabila kita menggunakan tanda “”. maka file header dapat kila dapat
tentukan sendin lokasinya.

[iile  header yvang  akan  Kita gunakan harus kita daftarkan dengan
menggunakan dircetive *melude. Directive tinclude mi berfungs) untuk member
tahu kepada kompilator bahwa program yang kita buat akan menggunakan lile-
file vang didaftarkan. Rerikut ini conloh penggunagn directive fneide.

& inctude<stdiofi=

#includestalib.h=

ripciude tnyheader i

Setiap kita akan menggunakan fungst terientu yang disimpan dalam
scbuah fife header, maka kita juga harus mendaftarkan fife headernya dengan

menggunakan directive! include.  Sebagal contoh, Lita akan menggunakan




fungsi gefch(j dalam  program,  maka kita  harus  mendaftarkan fife

hecder<corio s
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BAB ITI
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

3.1 Prinsip Kerja Sistem

Prinisip kerja dari Perangkat Lampu Lalu Lintas Berdasarkan  Antrian
Kendaraan vaitu sensor mendeteksi jumlah kendaraan saal suatu jalur berhenti
atau traffic fight menunjukan lampu merah yang diset sedemikian rupa sehingga
dapat mengetahui menindentifikasikan tingkat kepadatan lalulintas. Kepadatan
Lalu lintas yang dimaksudkan adalah ketika tidak meratanya arus dikedua arah
dalam perempatan jalan raya, misalnya disalah satu jalur padat dan jalur yang satu
tidak padat Kepadatan lalu lintas dapat diindentifiksi ketika kendaraan melewatl
sensor vang dipasang dan countcr akan menghitung hingga batas jumlah
maksimum yang ditentukan dan jika kendaraan tidak ada yang lewat maka
counter akan berhenti menghitung Kepadatan akan diketahui oleh nilai counter
yang terlihat selama wakiu yang tidak ditentukan dan lampu lalu lintas akan
olomatis berubah dari hijau ke merah dan sebaliknya Semakin banyak nilai
CNREEr
bahwa lalulintas lebih padat karena lebih banyak obyek yung terdeteks: oleh

sensor ultasonik,

el | -
. \ "x 2 K1 : I LHPJ'.ALL:
| KBORMN L L R || MRROONTROER | e

Gambar 3.1 menunjukkan diagram blok mimatur lalu lintas.

Gambar 3.2 menjelaskan bahwa dua jalur yang berlawanan arah dipasang sensor
yang terdiri dari dua sensor ultrasonik Sensor ini berfungsi untuk mendeteksi
adanya kendaraan yang lewat dan menghitung jumiah kepadatan kendaraan iap
cencor memiliki kriteria sebagai sensor yang peka terhadap suara. Blok
powersupply berfungsi sebagai catu daya bagi sensor, lampu lalu lintas dan blok
pengendali vang berfungsi mengendalikan  sistem  dan tmer  lampu lalu

lintas, Konligurasi sistem secara menyeluruh terdin dari bagan-bagian yang




26

memiliki kriteria masing-masing sepertt pada gambar konfigurasi posisi sensor
Ultrasonik pada mimiatur

perempatan jalan dibawah ini.
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Gambar 3.2. Konfigurasi posisi sensor pada miniatur

perempatan jalan
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Perancangan Lampu Lalu Lintas Berdasarkan Antrian Kendaraan Perangkat
pengaturan timer lampu lalu lintas yang dibuat untuk perempatan jalan vang
saling tegak lurus. Setelah membuat rancangan masing-masing bagian tahap
selanjutnya adalah menggabungkan ketiga perangkat, vailu sensor ultrasomk.
power supply dan mikrokontroler menjadi perangkat pengatur timer lampu lalu
lintas berdasarkan antrian Kendaraan. Perangkat imv dipasang pada mimatur
perempatan jalan raya lajur searah. Miniatur perempatan jalan rava dibuat denpan
menggunakan bahan triplec agar pemasangan perangkal mudah, permukaannya
vang rata dan halus cocok untuk simulasi kendaraan dan juga cukup ekonomis.
Perancangan masing-masing jalan memiliki lebar 8 cm dan panjang jalan 20 cm
dengan 4 buah perangkat sensor vang digunakan yang dipasang pada kedua jalur
masing-masmng 2 sensor. Adapun perbandingan jalannya sesungguhnya dengan
jalan pada mimatur yaitu dengan skalg 1:50 cm, yaitu 10 cm lebar diminiatur
sama dengan 5 m jalan sebenamya dan 30 cm panjang jalan pada miniatur sama
dengan 13 m jalan sebenamya. Ketentuan sistem lampu lalu lintas yang dibuat
untuk mengontrol lampu lalu lintas menyala olomatis sebagal berikul:

1. Hka pamang antrian di A dan B sama maka timer berjalan normal, yvailu
selisih antara keduanyva 0 alau < 5 kendaraan.

2, Saat A hijau dan B merah dan sensor di mendeteksi tidak ada kendaraan
atau kepadatan— 0 maka A akan menyala hijau terus sampai sensor bl mendeteksi
adanya kendaraan yang akan membuat jalur B menyala hijau secara otomatis dan
begitu juga sebaliknya,

3. Saat A hijau tetapi tidak ada kendaraan lagiyang teedeteksi melewati
sensor di A sedangkan di B pada posisi merah terdeteks) adanya kendaraan yang
melintas maka secara Otomatis A akan menyala merah dan 3 menyala hijaw

4. Baat A merah dan B hijau dan kepadatan antran kendaraan di A = B
dengan ketentuan bahwa selisih antara kepadatan di A dan B adalah =5 kendaraan
(A-B = 5). maka A akan otomatis hijau dan B merah, tetapi apabila kepadatan A <

B maka B akan menyala terus.
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3.2 Diagram Alir Perancangan Program
Tahap selanjutnya adalah diagram alir lampu lalu lintas berdasarkan antrian
kepadatan kendaraan berfungsi untuk memudahkan dalam pembuatan timer lampu

lalu lintas sesuail dengan ketentuan yang akan dibuat,
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Gambar 3.3 diagram alir perancanga m
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Gambar 3.3. menggambarkan dan menjelaskan bagaimana alur ProSes-proses
dalam pembuatan program utama yang ditekankan pada pengaturan timer dan
scnsor ultrasonik lampu lalu hnotas. Hal yang pertama dilakukan adalah
mengaktitkan Modul aplikast  Konfigurasi Perangkat Lampu lLalu Lintas
Berdasarkan Antrian Kendaraan yang otomatis akan mengaktikan sensor
ultrasonik Lalu wji sensor dengan mclewatkan benda penghalang didua jalur
dengan kondisi lampu yang berbeda, vaitu pada saat merah dan hijau. Apakah
sensor mendeteks: kepadatan vang sama antara kedua jalur jika *va’, maka lampu
lalu hintas akan bekerja normal dan jika tidak, maka sistem akan mendeteksi ulang
keadaan kedua jalur. Saat A hijan dan B merah dan sensor di B mendeteksi tidak
ada kendaraan atau kepadatan= (), maka A akan menyala hijau terus sampai sensor
B mendeteksi adanya kendaraan vang akan membuat jalur B menyala hijau secara
otomatis dan apabila tidak, maka sistem akan mendelcksi lagi keadaan kedua
jalur, Saat A hijau tetapi ridak ada kendaraanlag vang terdsteksi melewati sensor
di A, sedangkan di B pada posist merah terdeteksi adanya kendaraan yang
melintas maka secara Otomatis A akan menyala merah dan B menvala hijau dan
jika tidak. maka sistem akan mendeteksi lag

keadaan kedua jalur dengan kondisi yang lain, Saat A merah

dan B hijau dan kepadatan antrian kendaraan di A > B dengan ketentuan bahwa
sclisih antara kepadatan di A dan B adalah = 5 (A-B = 5), maka A akan otomatis
hijau dan B merah, tetap apabila kepadatan A < B maka B akan menvala terus.
lika

sensor mendetekst kepadatan disalah satu jalur saja maka lampu hijau pada jalur
vang padat tersebut akan menvala. Dan apabila salah satu jalur itu kosong sama
sekali dan yang lain padat, maka jalur vang padat itu akan menyala hijau lerus
menerus sampai jalur yang kosong sama sekali iy terdeteksi oleh sensor ada
kendaraan vang lewat, Demikian langkahlangkah diagram alir vang bekerja secara
lerts menerus.

Perancangan program menggunakan bahasa basic dengan menggunakan sofftware
Arduino, Hal vang pertama vang dilakukan dalam pembuatan program adalah

mendefimskan/mendeklarasikan  masing-masing  port  vyangakan digunakan




30

sebagal mput dan output. Dengan mengkontigurasi porl sebagai ougng berarn
port terschut

ditugaskan untuk mengeluarkan suatu logika, sedangkan dengan mengkonfigurasi
port sebagal nyne berarti port tersebut ditugaskan untuk menangkap perubahan
logika dari swatu sumber tertentu (musalnya sensor). Kemudian membuat program
utama dan sub rutinnva antara lain syarat-svaral dalam pengendalian

timer lampu lalu lintas dengan masukan dan sensor Ulrasonik sebagai pendeteksi
kepadatannya. Program dibuat secarakontinyu, sehingga sistem akan bekerja terus

IMSneErus.

3.3 Langkah-langkah perencanaan

Perencanaan tugas akhir im terdin dari 3 bagian ,yaitu perencanaan perangkat
kerasperencanaan prototype untuk simulasi dan  perencanaan  program

mikrokontroler Arduino Uno,
3.3.3 1 Perencanaan perangkat keras

Percncanaan perangkat keras meliputi perencanaan mikrokontroler arduino Ino

Jperencanaan scnsor Uirasonik
3.3.1.2 Rangkaian kontrol menggunakan mikrokontroler arduino uno

Rangkaian mikrokontroler Arduwmo Uno dari rangkaian sederhana ini dibuat
secbagal sistem mikrokontroler yang mengontrol alat disamping itu dalam
rangkaian ini juga ditambah komponen-komponen lain yang berpengaruh dalam

menentukan
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3.5 Pemrograman Arduino
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3.6 pemrograman void loop lampu laiu lintas
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3.7 pemrograman void change lampu lalu lintas
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BAB IV
PENGUJIAN DAN ANALITSA

Serelah melakukan perancangan dan pembuatan sistem kontrol ini maka kita
perlukan suatu pengujian sistem. Yang mana pengujian sistem ini bertujuan antara
lain

I, Mengetahbui sejauh mana fraffic light berdasarkan keadaan kendaraan

dapat berfungsi sesuai vang telah direncanakan.

I

Mencar dan menemukan berbagai kendala vang mungkin timbul pada saat
beroperasi untuk kemudian diperbaiki sampai pada tingkalt kcsalahan
sistem vang sekecil mungkin sehingga di dapatkan hasl yang maksimal.

3. Memahami spesifikasi dan rangkaian kontrol dan juga rangkaian dayanya
dengan cara mengukur besamya dava dava vang dibutuhkan, tegangan
kerja dan rangkaian kontrol dan rangkatan rangkaian pendukungnya.

Pada bab ini akan dilakukan pengujian hasil rancang bangun timer lampu lalu
Imtas berdasarkan antnan kendaraan, Pengupian im bertujuan untuk memastikan
bahwa alat vang dibuat dapat berfungs: seperti yang diharapkan. Modul ini terdir
dari beberapa blok vang akan diugl yaitu perangkat sensor ultrasonik, perangkat
power supply, dan perangkat secara keseluruhannya  Penguian  perangkat
dilakukan dengan memasangkannya pada miniatur perempatan jalan seperti
tampak pada Gambar 1.

4.1 Pengujian Sensor ultrasonik
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4 1.1. Peralatan yang digunakan

= Rangkaian scnsor

- Rangkaian Mikrokoniroller Ardumo Uno
- Dizital Multimeter

- Tegangan Adaptor 9 Volt DC

4.1.2. Langkah Pengujian

- Hubungkan rangkaian scnsor probc dengan sumber tegangan - 5 Volt DC
hubungkan ke output sensor dan ke ground.

- Lakukan pengukuran pada input dan output sensor ke mikrekontroler.

4.1 3 Hasil Pengukuran

4.2 pengujian

4.2.1, Peralatan yang digunakan

- Rangkaian sensor

= Rangkaian Mikrokontroller Arduino Uno
- Digital Multimeter

- Tegangan Adaptor 9 Volt DC

427 Tangkah Pengujian

Hubungkan rangkaian sensor probe dengan sumber tegangan | § Volt DC
hubungkan ke output sensor dan ke ground.

- Lakukan pengukuran pada input dan output sensor ke mikrokontroler,

4.2.3 Hasil Pengukuran




4.3 Pengujian alat keseluruhan

4.3.1 Peralatan yvang digunakan

4.3.2 Langkah pengujian

4.3.3 Hasil Pengujian

37

4.4 Spesifikasi alat




Pada alat i memiliki spesifikasi schagal berikut:

1. Dimensi alat: P - Im
L= 1m
T=  3¢m
2. Tegangan input ke mikrokontroler |9 Volt DC
3. Tegangan : 5 volt
4. Sistem:
5. Sensor ultrasonik

- Cara kerja alat

BABY
KESIMPULAN
5.1 Kesimpulan

38
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Rancang Bangun Traffic light berbasis mikrokontroler Arduino Uno dapat

disimpulkan :

1. Telah berhasil dibual perangkat lampu lalu lintas berdasarkan antrian
kendaraan denpan memanfaatkan sensor ultasomk dengan

mikrokontroller Arduimne Uno sebagai pengendali.

2. Dari hasil pengujian denpan menggunakan 12 buah sensor Ultrasonik pada
miniatur perempatan jalan raya. dihasilkan bahwa perangkat mampu mendeteksi
perbedaan pamjang antnian pada perempatan jalan raya lajur searah

3. Dari hasil pengujian pada miniatur perempatan jalan ini didapatkan bahwa
anirian dikatakan padal saat jumlah mobil’kendaraan vang benejer kebelakang
sehanyak 3 bans kebelakang vang akan dideteksi oleh sensor Liltrasonik

4. Setelah dilakukan pengujian pada sensor ultrasomik dapat disimpulkan bahwa
sensitivilas gerakan berpengaruh pada kinerja sensor, sehimgea dibutubkan vang
dipasangkan pada sensor Ultrasonik apar kinerja vang dihasilkan menjadi baik

dan maksimal.
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