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BABI
Pendahuluan

1.1. Latar Belakang

Indera penglihatan adalah salah satu sumber informasi vital bagi manusia. Tidak
berlebihan apabila dikemukakan bahwa sebagian besar informasi yang diperoleh oleh
manusia berasal dari indera penglihatan, sedangkan selebihnya berasal dari panca indera yang
lain. Dengan demikian, dapat dipahami bila seseorang mengalami gangguan pada indera
penglihatan, maka kemampuan aktifitasnya akan jadi sangat terbatas, karena informasi yang
diperoleh akan jauh berkurang dibandingkan mereka yang berpenglihatan normal. Hal ini,
apabila tidak mendapat penanganan atau rehabilitasi khusus, akan mengakibatkan timbulnya
berbagai kendala psikologis, seperti misalnya perasaan minder, depresi, atau perasaan

hilangnya makna hidup.

Saat ini perkembangan penduduk dunia sangat cepat yang mengakibatkan timbulnya
penemuan-penemuan baru yang diharapkan semakin memudahkan pekerjaan menusia atau
meringankan beban manusia. Kondisi ini terutama didukung oleh perkembangan teknologi
terutama dalam bidang elektronika.

Perkembangan teknologi yang pesat membuka peluang pengembangan berbagai alat bantu
untuk memberikan informasi yang lebih mudah bagi tuna netra. Misalnya jam bersuara yang
dilengkapi jadwal sholat otomatis.Dengan fasilitas output berupa suara, maka bagi orang
yang cacat fisik khususnya bagi orang penderita tuna netra atau cacat penglihatannya dapat

mengetahui jam, tanggal dan waktu sholat dengan lebih mudah.

1.2. Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang permasalahan maka perlu dirumuskan suatu permasalahan
yang berkaitan dengan skripsi yang berjudul “PERENCANAAN DAN PEMBUATAN JAM
BERSUARA DILENGKAPI PENGINGAT SHOLAT OTOMATIS DENGAN MULTI
INPUTAN UNTUK PENYANDANG TUNANETRA” agar pembuatan skripsi lebih mudah,

dibuat rumusan masalah sebagai berikut:

1. Bagaimana merencanakan dan membuat hardware dari Perencanaan dan Pembuatan
Jam bersuara dilengkapi jadwal sholat otomatis dengan multi inputan untuk

penyandang tunanetra.



2. Bagaimana merencanakan dan membuat software dari Perencanaan dan Pembuatan
Jam bersuara dilengkapi jadwal sholat otomatis dengan multi inputan untuk

penyandang tunanetra.
3. Bagaimana memanfaatkan Mikrokontroller ATMEGA 8535 sebagai kontrol

1.3 Batasan Masalah
Untuk mencapai tujuan penyelesaian skripsi ini secara maksimal, maka diperlukan

batasan masalah yang diharapkan agar permasalahan tidak meluas dan tetap fokus pada
tujuan utama. Adapun batasan-batasan masalah pada tugas akhir ini yaitu :

1. Sebagai kontrol digunakan mikrokontroller AVR 8535

2. Data yang digunakan sebagai pengingat waktu shalat hanya berlaku pada wilayah

tertentu.
3. Tidak membahas tentang catu daya.

4. Suara untuk inputan yang digunakan adalah suara manusia.

1.4 Tujuan
Tujuan dari pembuatan proyek akhir ini adalah untuk merancang dan membuat jam
digital dengan menggunakan output suara untuk kebutuhan untuk orang buta/ tuna netra.
Tujuan yang akan dicapai setelah kegiatan ini adalah terciptanya suatu prototype alat
pengingat waktu shalat yang dilengkapi dengan informasi berupa suara sehingga akan sangat
berguna bagi penyandang tuna netra sehingga ibadah sholat dapat dilakukan pada waktu yang
tepat dan untuk mengetahui waktu.
1.5 Metode Penelitian
Prosedur yang dilakukan untuk menyelesaikan skripsi ini dapat dijelaskan sebagai
berikut :
a. Observasi Masalah dan Penentuan Judul
Proses awal dari penyusunan skripsi ini adalah observasi dari beberapa kendala yang
dihadapi oleh penyandang tunanetra, kemudian penulis menemukan gagasan yang
bisa menjadi judul skripsi.
b. Studi Literatur
Studi literatur dilakukan untuk mempelajari dasar-dasar teori yang digunakan untuk:
- Sistem pengontrolan berbasis mikrokontroler ATMega 8535 pada proses operasi
dari alat yang akan dirancang.

- Driver Seven Segment untuk pengontrol keluaran Seven Segment.



- Pengiriman data berupa suara menggunakan Sensor PIR, Remote Wireless dan
tepukan tangan.

c. Perancangan dan Pembuatan Alat (Hardware)
Langkah-langkah yang dilakukan dalam pembuatan alat ini :

- Pembuatan mekanik, mencari referensi bahan yang kuat dan efisien.

- Perancangan pada tiap-tiap bloknya, perhitungan dan  penentuan
komponen yang digunakan kemudian dilanjutkan dengan mendisain rangkaian dan
lalu membuatnya.

Rangkaian meliputi :

- Mic Kondensor, Sensor PIR, dan modul Remote Wireless untuk mengetahui
tampilan hasil pengiriman data berupa suara, Mikrokontroler, Driver Seven
Segment.

d. Uji Coba dan Analisa
Penyempurnaan rangkaian yang tidak bekerja seperti yang diharapkan dan
penyempurnaan terhadap error yang didapat pada proses pengujian.

e. Penyusunan Skripsi
Pembuatan dan penyusunan buku dari keseluruhan skripsi dengan sistematika yang
telah ditemukan.

f. Presentasi Skripsi
Mempresentasikan hasil skripsi yang telah dibekukan sebagai syarat pengujian

secara tertulis.

1.6 Sistematika Penulisan

Dalam penulisan skripsi ini terbagi dalam lima bab dengan sistematika sebagai
berikut :

BABI1 : Pendahuluan
Berisi latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah,
tujuan, metodologi dan sistematika penulisan.
BAB II : Landasan Teori
Membahas teori dasar penunjang, perancangan dan pembuatan

alat.



BAB 111 : Perancangan dan Pembuatan Alat
Membahas tentang perancangan alat baik perangkat keras
maupun perangkat lunak, serta cara kerja blok diagram.

BAB IV : Pengujian dan Analisa
Mencakup pembahasan tentang proses pengujian alat yang
terdiri dari peralatan yang digunakan, langkah kerja dan
analisa hasil pengujian.

BABYV : Penutup
Penulis menarik kesimpulan dari apa yang telah diuraikan
pada bab-bab sebelumnya dan mengemukakan saran saran

yang mungkin akan bermanfaat bagi laporan akhir ini.



BAB II
LLANDASAN TEORI

2.1 Mic Kondensor

Prinsip kerja dari microphone menjelaskan tipe transducer yang berada di dalam
microphone tersebut. Transducer adalah sebuah alat yang dapat mengubah energi dari satu
bentuk ke bentuk yang lain. Dalam kaitannya dengan microphone, transducer mengubah
energi akustik (suara) mernjadi energi listrik. Menurut cara kerjanya, ada banyak tipe
microphone, seperti: dyvnamic, condenser, ribbon, crystal, carbon, dsb. Namun, ada dua tipe

yang paling umum digunakan, yaitu: dynamic dan condenser.

Dynamic Microphone

Gambar 2.1 Dynamic Microphone!"!

Dynamic microphone menggunakan diafragma/voice coil/susunan magnet yang
berfungsi sebagai generator/pembangkit sinyal listrik yang di-drive oleh suara yang masuk.
Gelombang suara menabrak sebuah membran plastik tipis yang disebut diafragma sehingga
diafragma tersebut bergetar. Sebuah kumparan kawat kecil (voice coil) ditempelkan pada
bagian belakang diafragma dan sama-sama ikut bergetar juga ketika diafragma bergetar.
Voice coil dikelilingi oleh medan magnet yang tercipta oleh sebuah magnet permanen kecil.
Pergerakan voice coil di medan magnet ini akan mengakibatkan terbentuknya sinyal elektrik.

Dynamic mic memiliki konstruksi yang sederhana dan juga termasuk ekonomis. Di
samping itu, dynamic mic juga tidak terlalu terpengaruh oleh temperatur yang esktrim atau
kelembaban dan dapat mengakomodasi SPL yang cukup tinggi tanpa overfoad. Meskipun
demikian, respon frekuensi dan sensitivitas dari dynamic mic terbatas, khususnya pada
frekuensi tinggi. Dynamic mic merupakan tipe yang sangat umum digunakan dalam berbagai
aplikasi, termasuk di dalam sound system gereja. Dynamic mic tidak dapat dibuat dalam

bentuk yang kecil tanpa mengurangi sensitivitasnya.



Condenser Microphone

Gambar 2.2 Condensor Microphone!"!

Condenser microphone bekerja berdasarkan diafragma/susunan backplate yang mesti
tercatu oleh listrik membentuk sound-sensitive capacitor. Gelombang suara yang masuk ke
microphone menggetarkan komponen diafragma ini. Diafragma ditempatkan di depan sebuah
backplate. Susunan elemen ini membentuk kapasitor yang biasa disebut juga kondenser.
Kapasitor memiliki kemampuan untuk menyimpan muatan atau tegangan. Ketika elemen
tersebut terisi muatan, medan listrik terbentuk di antara diafragma dan backplate, yang
besarnya proporsional terhadap ruang (space) yang terbentuk diantaranya. Variasi dari lebar
space antara diafragma dan backplate terjadi karena pergerakan diafragma relatif terhadap
backplate sebagai akibat dari adanya tekanan suara yang mengenai diafragma. Hal ini
menghasilkan sinyal elektrik sebagai akibat dari suara yang masuk ke condenser microphone.

Telah dijelaskan sebelumnya bahwa kerja condenser mic memerlukan muatan listrik.
Terkait dengan hal tersebut, ada tipe condenser mic yang memiliki muatan permanen, ada
juga yang menggunakan sumber catu daya eksternal untuk mengisi muatannya. Dalam hal ini,
sumber catu daya eksternal yang digunakan dapat berasal dari baterai, atau dari “phantom”
power (sebuah metode untuk memberikan daya kepada microphone melalui kabel mic
tersebut, dayanya berasal dari mixer).

Jika dibandingkan terhadap dynamic mic, condenser mic lebih kompleks dan lebih mahal.
Condenser dapat dibuat dengan sensitivitas yang lebih tinggi dan dapat menghasilkan suara
yang lebih smooth, lebih natural, khususnya pada frekuensi tinggi. Dengan kondenser, lebih
mudah untuk mencapai respon frekuensi flat dan memiliki range frekuensi yang lebih luas.
Satu hal lagi yang membedakan dari dynamic mic adalah condenser mic dapat dibuat sangat
kecil tanpa banyak mengurangi kinerjanya.

Keputusan untuk menggunakan condenser atau dynamic mic bagaimanapun diambil
tidak hanya berdasarkan sumber suara, tetapi berdasarkan physical setting juga. Praktisnya,

penggunaan microphone harus memperhatikan untuk acara apa dan dimana mic tersebut akan



digunakan. Di samping itu, apakah diinginkan hasil dengan kualitas suara yang sangat tinggi

atau tidak.
2.2 Op Amp

Penguat operasional (Op Amp) adalah suatu rangkaian terintegrasi yang berisi beberapa
tingkat dan konfigurasi penguat diferensial yang telah dijelaskan di atas. Penguat operasional
memilki dua masukan dan satu keluaran serta memiliki penguatan DC yang tinggi. Untuk
dapat bekerja dengan baik, penguat operasional memerlukan tegangan catu yang simetris
yaitu tegangan yang berharga positif (+V) dan tegangan yang berharga negatif (-V) terhadap
tanah (ground). Berikut ini adalah simbol dari penguat operasional:

= +V

V% T

| 71
s N

Gambar 2.3 Simbol Penguat Operasional'

2.2.1 Karakteristik Ideal Penguat Operasional

Penguat operasional banyak digunakan dalam berbagai aplikasi karena beberapa
keunggulan yang dimilikinya, seperti penguatan yang tinggi, impedansi masukan yang tinggi,
impedansi keluaran yang rendah dan lain sebagainya. Berikut ini adalah karakteristik dari Op

Amp ideal:

Penguatan tegangan lingkar terbuka (open-loop voltage gain) AvoL = ©
Tegangan ofset keluaran (output offset voltage) Voo =0

Hambatan masukan (inpuf resistance) R; = o

Hambatan keluaran (output resistance) Ro =0

Lebar pita (band width) BW = »

Waktu tanggapan (respon time) = 0 detik

Karakteristik tidak berubah dengan suhu

Kondisi ideal tersebut hanya merupakan kondisi teoritis tidak mungkun dapat dicapai
dalam kondisi praktis. Tetapi para pembuat Op Amp berusaha untuk membuat Op Amp yang
memiliki karakteristik mendekati kondisi-kondisi di atas. Karena itu sebuah Op Amp yang



baik harus memiliki karakteristik yang mendekati kondisi ideal. Berikut ini akan dijelaskan

satu persatu tentang kondisi-kondisi ideal dari Op Amp.
2.2.2 Implementasi Penguat Operasional

Rangkaian yang akan dijelaskan dan dianalisa dalam tulisan ini akan menggunakan
penguat operasional yang bekerja sebagai komparator dan sekaligus bekerja sebagai penguat.

Berikut ini adalah konfigurasi Op Amp yang bekerja sebagai penguat:

\"'\
+ T
Via ,::' L
,;“(:’v—/ = VT
A fF——————--" "\ "\ —
(__Vs S RrR2 v
Vs) = 1

Gambar 2.4 Penguat Non-inverting!’

Gambar di atas adalah gambar sebuah penguat non inverting. Penguat tersebut dinamakan
penguat noninverting karena masukan dari penguat tersebut adalah masukan noninverting
dari Op Amp. Sinyal keluaran penguat jenis ini sefasa dengan sinyal keluarannya. Adapun

besar penguatan dari penguat ini dapat dihitung dengan rumus:

Av=RI+R2)RI ................ (2.1)

Avy=1+R2/R1 .........cc.ccoo. (2.2)
Sehingga :

Vo=I1+R2/R1) Vig ............ (2.3)

Selain penguat noninverting, terdapat pula konfigurasi penguat inverting. Dari
penamaannya, maka dapat diketahui bahwa sinyal masukan dari penguat jenis ini diterapkan
pada masukan inverting dari Op Amp, yaitu masukan dengan tanda “—*. Sinyal masukan dari
penguat inverting berbeda fasa sebesar 180° dengan sinyal keluarannya. Jadi jika ada
masukan positif, maka keluarannya adalah negatif. Berikut ini adalah skema dari penguat

inverting:



(Vs <

Gambar 2.5 Penguat Inverting'”!

Penguatan dari penguat di atas dapat dihitung dengan rumus:
Ay=-R2/Rl ................. (24)
Sehingga: Vo== R 2RIVig .. coeees (2.5)

2.3 Optocoupler

Isolator Optic (Opto-Isolator) atau sering disebut dengan optocoupler adalah rangkaian
terpadu yang terdiri dari Fototransistor dan LED (Light Emiting Diode)kombinasi antara
emitter dan decoder. Susunan dari optocoupler diperlihatkan pada gambar 2.6

5V

d
§ K7

<

—L OUTPUT

l OPTOIS01

il

Gambar 2.6 Kombinasi Emitter Dan Detector!”!

Gambar 2.7 Bentuk Kemasan Optocoupler'”
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Pada gambar diatas terlihat bahwa antara LED dan fototransistor terdapat daerah yang
kosong yang berfungsi sebagai sensor untuk menghalangi atau melewatkan cahaya dan
pemancar LED dengan cara memberikan suatu sekat yang tidak tembus cahaya. Dan celah
antara LED dan fototransistor dipasang piringan berbentuk silindris dan mempunyai lubang n
buah. Karena keluaran fototransistor terkena sinar dari LED berupa sinyal listrik yang sesuai
dengan intensitas cahaya pantulan, LED yang ditangkap oleh fototransistor tersebut, maka
dalam satu putaran akan dihasilkan n buah pulsa.

Penerimaan cahaya infra merah akan membuat transistor peka cahaya menjadi konduksi.
Ketika transistor konduksi, keluarannya akan menjadi masukan logika rendah. Jadi keluaran
rangkaian tranduser akan berlogika rendah ketika transistor konduksi. Pada saat LED tidak
konduksi (off), LED tidak akan memancarkan cahaya infra merah sehingga transistor juga

akan mati. Hal ini akan memberi keluaran dari transistor berlogika tinggi

2.4 PIR (Passive Infra Red)

Passive infrared-motion
sensor block diagram

Fresnel
lens +V
S ~._ PIR_ Amplifier Comparator
eneray | ——||3 _%

» ' 1 :
e —Pyroelectric
! sensor
IR filter

Gambar 2.8 Block Diagram Passive Infrared”!

PIR (Passive Infrared Receiver) merupakan sebuah sensor berbasiskan infrared. Akan
tetapi, tidak seperti sensor infrared kebanyakan yang terdiri dari IR LED dan fototransistor.
PIR tidak memancarkan apapun seperti IR LED. Sesuai dengan namanya ‘Passive’, sensor ini
hanya merespon energi dari pancaran sinar inframerah pasif yang dimiliki oleh setiap benda
yvang terdeteksi olehnya. Benda yang bisa dideteksi oleh sensor ini biasanya adalah tubuh
manusia.

Sensor gerak dengan modul pir sangat simpel dan mudah diaplikasikan karena Modul
PIR membutuhkan tegangan input DC 5V cukup efektif untuk mendeteksi gerakan hingga
jarak 5 meter. Ketika tidak mendeteksi gerakan, keluaran modul adalah LOW. Dan ketika

mendeteksi adanya gerakan, maka keluaran akan berubah menjadi HIGH. Adapun lebar pulsa
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HIGH adalah +0,5 detik. Sensitifitas Modul PIR yang mampu mendeteksi adanya gerakan
pada jarak 5 meter memungkinkan kita membuat suatu alat pendeteksi gerak dengan
keberhasilan lebih besar.

Dengan output yang hanya memberikan 2 logika High dan Low ini kita dapat membuat
aplikasi sensor gerak yang berfariatif. Misal kita ingin langsung aplikasikan pada alarm, kita
tinggal membuat rangkaian driver untuk mengaktifkan alarm tersebut. Atau misal ingin
digunakan untuk mengaktifkan lampu, maka tinggal di buat driver untuk memberikan sumber
tegangan ke lampu. Modul sensor gerak PIR memiliki output yang langsung bbisa di
hubungkan dengan komponen digital TTL atau CMOS dan juga dapat lansung dihubungkan
ke mikrokontroler. Di dalam sensor PIR ini terdapat bagian-bagian yang mempunyai
perannya masing-masing, yaitu /'resnel Lens, IR Filter, Pyroelectric sensor, amplifier, dan
comparator.

Sensor PIR ini bekerja dengan menangkap energi panas yang dihasilkan dari pancaran
sinar inframerah pasif yang dimiliki setiap benda dengan suhu benda diatas nol mutlak.
Seperti tubuh manusia yang memiliki suhu tubuh kira-kira 32 derajat celcius, yang
merupakan suhu panas yang khas yang terdapat pada lingkungan. Pancaran sinar inframerah
inilah yang kemudian ditangkap oleh Pyroelectric sensor yang merupakan inti dari sensor PIR
ini sehingga menyebabkan Pyroelectic sensor yang terdiri dari galium nitrida, caesium nitrat
dan litium tantalate menghasilkan arus listrik. Mengapa bisa menghasilkan arus listrik?
Karena pancaran sinar inframerah pasif ini membawa energi panas. Prosesnya hampir sama
seperti arus listrik yang terbentuk ketika sinar matahari mengenai solar cell.

Mengapa sensor PIR hanya bereaksi pada tubuh manusia saja? Hal im disebabkan karena
adanya IR Filter yang menyaring panjang gelombang sinar inframerah pasif. IR Filrer
dimodul sensor PIR ini mampu menyaring panjang gelombang sinar inframerah pasif antara 8
sampai 14 mikrometer, sehingga panjang gelombang yang dihasilkan dari tubuh manusia

yang berkisar antara 9 sampai 10 mikrometer ini saja yang dapat dideteksi oleh sensor.

Gambar 2.9 Pancaran Passive Infrared”’
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Jadi, ketika seseorang berjalan melewati sensor, sensor akan menangkap pancaran sinar
inframerah pasif yang dipancarkan oleh tubuh manusia yang memiliki suhu yang berbeda dari
lingkungan sehingga menyebabkan material pyroelectric bereaksi menghasilkan arus listrik
karena adanya energi panas yang dibawa oleh sinar inframerah pasif tersebut. Kemudian
sebuah sirkuit amplifier yang ada menguatkan arus tersebut yang kemudian dibandingkan
oleh comparator sehingga menghasilkan output.

Ketika manusia berada di depan sensor PIR dengan kondisi diam, maka sensor PIR akan
menghitung panjang gelombang yang dihasilkan oleh tubuh manusia tersebut. Panjang
gelombang yang konstan ini menyebabkan energi panas yang dihasilkan dapat digambarkan
hampir sama pada kondisi lingkungan disekitarnya. Ketika manusia itu melakukan gerakan,
maka tubuh manusia itu akan menghasilkam pancaran sinar inframerah pasif dengan panjang
gelombang yang bervariasi sehingga menghasilkan panas berbeda yang menyebabkan sensor
merespon dengan cara menghasilkan arus pada material Pyroelectricnya dengan besaran yang

berbeda beda. Karena besaran yang berbeda inilah comparator menghasilkan output.

Hld - WS - Dol Mlebniband i Ll RO

Gambar 2.10 Panjang gelombang PIR"!

Jadi sensor PIR tidak akan menghasilkan output apabila sensor ini dihadapkan dengan benda
panas yang tidak memiliki panjang gelombang inframerah antar 8 sampai 14 mikrometer dan
benda yang diam seperti sinar lampu yang sangat terang yang mampu menghasilkan panas,
pantulan objek benda dart cermin dan suhu panas ketika musim panas.

Untuk jarak jangkau dari sensor PIR sendiri bisa disetting sesuai kebutuhan, akan tetapi

jarak maksimalnya hanya +/- 10 meter dan minimal +/- 30 cm.
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Gambar 2.11 Jarak Jangkau Sensor PIR

2.5 Remote Wireless

Modul tombol wireless adalah modul yang berfungsi sebagai pengganti tombol kontrol
dengan kabel menjadi tanpa kabel, yakni menggunakan media frekwensi.Banyak kini yang
telah memanfaatkan frekwensi sebagai media untuk menghantarkan informasi bahkan
perintah perintah untuk perangkat keras dari jarak jauh. Modul yang dibuat kali ini hanya
memiliki satu tombol. Jarak yang dihasilkan dari perangkat wire/ess ini maksimal adalah 20
meter dengan menggunakan battery 3.6 volt.Pengaplikasian dari perangkat ini dapat beragam,
seperti halnya mengendalikan perangkat yang tidak mengharuskan operator menyentuh alat
tersebut secara langsung. Atau bisa juga anda menggunakan modul ini untuk membuat

remote control flying saucer atau mobil mobilan.

Gambar 2.12 Remote Wireless'”
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2.6 RTC (Real Time Clock) DS 1307

Real Time Clock merupakan suatu chip (IC) yang memiliki fungsi sebagai penyimpan

waktu dan tanggal. Ada dua buah jenis IC RTC yaitu:

1. DS1307 merupakan Real-time clock (RTC) menggunakan jalur data parallel yang
dapat meyimpan data-data detik, menit, jam, tanggal, bulan, hari dalam seminggu, dan
tahun valid hingga 2100. 56-byte, battery-backed, RAM nonvolatile (NV) RAM
untuk penyimpanan,

2. DS12C887 menggunakan jalur data seri yang memiliki register yg dapat menyimpan
data detik, menit, jam, tanggal, bulan dan tahun. RTC ini memiliki 128 lokasi RAM
yang terdiri dari 15 byte untuk data waktu serta kontrol, dan 113 byte sebagai RAM
umum.RTC DS 12C887 menggunakan bus yang termultipleks untuk menghemat pin.
Timing yang digunakan untuk mengakses RTC dapat menggunakan intel timing atau
motorola timing. RTC ini juga dilengkapi dengan pin IRQ untuk kemudahan dalam

proses.

RTC parallel (DS1307)

DS1307 merupakan Real-time clock (RTC) dengan jalur data parallel yang memiliki
Antarmuka serial Two-wire (I2C), Sinyal Iluaran gelombang-kotak terprogram
(Programmable squarewave), Deteksi otomatis kegagalan-daya (power-fail) dan rangkaian
switch, Konsumsi daya kurang dari 500nA menggunakn mode baterai cadangan dengan
operasional osilator. Tersedia fitur industri dengan ketahana suhu: -40°C hingga +85°C.
Tersedia dalam kemasa 8pin DIP atau SOIC

Sedangkan daftar pin DS1307:

e VCC - Primary Power Supply

o X1, X2 -32.768kHz Crystal Connection

e VBAT —+3V Battery Input

e GND - Ground

e SDA - Serial Data

e SCL - Serial Clock

o  SQW/OUT - Square Wave/Output Driver
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Vzz
SQW/OUT

SCL
SDA

PDIP (300 mils)
Gambar 2.13 Konfigurasi pin RTC DS1307®!

Untuk masing-masing pin akan di jelaskan sebagai berikut:

1. X1

Merupakan pin yang digunakan untuk dihubungkan dengan

2.X2

Berfungsi sebagai keluaran/ output dari crystal yang digunakan. Terhubung juga dengan X1
3.VBAT

Merupakan backup supply untuk seril RTC dalam menjalankan fungsi waktu dan tanggal.
Besarnya adalah 3V dengan menggunakan jenis Lithium Cell atau sumber energy lain. Jika
pin ini tidak di gunakan maka harus terhubung dengan Ground. Sumber teganggan dengan
48mAH atau lebih besar dapat digunakan sebagai cadangan energy sampai lebih dar 10 tahun,
namun dengan persyaratan untuk pengoprasian dalam suhu 25°C.

4. GND

Berfungsi sebagai Ground

5.SDA

Berfungsi sebagai masukan / keluaran (I/0) untuk I12C serial interface. Pin ini bersifat open
drain, oleh sebab itu membutuhkan eksternal pull up resistor.

6. SCL

Berfungsi sebagai clock untuk input ke I2C dan digunakan untuk mensinkronisasi pergerakan
data dalam serial interface. bersifat open drain, oleh sebab itu membutuhkan eksternal puil up
resistor.

7. SWQ/OUT

Sebagai square wafe / Output Driver . jika di aktifkan, maka akan menjadi 4 frekuensi
gelombang kotak yaitu 1 Hz, 4kHz, 8kHz, 32kHz sifat dari pin ini sama dengan sifat pin
SDA dan SCL sehingga membutuhkan eksternal pull up resistor. Dapat dioprasikan dengan
VCC maupun dengan VBAT.
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8. VCC

Merupakan sumber tegangan utama. Jika sumber tegangan terhubung dengan baik, maka
pengaksesan data dan pembacaan data dapat dilakukan dengan baik. Namun jika backup
supply terhubung juga dengan VCC, namun besar VCC di bawah VTP, maka pengaksesan
data tidak dapat dilakukan

“START” dan “STOP”. Pada hal ini DS1307 beroperasi sebagai s/ave pada 12C bus. Contoh
bagaimana data ditransfer pada jalur data 12C adalah seperti pada gambar di bawah ini. Pada
jalur data bus [2C hanya terdapat 2 buah jalur yang digunakan yaitu Clock (SCL) dan Data
(SDA).

8|
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Gambar 2.14 Dua Jalur data bus, Clock (SCL) dan Data (SDA)""!

IC DS1307 ini dapat menyimpan memori berupa data waktu mulai dari detik sampai
tahun. DS1307 biasa digunakan pada aplikasi seperti jam digital ataupun timer. Saat ini untuk
pemrogramannya sudah dipermudah oleh sofiware bernama CodeVision AVR. Protokol
pemrogramannya sudah disederhanakan sedemikian rupa sehingga kita lebih mudah untuk

memprogramnya.

2.7 LCD (Liquid Crystal Display)

LCD (Liquid Crystal Display) adalah modul penampil yang banyak digunakan karena
tampilannya menarik. LCD yang paling banyak digunakan saat ini ialah LCD M1632
refurbish karena harganya cukup murah. LCD M1632 merupakan modul LCD dengan
tampilan 2x16 (2 baris x 16 kolom) dengan konsumsi daya rendah. Modul tersebut dilengkapi

dengan mikrokontroler yang didesain khusus untuk mengendalikan LCD.
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Mikrokontroler HD44780 buatan Hitachi yang berfungsi sebagai pengendali LCD
memiliki CGROM (Character Generator Read Only Memory), CGRAM (Character
Generator Random Access Memory), dan DDRAM (Display Data Random Access Memory).
LCD yang umum, ada yang panjangnya hingga 40 karakter (2x40 dan 4x40), dimana kita

menggunakan DDRAM untuk mengatur tempat penyimpanan karakter tersebut.

Display @0 81 €2 43 04 65 86 07 68 09 10 11 (2 13 14 15 16
Line 1 {oaloiooleatadioctostoriactooleniortackootectort iof 1 1f120 134 1415
Line 2 {4afefeolastaateshec] 4rfasfaofsndanfacheotschartcatcifcalssfsefscy.

Gambar 2.15 Susunan Alamat Pada LCD!"!

Alamat awal karakter O0H dan alamat akhir 39H. Jadi, alamat awal di baris kedua
dimulai dari 40H. Jika Anda ingin meletakkan suatu karakter pada baris ke-2 kolom pertama,
maka harus diset pada alamat 40H. Jadi, meskipun LCD yang digunakan 2x16 atau 2x24,

atau bahkan 2x40, maka penulisan programnya sama saja.

GRAM merupakan memori untuk menggambarkan pola sebuah karakter, dimana bentuk
dari karakter dapat diubah-ubah sesuai dengan keinginan. Namun, memori akan hilang saat
power supply tidak aktif sehingga pola karakter akan hilang. Berikut tabel pin untuk LCD
M1632. Perbedaannya dengan LCD standar adalah pada kaki 1 VCC, dan kaki 2 Gnd. Ini
kebalikan dengan LCD standar.

Tabel 2.1 Susunan kaki LCD M1632"

NO Nama Pin Deskripsi Port
1 | vee + 5V vec
2 GND ov GND
3 VEE Teaangan Kontras LCD
4 RS Register Select, O=Input Instruksi, l=Input PD7

Data

5 R/W 1= Read : 0 = Write PD5
6 E Enable Clock PD6&
7 D4 Data Bus 4 PC4
8 D5 Data Bus 5 PC5
2 D6 Data Bus 6 PCo
10 | D7 Data Bus 7 PC7
11 Anode Teaangan Positif backlight

12 | Katode Tegangan Neagatif backlight
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Perlu diketahui, driver LCD seperti HD44780 memiliki dua register yang aksesnya
diatur menggunakan pin RS. Pada saat RS berlogika 0, register yang diakses adalah perintah,
sedangkan pada saat RS berlogika 1, register yang diakses adalah register data.

Agar dapat mengaktifkan LCD, proses inisialisasi harus dilakukan dengan cara
mengeset bit RS dan meng-clear-kan bit E dengan delay minimal 15 ms. Kemudian
mengirimkan data 30H dan ditunda lagi selama 5 ms. Proses ini harus dilakukan tiga kali,
lalu mengirim inisial 20H dan interface data length dengan lebar 4 bit saja (28H). Setelah itu
display dimatikan (08H) dan di-clear-kan (01H). Selanjutnya dilakukan pengesetan display
dan cursor, serta blinking apakah ON atau OFF.

2.8 Mikrokontroler ATMEGAS8535

Mikrokontroler adalah IC yang dapat diprogram berulang kali, baik ditulis atau dihapus
(Agus Bejo, 2007). Biasanya digunakan untuk pengontrolan otomatis dan manual pada
perangkat elektronika. Beberapa tahun terakhir, mikrokontroler sangat banyak digunakan
terutama dalam pengontrolan robot. Seiring perkembangan elektronika, mikrokontroler
dibuat semakin kompak dengan bahasa pemrograman yang juga ikut berubah. Salah satunya
adalah mikrokontroler AVR (Alf and Vegard's Risc processor) ATmega8535 yang
menggunakan teknologi RISC (Reduce Instruction Set Computing) dimana program berjalan
lebih cepat karena hanya membutuhkan satu siklus c/ock untuk mengeksekusi satu instruksi
program. Secara umum, AVR dapat dikelompokkan menjadi 4 kelas, yaitu kelas ATtiny,
keluarga AT90Sxx, keluarga ATmega, dan AT86RFxx. Pada dasarnya yang membedakan
masing-masing kelas adalah memori, peripheral, dan fungsinya. Dari segi arsitektur dan

instruksi yang digunakan, mereka bisa dikatakan hampir sama.

Mikrokontroler AVR ATmega8535 memiliki fitur yang cukup lengkap. Mikrokontroler
AVR ATmega8535 telah dilengkapi dengan ADC intemal, EEPROM  internal,
Timer/Counter, PWM, analog comparator, dll (M.Ary Heryanto, 2008). Sehingga dengan
fasilitas yang lengkap ini memungkinkan kita belajar mikrokontroler keluarga AVR dengan
lebih mudah dan efisien, serta dapat mengembangkan kreativitas penggunaan mikrokontroler
ATmega8535.

Fitur-fitur yang dimiliki oleh mikrokontroler ATmega8535 adalah sebaga
berikut:

1. Saluran I/O sebanyak 32 buah, yaitu port A, port B, port C, dan port D.
2. ADC internal sebanyak 8 saluran.
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3. Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan pembandingan.

4. CPU yang terdiri atas 32 buah register.

5. SRAM sebesar 512 byte.

6. Memori Flash sebesar 8 kb dengan kemampuan Read While Write.

7. Port antarmuka SPI

8. EEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat operasi.

9. Antarmuka komparator analog.

10. Port USART untuk komunikasi serial.

11. Sistem mikroprosesor 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 16 MHz.
12. Dan lain-lainnya.

2.8.1 Konstruksi ATMEGAS8535

Mikrokontroler ATmega8535 memiliki 3 jenis memori, yaitu memori program, memori data

dan memori EEPROM. Ketiganya memiliki ruang sendiri dan terpisah.
a. Memori program

ATmega8535 memiliki kapasitas memori progam sebesar 8 Kbyte yang terpetakan dari
alamat 0000h — OFFFh dimana masing-masing alamat memiliki lebar data 16 bit. Memori

program ini terbagi menjadi 2 bagian yaitu bagian program boot dan bagian program aplikasi.
b. Memori data

ATmega8535 memiliki kapasitas memori data sebesar 608 byte yang terbagi menjadi 3
bagian yaitu register serba guna, register /O dan SRAM. ATmega8535 memiliki 32 byte
register serba guna, 64 byte register I/O yang dapat diakses sebagai bagian dari memori RAM
(menggunakan instuksi LD atau ST) atau dapat juga diakses sebagai I/O (menggunakan
instruksi IN atau OUT), dan 512 byte digunakan untuk memori data SRAM.

¢. Memori EEPROM

ATmega8535 memiliki memori EEPROM sebesar 512 byte yang terpisah dari memori
program maupun memori data. Memori EEPROM ini hanya dapat diakses dengan

menggunakan register-register I/0 yaitu register EEPROM Address, register EEPROM Data,



20

dan register EEPROM Control. Untuk mengakses memori EEPROM ini diperlakukan seperti
mengakses data eksternal, sehingga waktu eksekusinya relatif lebih lama bila dibandingkan
dengan mengakses data darit SRAM.

ATmega8535 merupakan tipe AVR yang telah dilengkapi dengan 8 saluran ADC
internal dengan fidelitas 10 bit. Dalam mode operasinya, ADC ATmega8535 dapat
dikonfigurasi, baik secara single ended input maupun differential input. Selain itu, ADC
ATmega8535 memiliki konfigurasi pewaktuan, tegangan referensi, mode operasi, dan
kemampuan filter derau yang amat fleksibel, sehingga dengan mudah disesuaikan dengan
kebutuhan ADC itu sendiri.

ATmega8535 memiliki 3 modul timer yang terdiri dari 2 buah timer/counter 8 bit dan 1
buah timer/counter 16 bit. Ketiga modul timer/counter ini dapat diatur dalam mode yang
berbeda secara individu dan tidak saling mempengaruhi satu sama lain. Selain itu, semua
timer/counter juga dapat difungsikan sebagai sumber interupsi. Masing-masing timer/counter
ini memiliki register tertentu yang digunakan untuk mengatur mode dan cara kerjanya. Serial
Peripheral Interface (SPI) merupakan salah satu mode komunikasi serial syncrhronous
kecepatan tinggi yang dimiliki oleh ATmega8535.

Universal Syncrhronous and Asyncrhronous Serial Receiver and Transmitter (USART)
juga merupakan salah satu mode komunikasi serial yang dimiliki oleh ATmega8535. USART
merupakan komunikasi yang memiliki fleksibilitas tinggi, yang dapat digunakan untuk
melakukan transfer data baik antar mikrokontroler maupun dengan modul-modul eksternal
termasuk PC yang memiliki fitur UART.

USART memungkinkan transmisi data baitk secara  syncrhronous  maupun
asyncrhronous, sehingga dengan memiliki USART pasti kompatibel dengan UART. Pada
ATmega8535, secara umum pengaturan mode syncrhronous maupun asyncrhronous adalah
sama. Perbedaannya hanyalah terletak pada sumber clock sajalJika pada mode
asyncrhronous masing-masing peripheral memiliki sumber clock sendiri, maka pada mode
syncrhronous hanya ada satu sumber clock yang digunakan secara bersama-sama. Dengan
demikian, secara hardware untuk mode asyncrhronous hanya membutuhkan 2 pin yaitu TXD

dan RXD, sedangkan untuk mode syncrhironous harus 3 pin yaitu TXD, RXD dan XCK.
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2.8.2 Pin-pin pada Mikrokontroler ATMEGAS8S35

C1

RESET ADC HPAT

(ADCE)PAB

ADCSIPAS

XTAL? (ADC 8)PA4

(ADC BIPA3

KTALY (ADC 2)PA2

ADCHPM

AREF (ADCOIPAD
’/ICC

AGND (SCKIPBY

(HSOPB6

vCC (MOSHPBS

OND (SS)PB4

{AINIANTZIPB3

(ANOIOCO)PB2

aTHPot

(TXCK)PBO

faEaattt

EEEEEE &

{(108C2PC?
TOSCHPCe
PCS

PC4

PC3

PC2
(SOAPCT
(3CLPCO

WCPD?
ACPPD8
(OC1APDS
(oC1mPD4
ANTIPD3
ANTOPD2
TXDIPDY
(RXDYPDO

H: R

MEGAZO3S-P

Gambar 2.16 Konfigurasi pin ATmega8535 (Data Sheet AVR) 181

Konfigurasi pin ATmega8535 dengan kemasan 40 pin DIP (Dual Inline Package) dapat
dilihat pada gambar 2.1. Dari gambar di atas dapat dijelaskan fungsi dari masing-masing pin
Atmega853S5 sebagai berikut:

1. VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai masukan catu daya.
2. GND merukan pin Ground.
3. Port A (PortAO0... PortA7) merupakan pin input/output dua arah dan pin masukan ADC.

4. Port B (PortB0...PortB7) merupakan pin input/output dua arah dan dan pin fungsi
khusus, seperti dapat dilihat pada tabel di bawah ini.



Tabel 2.2 Fungsi Khusus Port B

Pin

Fungsi Khusus

PB7

SCK (SPI Bus Serial Clock)

PB6

MISO (SPI Bus Master Input’ Slave Ouiput)

PB3

MOSI (SPI Bus Master Qutput/ Slave Inpur)

PB4

SS (SPI Slave Select Input)

PB3

AINT (dnalog Comparator Negative Input)
QCO (Timer/Counter) Quput Compare Match Quiput)

PB2

AINO (Analog Comparator Positive [nput)
INT2 (External Interrupt 2 Input)

PBI

T1 (Timer/ Counter! External Counter Input)

PBO

TO T1 (Timer/Counter External Counter Input)
XCK (USART External Clock Input/Quiput)

4. Port C (PortCO... PortC7) merupakan pin input/output dua arah dan pin fungsi

khusus, seperti dapat dilihat pada tabel dibawah ini.

Tabel 2.3 Fungsi Khusus Port C

Fungsi Khusus

TOSC2 ( Timer Oscillator Pin2)

TOSC! ( Timer Oscillator Pinl)

Input/Quiput

Input/Quiput

Input Quiput

Input/Quiput

SDA ( Two-wire Serial Buas Data Input/Quiput Line)

SCL { Bvo-wire Serial Buas Clock Line)
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5. Port D (PortDO0...PortD7) merupakan pin input/output dua arah dan pin fungsi khusus,

seperti yang terlihat pada tabel dibawah ini.



Tabel 2.4 Fungsi Khusus Port D

Pin

Fungsi Khusus

PD7

OC2 (Timer/Counter Quiput Compare Match Quiput)

PDé6

ICP (Timer/Counter!l Input Capture Pin)

PDS

OC 1A (Timer/Counter! Quiput Compare A Match Qutput)

PD4

OC 1B (Timer/Counter! Qutput Compare B Match Quitput)

PD3

INTI (External interrupt | Input)

PD2

INTO (External Interrupt O Input)

PDI

TXD (USART Qutput Pin)

PDO

RXD (USART Input Pin)

6. RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset mikrokontroler

7. XTAL1 dan XTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal.

8. AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

9. AREFF merupakan pin masukan tegangan referensi ADC.

2.9 Seven Segment
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Seven Segment adalah suatu segmen- segmen yang digunakan menampilkan angka.

Seven segment merupakan display visual yang umum digunakan dalam dunia digital. Seven

segment sering dijumpai pada jam digital, penujuk antrian, diplay angka digital dan

termometer digital. Penggunaan secara umum adalah untuk menampilkan informasi secara

visual mengenai data-data yang sedang diolah oleh suatu rangkaian digital.

Seven segmen ini tersusun atas 7 batang LED yang disusun membentuk angka 8 yang

penyusunnya menggunakan diberikan lebel dari ‘a’ sampai ‘g’ dan satu lagi untuk dot point

(DP). Setiap segmen ini terdiri dari 1 atau 2 Light Emitting Diode ( LED ). salah satu

terminal LED dihubungkan menjadi satu sebagai kaki common.
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9 fcoma b

e d comc dot
Gambar 2.17 Seven Segment Display"”

Jenis-jenis Seven Segment :

1. Common Anoda
Semua anoda dari LED dalam seven segmen disatukan secara parallel dan semua itu
dihubungkan ke VCC, dan kemudian LED dihubungkan melalui tahanan pembatas arus
keluar dari penggerak LED. Karena dihubungkan ke VCC, maka COMMON ANODA ini
berada pada kondisi AKTIF LOW (led akan menyala/aktif bila diberi logika 0).

2. Common Katoda
Merupakan kebalikan dari Common Anoda. Disini semua katoda disatukan secara parallel
dan dihubungkan ke GROUND. Karena seluruh katoda dihubungkan ke GROUND, maka

COMMON KATODA ini berada pada kondisi AKTIF HIGH (led akan menyala/aktif bila
diberi logika 1).

Common Cathode Common Anode

?1Vec.b
no_n _a n

I I R -}

Gambar 2.18 Jenis- jenis Seven segment!”’

Prinsip Kerja :

Prinsip kerja seven segmen ialah input biner pada switch dikonversikan masuk ke
dalam decoder, baru kemudian decoder mengkonversi bilangan biner tersebut menjadi
decimal, yang nantinya akan ditampilkan pada seven segment.

Seven segment dapat menampilkan angka-angka desimal dan beberapa karakter
tertentu melalui kombinasi aktif atau tidaknya LED penyusunan dalam seven segment. Untuk
memudahkan penggunaan seven segment, umumnya digunakan sebuah decoder( mengubah/

mengkoversi input bilangan biner menjadi decimal) atau seven segment driver yang akan
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mengatur aktif tidaknya led-led dalam seven segment sesuai dengan nilai biner yang
diberikan.

LT', Lamp Test, berfungsi untuk mengeset display, bila diberi logika ‘0’ maka semua
keluaran dari IC ini akan berlogika 0. Sehingga seven segment akan menunjukkan angka
delapan (8). BI/RBO' , Blanking Input/Row Blanking Output, berfungsi untuk mematikan
keluaran dari IC. Bila diberi logika “0” maka semua keluaran IC akan berlogika “1” dan
seven segment akan mati.

RBI' , Row Blanking Input, berfungsi untuk mematikan keluaran darn IC jika semua
input berlogika “0”. Bila diberi logika “0”, diberi logika “1” dan diberi logika “0” maka
semua keluaran IC akan berlogika “1” dan seven segment akan mati.

Berikut tabel logika seven segment :

Tabel 2.5 Tabel Kebenaran logika seven segment!”!
Digit ABCD Ja|bjcjdjelfla
0 0000 IRRERE AR RR AR LY
1 coo1 gjty1joja0jajo
2 0010 111101 })11011
3 0011 1j1yp111}]01]0}1
4 0100 joj1f1jojof1 |1
5 0101 Tjojrg1qo1 1
B8 0110 (R RE BE R RA R
7 0111 1j1111010}0}a0
8 1000 (ARERE RR BB AR
8 1001 (ARERE R LIARA
10 (A) 1010 ARARE RA RRLAR
11 (B) 1011 ajoptgtgtfr |
12 (C) 1100 11010111110
13 (D) 1101 ojt1jpt1gt1gt1jogt
14 (E) 1110 1jojop1ttt
15 (F) ARR 1]0j0j0j1j1]1

tabel kebenaran pada 7 segment decoder



BAB I
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Pada bab ini membahas mengenai perencanaan sistem, prinsip kerja sistem, perencanaan
perangkat keras (hardware), perencanaan perangkat lunak (soffware), dan perencanaan
(mekanik).

Masing-masing bagian tersebut disusun dengan pemilihan beberapa jenis komponen
dengan fungsi sesuai dengan perencanaan, sehingga akan dihasilkan suatu bentuk bagian

dengan fungsi sesuai dengan perencanaan yang dilakukan di awal.

3.1 Blok Diagram

LCD

4
N Pe.nguat > Pengkondm R | Driver Seven Segment | ["¢ /o Segment

IS0 sinyal Sinyal
‘ MCU
Tangan .| PIR (Passive
Infra Red). '
R Voice
. —od|
_ — ~| Penerima Modul R rocessor
RTC |e¢
Tombol
Setting

Gambear 3.1 Diagram Blok Keseluruhan Sistem

Dari gambar blok diagram di atas dapat dijelaskan secara umum dan fungsi dari
masing-masing blok sebagai berikut :

1. Mikrokontroller sebagai pusat pengontrol dari semua rangkaian, mikrokontroller yang

dipakai adalah mikrokontroller ATmega 8535, merupakan mikrokontroller keluarga AVR
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yang mempunyai kapasitas flash memori 8 KB. AVR (4lf and Vegard’s Risc Processor)
merupakan seri mikrokontroler CMOS 8-bit buatan Atmel, berbasis arsitektur RISC
(Reduced Instruction Set Computer). Mempunyai Saluran I/O sebanyak 32 buah, yaitu
Port A, Port B, Port C dan Port D dan mempunyai Port ADC 8 channel 10 bit.

2. Mic kondensor : untuk menambah atau menghasilkan keluaran suara yang lebih tinggi
atau sesuai dengan yang diinginkan.

3. Modul PIR (Passive Infra Red) adalah modul pendeteksi gerakan yang bekerja dengan
cara mendeteksi adanya perbedaan/perubahan suhu sekarang dan sebelumnya.

4. Modul remote wireless adalah modul yang berfungsi sebagai pengganti tombol kontrol
dengan kabel menjadi tanpa kabel, yakni menggunakan media frekwensi.

5. LCD 16x2(M1632) adalah LCD untuk mensetting dan menampilkan hasil masukan dari
tombol setting berupa tanggal, jam, menit, dan detik.

6. Seven Segment untuk menampilkan waktu berupa jam dan menit.

7. Voice prosesor untuk menampilkan outputan suara berupa jam, menit dilengkapi outputan

suara untuk pengingat waktu sholat pada jam-jam yang telah ditentukan.

3.1.1 Prinsip Kerja Alat.

Pada saat alat ini dinyalakan, hanya berupa tampilan jam di seven segment. Untuk
menggantinya kita harus menekan tombol setting.Untuk merubah settingan, kita menekan
tombol setting. untuk tampilan tanggal, bulan, tahun, jam, menit dan detik itu tertampil di
LCD.

Kondisi pertama, pada saat menepuk tangan 3kali, maka mic kondensor akan membaca
sinyal inputan tangan yang kemudian akan dikuatkan oleh penguat sinyal. Sebelum masuk ke
mikro, keluaran dari penguat sinyal akan diproses di rangkaian pengkondisi sinyal berupa
optocoupler. Keluaran dari opto akan masuk dan diolah oleh mikro yang keluarannya berupa
angka berupa jam, menit, dan berupa keluaran suara dengan menyebutkan jam dan menit.

Kondisi kedua, pada saat tunanetra melambaikan tangan ke jam, maka PIR akan
membaca gerakan tangan manusia dan diolah oleh mikro dan berupa keluaran suara dengan
menyebutkan jam dan menit pada saat itu

Pada kondisi ketiga, pada saat tunanetra menekan tombol remote wireless sebanyak
3kali, maka modul penerima akan menerima inputan dari remote dan kemudian diolah di
mikro, yang kemudian dari inputan remote itu akan mengeluarkan ouputan berupa suara

dengan menyebutkan jam pada saat itu.



3.2 Perancangan Mekanik

Pada alat bahan dasar mekanik menggunakan mika hitam dengan tebal Smm untuk box samping
kanan, kiri dan bagian belakang. Untuk bagian depannya menggunakan riben agar nyala dari

dotmatrik bisa terlihat. Dengan ukuran panjang + 50cm, dan lebar + 8cm, dan tinggi + 24cm.

Gambear 3.2 Box Jam Digital
3.3 Perancangan Perangkat Keras

3.3.1 Perencanaan Rangkaian Mikrokontroller.

Hampir semua port digunakan dalam sistem ini. Konfigurasi I/O ditunjukkan pada gambar

dibawah ini :

Gambar 3.3 .Schematic Rangkaian Minimum Sistem ATMega8535
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Table 3.1. Konfigurasi Port

No Port Pin Keterangan / Fungsi

1 PAO- PA3 Driver Seven Segment

2 PC7-PD7 | ISD 2560

3 PDO - PD6 | LCD (Liquid Crystal Display)
4 PB2 - PB3 RTC (Real Time Clock)

5 PBI Sensor Suara

6 PBO Sensor PIR dan Remote

5 PAG6 Detik

3.3.2 Perencanaan Rangkaian Penguat Suara

Dalam perencanaan rangkaian penguat suara ini menggunakan IC LM358. IC LM358
adalah IC penguat suara yang memiliki 8 kaki dan digunakan dalam frekuensi rendah serta
termasuk dalam penguat kelas B. Amplifier ini memiliki tegangan single supply yang
berkisar antara 3 - 32 volt, dan pada saat dual supply berkisar antara +£1,5V- £16V. Amplifier
ini mempunyai output daya. besar tegangan output sebesar 0V- 1,5V. Dan Lebar Bandwith

sebesar IMHz. Nilai dan rangkaian dari komponen penunjang sama seperti pada datasheet.

Dalam perencanaan ini rangkaian penguat suara yang digunakan tampak seperti Gambar

3.4 dibawah ini :

Voo
R3S - vee
100pF i 4 K
Cap SETISOr suara
= [0y

MK? : > DS

1 R? OPTOISO1 s AED
|J | e
Micl IK

= 25

1 R22
VARISTOR

Gambar 3.4 . Rangkaian Penguat Suara
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Dan untuk mengetahui berapa penguatan suara pada mic kondensor, maka :

A0O=Rf +1
Ri
A0=100K +1
100
A0=1000+1
A0 =1001

Menurut hasil analisa perhitungan penguatan yang didapat adalah 1001. Maka arus
yang digunakan pada mic kondensor bernilai 1001 kali penguatan

3.3.3 Perencanaan Rg,;; (Tahanan Basis) Pada Remote Wireless

Remote digunakan untuk mengetahui jam, dan menit pada saat itu. Untuk mengetahui

berapa besar Rp,sis pada remote wireless, maka perhitungannya adalah sebagai berikut:

V=IR — Rpusis= ¥V

I
Ic=5V__ =00005A=510"A

10000
Rpasis =¥Mﬁ _)RC =Y.Q_ﬂl.ﬂ:_y___ﬁ
I Iied
=5-1-07
15 mA
=5-1-0.7
15.10°
=220Q

Rpasis = Vou - Ve =4-0.7=8250 Q = 10K Q
IB 0,4 mA

Menurut hasil analisa perhitungan Rb yang didapat adalah 8250 Q. Karena pada R tidak
ada nilai 8250 Q2 , Maka R yang digunakan bernilai 10K Q
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Gambar 3.5 Rangkaian Remote Wireless

Untuk dapat mengetahui besar perhitungan arus yang dipakai pada rangkaian remote
wireless dapat diketahui dengan cara berikut :
V=LR—1=V/R
=0,4V/8250Q
=0,00048 A
=0,48 mA
Jadi besar arus perhitungan yang dipakai pada rangkaian remote wireless adalah

sebesar 0,48 A.
3.3. 4 Perencanaan lg, Driver Seven Segment

Seven Segment display adalah merupakan alat yang merupakan gabungan dari 7 buah
led, yang dikombinasikan sedemikian rupa agar dapat menampilkan angka.. Seven segment
display pada dasarnya adalah LED (Light Emitting Diode), yaitu diode yang dapat
mengeluarkan cahaya bila diberi tegangan pada pin-nya. seven segment merupakan alat yang
merupakan gabungan dari 7 buah led, yang dikombinasikan sedemikian rupa agar dapat
menampilkan angka. Gambar di disamping ini memperlihatkan gambaran tentang 7-segment

yang masing-masing segment diberi notasi mulai dari a, b, ¢, d, e, f, dan g.
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Gambear 3.6 Rangkaian Driver Seven Segment

veC 2F

Untuk dapat mengetahui I, perhitungan pada driver seven segment, dapat dihitung

dengan rumus berikut :

V=IR — Rlizlsisz y
|

dimana :

vee =3V

Vbe = 0,7 (saat transistor saturasi/aktif)
Rb=1K Q

sehingga nilai Ib dapat dihitung sebagai berikut :

Rb = Tee —TDhe
b/
IKQ =307
b
Ib=5-0.7
1000
Ib=4,3/1000
Ib=0,0043 A
Ib=4.3 mA

Menurut hasil analisa perhitungan Ib yang didapat adalah 4,3 mA. Maka Arus

yang digunakan bernilai 4,3 mA
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3.3.5 Rangkaian Sensor Passive Infrered Receiver

Rangkaian sensor digunakan untuk memberikan input pada sistem kontroler. Sensor
yang digunakan pada rangkaian sistem kontroler ini adalah sensor passive infrared receiver
(PIR) yang digunakan untuk mendeteksi adanya gelombang infra merah yang dipancarkan
oleh manusia. Proses kerja sensor ini dilakukan dengan mendeteksi adanya radiasi panas
tubuh manusia yang diubah menjadi perubahan tegangan. Namun perubahan tegangan pada
PIR sangatlah kecil yaitu berkisar pada ordo 10 hingga 20 milivolt atau bahkan lebih kecil
lagi. Tapi setelah melewati amplifier dan comparator perubahan suhu dan gelombang infra
merah yang ditangkap sensor ini mampu menghasilkan sinyal digital, yaitu 0 Volt jika tidak
mendeteksi keberadaan manusia dan 5 Volt jika mendeteksi ada gerakan manusia. Pada
sensor ini terdapat tiga kabel, yaitu kabel Vcc, kabel output, dan kabel ground. Sensor
membutuhkan tegangan 5 Volt untuk dapat bekerja. Bentuk fisik dari sensor passive infrared
receiver (PIR) dapat dilihat pada Gambar 3.2. dan Spesifikasi PIR KC7783R berdasarkan
data sheet dapat dilihat pada Tabel 3.2.

Gambar 3.7 Sensor passive infrared (PIR)

Tabel 3.2 Spesifikasi PIR KC773R

Keterangan Min Typ | Max Unit
Tegangan operasi 4,7 5 12 Volt
Tegangan keluaran (logika tinggi) 5 Volt
Range Deteksi 5 Meter
Temperature Operasi -20 25 50 °C
Arus standby ( tanpa beban) 300 LA
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Lebar Pulsa output 0,5 Sec
Range Kelembaban 95 %
Sumber: DatasheetPIR KC773R

Untuk dapat mengetahui V pada sensor PIR, dapat dihitung dengan rumus berikut :

V=I1R
dimana :

V =5Volt

Rb=10K Q

sehingga untuk mencari nilai Ib perhitungan dapat dihitung sebagai berikut :

[ =V/R
=5/10K

= 5/10000
=0,0005
=0,5 mA

Menurut hasil analisa perhitungan arus yang digunakan pada sensor PIR bernilai 0,5 mA
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3.4 Perancangan Perangkat Lunak (Software).

Pada perancangan perangkat lunak (sofiware) dipaparkan dalam diagram alir secara

keseluruhan dari semua system.

' Start l

A
Inisialisasi Seven Segment

Inisialisasi Voice Procesor
Inisialisasi LCD

Inisialisasi Tombo!

A

Tampilkan LCD “setting
Tanggal Waktu”

Jam, Tanggal, Tahun

»la

b4
Baca Inputan Aktifkan Voice
Suara Processor
A 4
Bunyikan -
Suara Waktu
Baca Inputan Aktifkan Voice
Gerakan Tangan Processor
A 4
Bunyikan R
Suara Waktu
Baca Inputan Aktifkan Voice
Modul Remote Processor
A
Bunyikan
Suara Waktu

Gambar 3.8. Flowchart Sistem Keseluruhan
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BAB IV
PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini membahas cara pengujian dan analisa dari alat yang dirancang, sehingga
dapat diketahui apakah alat tersebut dapat bekerja sesuai dengan yang telah direncanakan.
Dalam rangka pengujian alat tersebut, diuraikan percobaan yang dilakukan untuk mengetahui
respon dari keseluruhan alat yang dapat dirancang.

Setelah semua perancangan alat telah selesai dirancang secara keseluruhan, maka perlu
dilakukan suatu pengujian sistem yang dilakukan pada tiap-tiap blok maupun secara
keseluruhan, dimana pengujian sistem ini bertujuan agar :

1. Mengetahui sejauh mana system dapat bekerja secara maksimal.

2. Mencari dan menemukan beberapa permasalahan yang mungkin timbul pada saat alat
ini beroperasi untuk kemudian diperbaiki sampai pada tingkat kesalahan sekecil
mungkin sehingga didapatkan hasil yang baik.

3. Menganalisa hasil dari rangkaian dengan menghitung menggunakan rumus yang
sesuai.

4. Mengetahui unjuk kerja alat secara keseluruan.

Pengujian yang dilakukan antara lain:

Pengujian Rangkaian Penguat Suara;

Pengujian Rp,sis (Tahanan Basis) Pada Remote Wireless;

Pengujian Ip,sis Driver Seven Segment;
e Pengujian Arus Sensor Passive Infrared.

Perhitungan persentase kesalahan menggunakan persamaan sebagai berikut:

perhitungan — pengukuran| X100%
0

%okesalahan (error) = ‘
| perhitungan

36
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4.1 Pengujian Rangkaian Penguat Suara
4.1.1. Tujuan Pengujian
Pengujian ini bertujuan untuk menganalisis ketepatan berapa kali penguatan yang ada
pada rangkaian penguat suara
4.1.2 Peralatan Pengujian
Peralatan pengujian yang diperlukan adalah sebagai berikut:
o Catu daya +5 volt.
o Rangkaian penguat suara.
o Multimeter digital.
4.1.3 Prosedur Pengujian
Prosedur pengujian yang dilakukan adalah sebagai berikut:
. Memberi catu daya pada rangkaian.
. Mengukur keluaran pengkondisi penguat dengan multimeter.
° Mengamati dan mencatat data yang terukur pada multimeter.

4.1.4 Hasil dan Analisa Pengujian
Hasil pengukuran rangkaian penguat suara ditunjukkan oleh tabel 4.1

Tidak Ada Ada suara
Pengukuran | Suara Tepukan | Tepukan Tangan
Tangan (Vin) (Vo)
1 10 mV 1V

Penguatan suara yang dihitung adalah sebesar 1001 Kali. Dan pada saat pengukuran,
didapat hasil ketika ada masukan suara sebesar 1,490 Volt. Untuk mengetahui berapa
penguatannya adalah dengan menggunakan rumus sebagai berikut :
Vo=0;[=Vin

Rin

Vo=Vin+1.Rf; Vo=Vin+ Rf.Vin
Rin



A=V, = Vin_+ Rf. Vin
Vin  Vin Vin. Rin

Dari rumus dapat diketahui besar dari penguatan suara adalah sebagai berikut :

A=¥g
Vin

= 10000 mV
10 mV
= 1000

Jadi hasil dari pengukuran pada rangkaian penguat suara bahwa penguatan yang
didapat adalah sebesar 1000 kali

Gambar 4.1 Hasil Pengukuran Tegangan

Ketika tidak ada suara tepukan tangan
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Untuk mencari nilai persentase kesalahan dari rangkaian penguat suara dilakukan

perhitungan sebagai berikut;

_ | perhitungan— pengukuran| x100%
- 0

% Kesalahan (error) " I
perhitungan

=1001-1000 x 100%
1001
=0,09 %

Pengujian Rangkaian Rg.is (Tahanan Basis) Pada Remote Wireless

4.2.1 Tujuan Pengujian

Pengujian ini bertujuan untuk menganalisis ketepatan berapa Tahanan Basis yang ada

pada rangkaian remote wireless.

4,2.2 Peralatan Pengujian

Peralatan pengujian yang diperlukan adalah sebagai berikut:

Catu daya +5 volt.
Rangkaian remote wireless.

Multimeter digital.

4.2.3 Prosedur Pengujian

Prosedur pengujian yang dilakukan adalah sebagai berikut:

Memberi catu daya pada rangkaian.

Mengukur arus keluaran pada remote wireless dan mengukur

multimeter.

Mengamati dan mencatat data yang terukur pada multimeter.

dengan
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4.2.4 Hasil dan Analisa Pengujian
Hasil pengukuran rangkaian remote wireless ketika remote ditekan sebanyak

3kali ditunjukkan oleh tabel 4.2

P k Remote Ketika Remote Ketika
enguiuran Ditekan Tidak Ditekan
1 4V 0,59V

Ruasis dapat dihitung, jika Vou dari hasil perhitungan adalah sebesar 4V ketika
remote ditekan. Maka hasil Ry,sis dari hasil perhitungan adalah sebagai berikut :

RBasis = ..Y(_)j;l_,_"_yqlﬁ

karena dalam resistor tidak ada nilai resistor 8250 (), maka dilakukan

pembulatan angka menjadi 10KQ
sedangkan untuk mencari nilai arus dilakukan dengan cara sebagai berikut :

I =VR

=4/10K

=0,48 mA

Tabel 4.3. Perbandingan Hasil Pengukuran dan Perhitungan Arus Keluaran Pada Remote
Wireless
Perbandingan Arus Ketika Remote Ditekan 3Kali
Percobaan
Hasil Pengukuran Hasil Perhitungan
-
1 0,472 mA 0,48 mA
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Untuk mencari nilai persentase kesalahan dilakukan perhitungan sebagai berikut;

B { perhitungan— pengukuran

% Kesalahan (error) i x100%

perhitungan

=048 mA —0.472 mA x 100%

0,48 mA
=1,4%

Gambar 4.2 Hasil Pengukuran Arus pada

Remote Wireless ketika ditekan 3kali

Pengujian Rangkaian Ig.., (Arus Basis) Pada Driver Seven Segment

4.3.1 Tujuan Pengujian

Pengujian ini bertujuan untuk menganalisis ketepatan berapa Arus yang ada pada
rangkaian Driver Seven Segment.

4.3.2 Peralatan Pengujian

Peralatan pengujian yang diperlukan adalah sebagai berikut:

° Catu daya +5 volt.

o Rangkaian driver seven segment.

° Multimeter digital.



4.3.3 Prosedur Pengujian

Prosedur pengujian yang dilakukan adalah sebagai berikut:

. Memberi catu daya pada rangkaian.

e  Mengukur arus keluaran pada driver seven segment dan mengukur dengan

multimeter.

. Mengamati dan mencatat data yang terukur pada multimeter.

4.3.4 Hasil dan Analisa Pengujian

Hasil pengukuran rangkaian driver seven segment ditunjukkan oleh tabel 4.4

Tabel 4.4. Perbandingan Hasil Pengukuran dan Perhitungan Arus pada driver seven

segment

Percobaan

inputan

Perbandingan Arus Pada Seven Segment ketika ada

Hasil Pengukuran

Hasil Perhitungan

1 4,29 mA

4,3 mA

Untuk mencari nilai persentase kesalahan dilakukan perhitungan sebagai berikut;

% Kesalahan (error) =l

perhitungan — pengukuran}

perhitungan

lxlOO%

=43 mA-429mA x 100%

43 mA
=0,23 %
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Gambar 4.3 Hasil Pengukuran arus

Rangkaian Driver Seven Segment

4.4 Pengujian Arus Rangkaian Sensor Passive Infrared Receiver

4.4.1 Tujuan Pengujian

Pengujian ini bertujuan untuk menganalisis berapa arus dan tegangan dari Sensor
Passive Infrared Receiver ketika ada benda yang menghalanginya yang ada pada
rangkaian Sensor PIR.

4.4.2 Peralatan Pengujian

Peralatan pengujian yang diperlukan adalah sebagai berikut:

o Catu daya +5 volt.

® Rangkaian Sensor PIR.

° Multimeter digital.

4.4.3 Prosedur Pengujian

Prosedur pengujian yang dilakukan adalah sebagai berikut:

o Memberi catu daya pada rangkaian.

° Mengukur keluaran rangkaian sensor PIR dengan multimeter.

o Mengamati dan mencatat data yang terukur pada multimeter.
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4.4.4 Hasil dan Analisa Pengujian
Hasil pengukuran rangkaian sensor PIR ditunjukkan oleh tabel 4.5

T
Sensor PIR Kondisi cgangan
(V)
1 Ada Pergerakan 3,96
9 Tidak Ada 0.728
pergerakan

Dari hasil pengujian ditunjukkan bahwa pada saat adanya pergerakan manusia,
tegangan keluaran menjadi 3,96 Volt. Sedangkan pada data sensor PIR pada
perhitungan adalah sebesar 4 Volt

Tabel 4.6. Perbandingan Hasil Pengukuran dan Perhitungan Arus pada Sensor PIR

Perbandingan Arus pada PIR Ketika Ada Pergerakan
Percobaan Manusia
Hasil Pengukuran Hasil Perhitungan
1 0,495 mA 0,5 mA

Untuk mencari nilai persentase kesalahan dari rangkaian sensor Passive Infrared

Receiver dilakukan perhitungan sebagai berikut;

___| perhitungan — pengukuran|

% Kesalahan (error) l x100%

perhitungan |

=0,5-0495 x 100%
0,5
=1%
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Gambar 4.4 Hasil Pengukuran arus

Pada Sensor Passive Infrared ketika ada pergerakan manusia

4.5 Hasil Pengujian

Informasi waktu yang ditampilkan pada display LCD dibandingkan dengan informasi
waktu jam digital. Dari hasil pengujian menunjukkan infomasi waktu dari RTC yang
ditampilkan pada LCD sesuai dengan informasi waktu pada jam tangan digital, sehingga

dapat disimpulkan bahwa rangkaian jam bersuara dapat bekerja sesuai dengan perancangan.

Gambar 4.2 . Tampilan alat secara keseluruhan



5.1

BAB YV
KESIMPULAN

Kesimpulan

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan baik pengujian per blok rangkaian

maupun pengujian sistem secara keseluruhan, dapat diambil kesimpulan sebagai

berikut;

1.

Berdasarkan data hasil pengujian dan pengukuran penguatan suara, dapat diambil
kesimpulan bahwa penguatan yang dibutuhkan pada alat ini sudah memenuhi
kebutuhan dari tegangan yang dibutuhkan oleh penguat suara, karena eror yang
didapat sebesar 0,09%.

Berdasarkan data hasil pengujian dan pengukuran R pada Remote Wireless, dapat
diambil kesimpulan bahwa Tahanan yang dibutuhkan pada alat ini sudah
memenuhi kebutuhan dari tahanan yang dibutuhkan oleh Remote Wireless,

walaupun eror pada arus yang didapat sebesar 1,4%.

Berdasarkan data hasil pengujian dan pengukuran pada driver seven segment,
dapat diambil kesimpulan bahwa arus keluaran yang dibutuhkan pada alat ini
sudah memenuhi kebutuhan dari tegangan yang dibutuhkan oleh driver seven

segment, walaupun eror yang didapat sebesar 0,23%.

Berdasarkan data hasil pengujian dan pengukuran Passive Infrared Receiver,
dapat diambil kesimpulan bahwa Tegangan keluaran yang dibutuhkan pada alat
ini sudah memenuhi kebutuhan dari tegangan yang dibutuhkan oleh Passive

Infrared Receiver, walaupun eror yang didapat sebesar 1%.

. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem yang telah dibuat dapat bekerja

dengan baik. Ketika remote Wireless ditekan 3 kali, maka jam digital akan
mengeluarkan suara berupa jam dan menit pada saat itu. Begitu juga ketika ada
pergerakan manusia, PIR akan mendeteksi pergerakan suhu tubuh manusia,maka
jam akan mengeluarkan suara berupa jam dan menit. Dan ketika seseorang
menepuk tangan 3 kali, maka jam akan mengeluarkan suara berupa jam dan menit

pada saat itu.

46
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5.2 Saran

Saran-saran yang dapat diberikan sehubungan dengan isi dari laporan skripsi
ini adalah sebagai berikut :

1. Untuk mendapatkan hasil yang baik dalam perancangan pada alat, sebaiknya
menggunakan komponen-komponen yang memiliki karakteristik yang lebih
baik, sehingga dapat mengurangi persentase error waktu pengukuran.

2. Display dotmatrik yang digunakan bisa dengan ukuran yang lebih besar lagi

3. Pesan suara yang dikirim tidak harus berupa suara tepukan tangan, remote
wireless atau sensor PIR, tapi bisa juga menggunakan inputan yang lainnya.

4. Untuk pengingat waktu sholat bisa diganti dengan menggunakan suara Adzan
atau pengingat suara waktu sholat yang lainnya

5. Diharapkan bisa dikembangkan lagi perangkat lunak dengan program yang
lebih komplek sehingga dihasilkan simulasi yang lebih banyak dan lebih baik

dan bermanfaat.
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PROGRAM JAM BERSUARA

'$regfile = "m16def.dat"
$regfile = "m8535.dat"

$crystal = 12000000

'==config LCD

Config Ledpin = Pin , Db4 = Portd.2 , Db5 = Portd.3 , Db6 = Portd.4 , Db7 = Portd.5 , Rs =
Portd.0 , E =Portd. 1

Config Lcd=16 *2

Config Lcdbus =4

'==config RTC

Const Addressw = 208
Const Addressr = 209
Config Sda = Portb.2

Config Scl = Portb.3

Declare Sub Write_rtc(byval Adres As Byte , Byval Value As Byte)
Declare Sub Read rtc(byval Adres As Byte , Value As Byte)
Declare Sub Baca_rtcl

Declare Sub Setwaktu

Declare Sub Cek_wkt

Config Porta = Output
Config Portb = Input



Config Portc = Output
‘Config Pinc.7 = Input
Config Pinb.0 = Input
Config Pinb.1 = Input
Config Pinb.4 = Input
Config Pinb.5 = Input
Config Pinb.6 = Input

Config Pinb.7 = Input

Isd_play Alias Portc.6
Isd_eom Alias Pinb.0
Remote_pir Alias Pinb.1

Sensor Alias Pinb.1

Declare Sub Tampil

Declare Sub Rst_lcd

Declare Sub Frm_wkt
Declare Sub Set_suara
Declare Sub Suara

Declare Sub Suaral

Declare Sub Suara2

Declare Sub Load_wkt_alarm

Declare Sub Cek_alarm

Cls : Cursor Off
Dim Tmp As Byte , Tmp1(4) As Byte , I As Byte , X As Byte , Wkt(6) As Byte

Dim Buf(6)as Byte , Stat As Byte , Mpos As Byte, Ck As Byte ', Wtk As Integer



Dim Wkt1 As String * 16 , Wkt2 As String * 16, Sx(5) As String * 2
Dim Cek As Byte , Sr_tmp As Byte , Sr_tmpl As Byte

Dim Alarm1(2)as Byte , Alarm2(2)as Byte , Alarm3(2)as Byte , Alarm4(2)as Byte ,
Alarm5(2)as Byte

Dim Sel_alarm As Byte , Menit_alarm As Byte , Buf1(2)as Byte , Ck_alarm As Byte

Dim Stat_lcd As Bit

Set Portd.7

Set [sd_play

Wait 2

Wkt1 = "TGL: 00/00/20600 "
Wkt2 = "JAM: 00:00:00 "
Call Rst_lcd

Call Load_wkt_alarm

X=0
'ForI=1To4: Tmpl(i) =1I: Next
Cek =0 : Menit_alarm =0: Ck_alarm =0 : Stat_lcd =0
Do
Call Baca_rtcl
If X < Wkt(1)then
If Stat_lcd =0 Then
Locate 1, 6 : Lcd Bed(wkt(4)) ; "/" ; Bed(wkt(5)) ; "/20" ; Bed(wkt(6))
Locate 2 , 6 : Lcd Bed(wkt(3)) ; ™:" ; Bed(wkt(2)) ; ":" ; Bed(wki(1))
End If
Tmp1(4) = Wkt(2) And &HOF
Tmp1(3) = Wkt(2) And &HFO : Shift Tmp1(3) , Right , 4



Tmp1(2) = Wkt(3) And &HOF
Tmpl(1) = Wkt(3) And &HFO : Shift Tmp1(1), Right , 4
Stat = Makedec(wkt(2))
If Menit_alarm <> Stat Then
If Ck_alarm >= 1 Then
Call Suara2 : Incr Ck_alarm
If Ck_alarm >4 Then : Ck_alarm =0 : End If
Else
Call Cek_alarm
End If
Menit_alarm = Stat
End If
X = Wkit(1) : Portd.7 = Not Portd.7
End If
If Pinb.4 = 0 And Stat_lcd = 0 Then
Do : Loop Until Pinb.4 =1
Call Setwaktu
Stat led=0
End If
If Pinb.5 = 0 Then
Waitms 100 : Do : Loop Until Pinb.5 =1
Stat_lcd = Not Stat_lcd
End If
If Remote_pir = 0 Then
Do : Loop Until Remote_pir = 1
Incr Cek

If Cek >= 3 Then



Cek=0
Call Set_suara
End If
End If
Call Tampil

Loop

Sub Tampil
Tmp = Tmp And &HS80
Tmp = Tmp Or Tmp1(1)
Porta = Tmp
Waitms 1
Tmp = Tmp And &HS80
Tmp = Tmp Or Tmp1(2)
Porta = Tmp Or &H10
Waitms 1
Tmp = Tmp And &HS80
Tmp = Tmp Or Tmp1(3)
Porta = Tmp Or &H20
Waitms 1
Tmp = Tmp And &H80
Tmp = Tmp Or Tmp1(4)
Porta = Tmp Or &H30
Waitms 1

Return

End Sub



'Subroutine [2C akses tulis ke RTC

Sub Write_rtc(byval Adres As Byte , Byval Value As Byte)

12cstart 'start condition
[2cwbyte Addressw 'slave address
[2cwbyte Adres ‘asdress of RTC
[2cwbyte Value ‘value to write
2cstop 'stop condition
Waitms 10 'wait for 10 milliseconds
Return

End Sub

'‘Subroutine 12C akses baca RTC

Sub Read_rtc(byval Adres As Byte , Value As Byte)

[2cstart 'generate start
2cwbyte Addressw 'slave adsress
[2cwbyte Adres ‘address of RTC
[2cstart 'repeated start
[2cwbyte Addressr 'slave address (read)
[2crbyte Value , Nack
[2cstop

Return 'generate stop

End Sub

Sub Baca rtcl

Call Read_rtc(0 , Wki(1)) ‘detik



Call Read _rtc(1 , Wkt(2)) ‘menit
Call Read_rtc(2 , Wkt(3)) 'Jam
Call Read rtc(4 , Wkt(4)) ‘hari
Call Read_rtc(5 , Wkt(5)) 'bin
Call Read_rtc(6 , Wkt(6)) 'thn

Return

End Sub

'‘Subroutine SETTING WAKTU

Sub Frm_wkt

Sx(1) = Str(buf(6)) : Sx(1) = Format(sx(1) , "00")

Sx(2) = Str(buf(5)) : Sx(2) = Format(sx(2) , "00")

Sx(3) = Str(buf(4)) : Sx(3) = Format(sx(3) , "00")

Sx(4) = Str(buf(3)) : Sx(4) = Format(sx(4) , "00")

Sx(5) = Str(buf(2)) : Sx(5) = Format(sx(5) , "00")

Return
End Sub
Sub Setwaktu
Porta = &HOF
Cursor Blink
Wait 2
Locate 1,1 : Led "==SET WAKTU =="
Call Baca_rtcl
Call Cek_wkt
Call Frm_wkt
Locate 2, 1 : Led Wktl



Locate 2,6 : Led Sx(3) ; /" ; Sx(2) ; "/20" ; Sx(1)
Stat=0:1=7:Mpos=4:Ck=0:Locate 2,1
Do
If Pinb.5 = 0 Then 'tambah data
Waitms 500 : Do : Loop Until Pinb.5 =1
Ck =1 : Incr Buf(mpos)
End If
If Pinb.6 = 0 Then 'tambah pointer
Waitms 500 : Do : Loop Until Pinb.6 = 1
Ck=1:IncrMpos:1=1+3
IfMpos=6 Then:I=1+2:EndIf
End If
If Pinb.7 =0 Then 'pindah setting
Waitms 500 : Do : Loop Until Pinb.7 = 1
If Stat = 0 Then
Locate 2, 1 : Led Wkt2
Stat=1: Mpos =2
Else
Locate 2, 1 : Lcd Wktl
Stat =0 : Mpos =4
End If
Ck=1:1=7
End If
If Ck =1 Then
Select Case Mpos
Case 2: jam

If Buf(mpos) >= 24 Then : Buf(mpos) =0 : End If



Case 3: 'menit
If Buf(mpos) >= 60 Then : Buf(mpos) = 0 : End If
Case 4: 'tgl
If Buf{mpos) > 31 Then : Buf(mpos) =1 : End If
Case 5: 'bln
If Buf(mpos) > 12 Then : Buf(mpos) = 1 : End If
Case 6: 'thn
If Buf(mpos) > 20 Then : Buf(mpos) = 10 : End If
End Select
Call Frm_wkt
If Stat = 0 Then 'set tgl
If Mpos > 6 Then : Mpos =4 : 1=7 : End If
Locate 2, 6 : Led Sx(3) ; "/" ; Sx(2) ; "/20" ; Sx(1)
Elseif Stat = 1 Then 'set jam
If Mpos >3 Then: Mpos=2:1=7:End If
Locate 2,6 : Led Sx(5); ™" ; Sx(4)
End If
Locate 2,1
Ck=0
End If
Loop Until Pinb.4 =0
Do : Loop Until Pinb.4 =1
Cls : Cursor Noblink
'‘Simpan Ke Rtc
Locate 1,1 : Led "simpan”
Waitms 500

ForI=4To6



Buf(i) = Makebcd(buf{(i)) : Call Write_rtc(i , Buf(i)) : Led "."
Waitms 500
Next
Buf(2) = Makebcd(buf(2)) : Call Write_rtc(2 , Buf(2)) : Led "."
Waitms 500
Buf(3) = Makebcd(buf(3)) : Call Write_rtc(1 , Buf(3)) : Led "."
Call Write_rtc(0, 0)
Waitms 500
Call Rst_lcd
Wait 1: Cek=0
Return
End Sub
Sub Cek_wkt
For I=1 To 6 : Buf(i) = Makedec(wkt(i)) : Next
Buf(3) = Makedec(wkt(2)) : Buf(2) = Makedec(wkt(3))
Return
End Sub
Sub Rst_lcd
Locate 1, 1 : Led Wktl
Locate 2, 1 : Lcd Wkt2
Return |
End Sub
Sub Set_suara
Porta = &HOF
Set Isd_play
'Call Cek_wkt
Sr_tmp = &HCO

'‘jam

'menit



Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOD
Buf(3) = Makedec(wkt(3))
Call Suara
If Buf(3) = 0 Then
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HO1
Call Suara
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOA
Call Suara
Sr_tmp1 = Sr_tmp Or &HO3
Call Suara
Else
Call Suaral
End If
Waitms 200
Buf(3) = Makedec(wkt(2))
If Buf(3) > 0 Then
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOC
Call Suara
Call Suaral
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOE
Call Suara
End If
Return
End Sub
Sub Suara
Portc = Sr_tmpl

Reset Isd_play



Do : Loop Until Isd_eom =0
Set Isd_play
Waitms 50
Return
End Sub
Sub Suaral
If Buf(3) < 10 Then
Buf(1) =Buf(3) - 1
Sr_tmp!l = Sr_tmp Or Buf{(1)
Call Suara
Elseif Buf(3) = 10 Then
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HO09
Call Suara
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOA
Call Suara
Elseif Buf(3) =11 Then
Sr_tmp! = Sr_tmp Or &HO9
Call Suara
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOB
Call Suara
Elseif Buf(3) > 11 And Buf(3) <20 Then
Buf(1) = Buf(3) -10 : Buf(1) = Buf{(1) - 1
Sr_tmp1 = Sr_tmp Or Buf{(1)
Call Suara
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOB
Call Suara

Else



Buf(2) = Buf(3) Mod 10
Buf(4) = Buf(3)\ 10
If Buf(2) = 0 Then
Buf(4) = Buf(4) - 1 : Sr_tmp1 = Sr_tmp Or Buf(4)
Call Suara
Sr_tmpl =Sr_tmp Or &HOA
Call Suara
Else
Buf(4) = Buf(4) - 1 : Sr_tmp1 = Sr_tmp Or Buf(4)
Call Suara
Sr_tmp1 = Sr_tmp Or &HOA
Call Suara
Buf(2) = Buf(2) - 1 : Sr_tmp1 = Sr_tmp Or Buf(2)
Call Suara
End If
End If
End Sub
Sub Suara2
Porta = &HOF
Set Isd_play
'Call Cek_wkt
Sr_tmp = &HCO
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H15 : Call Suara
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &HOF : Call Suara
Select Case Sel_alarm
Case 1:

Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H10 : Call Suara



Case 2:
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H11 : Call Suara
Case 3:
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H12 : Call Suara
Case 4:
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H13 : Call Suara
Case S:
Sr_tmpl = Sr_tmp Or &H14 : Call Suara
End Select
Set Isd_play
Waitms 50
Return
End Sub

Sub Load_wkt_alarm

Alarm1(1)=11: Alarm1(2) =48 ‘dhuhur
Alarm2(1) = 14 : Alarm2(2) = 50 ‘ashar
Alarm3(1) =17 : Alarm3(2) =45 'magrib
Alarm4(1) = 18 : Alarm4(2) =40 isya
Alarm5(1) =4 : Alarm5(2) =20 'subuh
Return
End Sub

Sub Cek_alarm
Buf1(2) = Makedec(wkt(2)) : Buf1(1) = Makedec(wkt(3))
If Alarm1(1) = Bufl(1) And Alarm1(2) = Buf1(2) Then
Sel alarm =1 : Call Suara2 : Ck_alarm = 1
Elseif Alarm2(1) = Bufl(1) And Alarm2(2) = Buf1(2) Then

Sel_alarm =2 : Call Suara2 : Ck_alarm = 1



Elseif Alarm3(1) = Buf1(1) And Alarm3(2) = Buf1(2) Then
Sel_alarm =3 : Call Suara2 : Ck_alarm = 1

Elseif Alarm4(1) = Bufl(1) And Alarm4(2) = Buf1(2) Then
Sel alarm =4 : Call Suara2 : Ck_alarm = 1

Elseif Alarm5(1) = Bufl(1) And Alarm5(2) = Buf1(2) Then
Sel_alarm = 5 : Call Suara2 : Ck_alarm = 1

End If

Return

End Sub

End 'end program
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KC7783R
PIR Module

Low Cost version

This is a low cost version for PIR module series from COMedia Lud. 1tis designed for cost sensitive consumer product.
Except the IC package format, all the mechanical and elecrrical spee is same as KC7783

Lens Dimension

(i 1 man)

Features:

0 IC soft package by dice bonding technique

O Small size: 25 x 35mm

o Ball lens is included as standard configuration

D 3 leads fat cable for easy connection

0 4 mounting holes on board

O High Seasitivity

O High immunity to RFI

0 Power up delay to prevent from false triggering

0 Output High for direct conneet ta control panel

Specification

Min Tyvp Max Linit

Cperation Voltage 4.7 5 12 N
Standby Current ( no load) 300 HA
Output Pulse Width 0.5 See
Qutput High Voltage 5 v
Detection Range M
Operation Temperature =20 25 50 "
Humidity Range 95 %

Note: 1. All other features and specification, please refer to KC778B

2. Minimum output pulse width can be customer specified.

Standard Configuration

ah

I

PIR comtroller

KC778B in dicc form

PIR Sensor

RE2008 by NICERA

Lens

Ball lens of 6 detection angle

Conncctor

3 leads flat cable, Power. GND, O

Mechanical Dimension

I

“’_ -:E-) KEF\T\ 0:% v

a5 5 . [ e re—————
Nl |
- *\T o =
< o Ny 0 |
! 3
l< 5 S | {

Application Note:
1. The PIR sensor is sensitive to the temperature change and therefore 1o prevent from operating the module m rapid environmental

50D

temperature changes, strong shock or vibmtion, Don't expase 1 the direct sun light or headlights of automaobile. Don't expose to
direct wind from heater or aur conditioner,

2. This module is designed for indoor use. I using in outdoor. make sure to apply suituble supplemental optical filter and drop-proof.

anti-dew construction

3. Detection range might be varied in different environmental temperature condition.




MOTORO
B SEMICONDUCTOR A A T R R B R R R N
TECHNICAL DATA

H21A1
Slotted Optical Switches H21A2
Transistor Output H21A3
H22A1

Each device consists of a gallium arsenide infrared emitting diode facing a silicon NPN

phototransistor in a8 molded plastic housing. A slot in the housing between the emitter szAz
and the detector provides the means for mechanically interrupting the infrared beam.
These devices are widely used as position sensors in a variety of applications. H22A3

¢ Single Unit for Easy PCB Mounting
® Non-Contact Electrical Switching
e Long-Life Liquid Phase Epi Emitter

i SLOTTED
@ 1 mm Detector Aperture Width
P OPTICAL SWITCHES
TRANSISTOR QUTPUT
MAXIMUM RATINGS
Rating symbol |  Value [ Unit
INPUT LED
Reverse Voltage VR 6 Valts
Forward Current — Continuous If 60 mA
Input LED Power Dissipation @ Tp = 25°C Pp 150 mwW
Derate above 25°C 2 mWrC
OUTPUT TRANSISTOR H21A1, 2 AND 3
CASE 354A-01
| Collector-Emitter Voltage VCEO 30 Volts
Output Current — Continuous Ic 100 mA
Qutput Transistor Power Dissipation @ Tg = 25°C Pp 150 mw
Derate abave 25°C 2 mwW/;°C
TOTAL DEVICE
Ambient Operating Temperature Range Ta -5510 +100 °C _J
Storage Temperature Tstg -551t0 +100 ' '
Lead Soidering Temperature (5 seconds max) — 260 °C
R » z H22A1, 2 AND 3
Total Device Power Dissipation @ Tp = 256°C PD 300 L omW CASE 354-02
Derate above 25°C 4 ¢ mMWEC

7-2
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H21A1, H21A2, H21A3, H22A1, H22A2, H22A3

ELECTRICAL CHARACTERISTICS (TA = 25°C unless otherwise noted)

{ Characteristic | symbot Min T | Max | une |
INPUT LED
Forward Voltage (Ir = 60 mA) Ve 0.9 1.34 1.7 Volts
Reverse Legkage (VR = 6 V) IR - 1 10 HA
Capacitance (V = 0V, f = 1 MHz) Cy — 18 —_— pF
QUTPUT TRANSISTOR
Dark Current (Vo = 25 V) IcEO - 15 100 nA
Collector-Emitter Breakdown Voltage {ic = 1 mA) V(BR)CEO 30 45 - Volts
Emittar-Collector Braakdown Voltage {ig = 100 pA) V(BR)ECO 6 78 - Volts
Capacitance (VCg = 5 V. f = 1 MHz) Cce - 25 - .13
DC Current Gain (VCg = 5 V, I = 2 mA) heg -— 700 - -
COUPLED
OQutput Collector Current H21A1, H22A1 Ic 0.16 03 - mA
(Il = BmA, Vcg = 5 V) Note 1 H21A2, H22A2 0.3 0.6 -—
H21A3, H22A3 08 1 -
Gutput Collector Current H21A1, H22A1 ic 1 2 - mA
{tF = 20 mA, Vg = 5 V) Note 1 H21A2, H22A2 2 4 —
H21A3, H22A3 4 7 -
Qutput Coilector Current H21A1, H22A1 e 1.9 38 - mA
(Il = 30 mA, Vgg = 5V) Note 1 H21A2, H22A2 3 6 -
H21A3, H22A3 6.8 10 -
Collactor-Emitter Saturation Voitage H21A1, H22A1 VCE(sat) - 0.26 0.4 Volts
(ic = 1.8 mA, I[f = 30 mA) Note 1
Collector-Emitter Saturation Volitage H21A2, H22A2 VCE(sat) —-— 0.26 0.4 Voits
{ic = 1.8 mA, If = 20 mA) Note 1 H21A3, H22A3 - 0.25 0.4
Turn-On Time (If = 30 mA, Vgg = BV, R = 2.5 kf2) Note 1 ton - 20 - us
Turn-Off Time (Ig = 30 mA, Vg = 5 V. R = 2.5 k1) Note 1 tofs - 80 - ps

Notes: 1. No actuator in sensing gap.

2. Stray radiation can alter velues of charactoristics. Adequate light shiciding should be provided.

g

=,

NCRMALIZED TO
VALUE WITH

NO

ACTUATOR

8

1

1

[

d, DISTANCE FROM ACTUATOR TO REFERENCE SURFACE

Figure 2. Cutput Curront versus Actustor Position

TYPICAL CHARACTERISTICS
2 1
R /1 1]
UL R 4 ’
18l ==———"=PULSE ONLY Vil
s ! e PULSE OR OC / f' [
§ "r' Y =
=18 Epy EE =
g BEfii 4 33 oo
2 N
gm 4./;‘ A’ gz
= 12 Ta = ~40°C| L1 LT | 14 0001
=" :ZS‘IC -'1/ o
Ve LU 0.0001
1 10 100 1000 0
g, LED FORWARD CURRENT (mA)
Figure 1. LED Forward Volitage versus
Forward Cusrent
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H21A1, H21A2, H21A3, H22A1, H22A2, H22A3

s 10
; =] = NORMALIZED T0: -
=2 = =
A % Veg = 0V
B NORMALIZED TO: A3 8 wls Ta=25¢
s [~ | — ——— 3
£ 2 (= 20mA -3 =2 +
& Ta = 25%C 5 2l D
g ! E g 10
07 3 E=Vee = 0V =
05 é § -l 7>
371
§ 02 7/ g 1oV
7, § ~ }
01 /4 | 01 I
g ] 10 2 50 100 0 20 2 ) ) 0
tg, FORWARD CURRENT {mA) Ta. AMBIENT TEMPERATURE (°C)
Figure 3. Qutput Current versus Input Current Figure 4. Dark Current versus Ambient Temperature
= 10 100 ‘
; % - +20
NOAMALIZED TO T4 = 25°C — E oo - '\\
z 2 gg 97 \\ [ T|Y?“"
g 5% S «
21 EE <
8w &%
05 Z2s
% % t = 30 SEC. 20
o Ez 9 Ta = 25°C
5 2
§ 02 ¥ 3
0 92
-5 -4 -2 0 20 4 6 & 100 ¢ 5 1w 15 20 2 3 35 4 4 5
Ta, AMBIENT TEMPERATURE (°C) If, FORWARD CURRENT (mA)
Figure 5. Output Current versus Ambient Temperature Figure 6. Reduction in Output Current Dus to LED
Heating versus Forward Current
TT 1 0 R H
18 f= 1 MHz- NORMALIZED TO: -1 H
16 T Ta = 25°C_| | g s B = 25k Ao it
N I
£ v N g 2 |
B 12 \\ CLED £
2 e,
§ 10 ] § -
8 © it
3 £ 7 ! i
¢ g St L S
. by L;: 1 Ta = € 1
I < 02 Vee = 5V 1
. I | e
oL 01 il T
005 01 02 05 W 20 50 100 200 500 1K 2K 5K 10X 20K SOK 100K S00K 1M
¥, VOLTAGE {VOLTS) Ry, LOAD RESISTANCE (CHMS]
Figure 7. Capacitances versus Voltage Figure 8. Switching Times versus Load Resistance
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121A1, H21A2, H21A3, H22A1, H22A2,

H22A3

TEST CIRCUIT WAVEFORMS
Voe =5V _J_'_'l_ INPUT PULSE
' 1]
1
IF = 0 mA \ R = 2540 { !
otm] 1Y : -
sl 0% ==k === == oty
INPUT !!L g t; QuTPUT o) i i GUTPUT PULSE
~ed -
o i !
b e e o l [IRR!
r =] ° -E., At e Bl
ton —e! :b— — | le—tgif
Figure 9. Switching Times
OCUTLINE DIMENSIONS
CASE 354A-0% CASE 354-02
Q-—-“—D
ornest {"’I"' ‘J'].‘i -
CEOER —
v —T"‘ 5 o B e i
) L;J "mum
[+ } ! >
ﬁv& w_ i L A
" I] u : “
K C
. D »ite
s L s /-s
j N 1 J -G
1 T et ape— 1 ¥ i -J
[ et T prds vy 8 . i 1§
] t " y H
= * |
' a
STVE 1 STV 1:
PN 1. CATHODE PIN 1, CATHODE
2. COLLECTOR 2. COLLECTOR
3 ANODE 3. ANODE
4 EMITTER L EMITTER
NOTES: NOTES:
1. DIMENSIONS A AND 8 ARE DATUMS AND TISA | | o | 1. DIMENSIONS B & 8 ARE DATUMS A TIS A
DATUM SURFACE. DATUM SURFACE.
2 rosrnom TOLERANCE FOR MOUNTING 2 asgommumcs FOR LEAD
| Iuqu O[T[a® ] @] (41051 0020) B[ 7]8 @)
3, POSIMONAL TOLERANCE FOR LEAD DIMENSION a %ummmw
4 N D:
[4#]c13005 ®[1]e @] [$Tos1000) B TTr & [e B
4. POSITIONAL TOLERANCE FOR LEAD DIRENSION . POSTIONAL TOLERANGE FOR HOLE
b OORENSION O
[$ o0 ®[T[a & @] nmmumm
5. CIMENSIONING AND TOLERANCING PEA Y5, | [ w | 5. DAMENSIGMING AND TOLERANCING PER
W 81 ] Yias, 1992,
LE1
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atures

igh-performance, Low-power AVR® 8-bit Microcontraller

dvanced RISC Architecture

- 130 Powerful Instructions — Most Single Clock Cycle Execution
~ 32 x 8 General Purpose Working Registers

e Aot e —

- Up to 16 MIPS Throughput at 16 MHz ®
- On-chip 2-cycle Multiplier

onvolatile Program and Data Memories

- 8K Bytes of In-System Self-Programmable Flash

Endurance: 10,000 Write/Erase Cycles 8-bit AVR ®

- Optional Boot Code Section with independent Lock Bits

In-System Programming by On-chip Boot Program H
True Read-While-Write Operation M 1 crocontrOI Ier
~ 512 Bytes EEPROM H
Endurance: 100,000 Write/Erase Cycles W|th 8K Bytes

— 512 Bytes Internal SRAM
- Pragramming Lock for Software Security In 'SyStem
eripheral Features
~ Two 8-bit Timer/Counters with Separate Prescalers and Compare Modes Png rammable
— One 16-bit Timer/Counter with Separate Prescaler, Compare Mode, and Capture

Mode Flash
— Real Time Counter with Separate Oscillator
~ Four PWM Channels

- 8-channel, 10-bit ADC
8 Single-ended Channels ATmegass35
7 Differential Channels for TQFP Package Only
2 Differential Channels with Programmable Gain at 1x, 10x, or 200x for TQFP ATmeg a8 53 5L
Package Only

— Byte-oriented Two-wire Serial Interface

— Programmable Serial USART

— Master/Slave SPI Serial Interface s s

- Programmable Watchdog Timer with Separate On-chip Osciflator P re' imin al'y
— On-chip Analog Comparator

pecial Microcontroller Features summary

— Power-on Reset and Programmable Brown-out Detection
- Internal Calibrated RC Oscillator
— External and Internal Interrupt Sources
- Six Sleep Modes: ldle, ADC Noise Reduction, Power-save, Power-down, Standby
and Extended Standby
O and Packages
— 32 Programmable I/O Lines
— 40-pin PDIP, 44-lead TQFP, 44-lead PLCC, and 44-pad MLF
}perating Voltages
- 2.7 - 5.5V for ATmega8535L
— 4.5 - 5.5V for ATmegaB535
ipeed Grades
— 0 - 8 MHz for ATmega8535L
-~ 0 - 16 MHz for ATmega8535

Rev. 2502ES~-AVR-12/03

‘1m.El" Note: This is a summary document. A complete document
is available on our Web site at www.atmel.com.
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AIMEL

®

1 Configurations Figure 1. Pinout ATmega8535

(Mosn PBSC] 1 @ """"" @35 F1PA4 (ADCA)
usc) PesC2 T 320RAS (ADCS)
scx) PB73 ¢ 1 31[3PAS (ADCH)
RESETCl4 I 30 [1PA7 {ADCT)
veeQs I 29 0 AREF
GNDCe ¢ 1 28 JGND
xtaL2jz ¢ 1 27pAvcC
XTALIJ8 1V I 26[O0PC7 (TOSC2)
o) PoOCl9 1 25 [1PCE (TOSCY)
{Txp) PD1CJ10 !V 1 240PCS5
onto) P21 (T — — - = — - — — — 23piPca
foxTeeseegaN
ouuu E J Ial d l_._l (==
HiHHE \
£§588 &%
NOTE: MLF Bottom pad should be soldered to ground.
sclaimer Typical values contained in this data sheet are based on simulations and characteriza-

tion of other AVR microcontrollers manufactured on the same process technology. Min
and Max values will be available after the device is characterized.

ATmega8535(L) mee——————



ATmega8535(L)

'erview The ATmega8535 is a low-power CMOS 8-bit microcontroller based on the AVR
enhanced RISC architecture. By executing instructions in a single clock cycle, the
ATmegaB8535 achieves throughputs approaching 1 MIPS per MHz allowing the system
designer to optimize power consumption versus processing speed.

yck Diagram Figure 2. Block Diagram
FAO - FAT PCO - PC7
Vec . s 4 4 » 4
1 -
[— PORTA DRIVERS/BUFFERS PORTC ORIVERS/BUFFERS
GRD PORTA DIGIAL INTERFACE PORTC DIGITAL INTERFACE
¢ i i N
avee Al ! <> v
MUX &
4 ADC INTERFACE fe—! ™
I |
AREF
r')
TIMERS/ —
PROGRAM STACK COUNTER! OSCILLATOR
COUNTER POINTER  [*17"] s
T 1
+ :
PROGRAM | INTERNAL
FLASH SRAM OSCILLATOR
I XTALS
+ l r—_E"—'I*'
INSTRUCTION WATCHDOG
REGISTER F' mmmws e ' IMER OSCILLATOR [ —
REGISTERS l l I | )
t | " XIAL2 ‘ i
INSTRUCTION MCU CTRL. J—
DECOOER ¥ Y & TIMING RESET
I |
CONTROL INTERRUPT CATERNAL
LINES UNIT OSCILLATOR
v
SIATUS
AVR CPU REGISTER [T EEPROM
PROGRANMING spt USART
+ COMP.
. INTERFACE
(.4 <z A
\ I I )
| PORTB DIGITAL INTERFACE PORTOD DIGITAL INTERFACE
PORTB BRIVERS/BUFFERS PORTD DRIVERS/BUFFERS
“ L 4 v
PB0-PB7 PDO-PD7
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9058535 Compatibility

30S8535 Compatibility
de

AIMEL

'

The AVR core combines a rich instruction set with 32 general purpose working registers.
All 32 registers are directly connected to the Arithmetic Logic Unit (ALU), allowing two
independent registers to be accessed in one single instruction executed in one clock
cycle. The resulting architecture is more code efficient while achieving throughputs up to
ten times faster than conventional CISC microcontrollers.

The ATmega8535 provides the following features: 8K bytes of In-System Programmable
Flash with Read-While-Write capabilities, 512 bytes EEPROM, 512 bytes SRAM, 32
general purpose /O lines, 32 general purpose working registers, three flexible
Timer/Counters with compare modes, internal and external interrupts, a serial program-
mable USART, a byte oriented Two-wire Serial Interface, an 8-channel, 10-bit ADC with
optional differential input stage with programmable gain in TQFP package, a program-
mable Watchdog Timer with Internal Oscillator, an SPI serial port, and six software
selectable power saving modes. The Idle mode stops the CPU while allowing the
SRAM, Timer/Counters, SPI port, and interrupt system to continue functioning. The
Power-down mode saves the register contents but freezes the Oscillator, disabling all
other chip functions until the next interrupt or Hardware Reset. In Power-save mode, the
asynchronous timer continues to run, allowing the user to maintain a timer base while
the rest of the device is sleeping. The ADC Noise Reduction mode stops the CPU and
all ¥O modules except asynchronous timer and ADC, to minimize switching noise during
ADC conversions. In Standby mode, the crystal/resonator Oscillator is running while the
rest of the device is sleeping. This allows very fast start-up combined with low-power
consumption. In Extended Standby mode, both the main Oscillator and the asynchro-
nous timer continue to run.

The device is manufactured using Atmel’s high density nonvolatile memory technology.
The On-chip ISP Flash allows the program memory to be reprogrammed In-System
through an SP1 serial interface, by a conventional nonvolatile memory programmer, or
by an On-chip Boot proegram running on the AVR core. The boot program can use any
interface to download the application program in the Application Flash memory. Soft-
ware in the Boot Flash section will continue to run while the Application Flash section is
updated, providing true Read-While-Write operation. By combining an 8-bit RISC CPU
with In-System Self-Programmable Flash on a monolithic chip, the Atmel ATmega8535
is a powerful microcontroller that provides a highly flexible and cost effective solution to
many embedded control applications.

The ATmega8535 AVR is supported with a full suite of program and system develop-
ment tools including: C compilers, macro assemblers, program debugger/simulators, In-
Circuit Emulators, and evaluation kits.

The ATmega8535 provides all the features of the AT90S8535. In addition, several new
features are added. The ATmega8535 is backward compatible with AT30S8535 in most
cases. However, some incompatibilities between the two microcontrollers exist. To
solve this problem, an AT90S8535 compatibility mode can be selected by programming
the S8535C fuse. ATmega8535 is pin compatible with AT90S8535, and can replace the
ATS0S8535 on current Printed Circuit Boards. However, the location of fuse bits and the
electrical characteristics differs between the two devices.

Programming the $S8535C fuse will change the following functionality:

« The timed sequence for changing the Watchdog Time-out period is disabled. See
“Timed Sequences for Changing the Configuration of the Watchdeg Timer” on page
43 for details.

* The double buffering of the USART Receive Register is disabled. See "AVR USART
vs. AVR UART - Compatibility” on page 143 for details.

ATmega8535(L) m—————
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| Descriptions
Digital supply voltage.
D Ground.

t A (PA7..PAQ) Port A serves as the analog inputs to the A/D Converter.

Port A also serves as an 8-bit bi-directional I/O port, if the A/D Converter is not used.
Port pins can provide internal pull-up resistors (selected for each bit). The Port A output
buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink and source capability.
When pins PAQ to PA7 are used as inputs and are externally pulled low, they will source
current if the internal pull-up resistors are activated. The Port A pins are tri-stated when
a reset condition becomes active, even if the clock is not running.

t B (PB7..PB0) Port B is an 8-bit bi-directional /O port with internal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port B output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port B pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port B pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running.

Port B also serves the functions of various special features of the ATmega8535 as listed
on page 58.

t C (PC7..PCO) Port C is an 8-bit bi-directional 1/O port with intemal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port C output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port C pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port C pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running.

t D (PD7..PDO) Port D is an 8-bit bi-directional /O port with intemal pull-up resistors (selected for each
bit). The Port D output buffers have symmetrical drive characteristics with both high sink
and source capability. As inputs, Port D pins that are externally pulled low will source
current if the pull-up resistors are activated. The Port D pins are tri-stated when a reset
condition becomes active, even if the clock is not running.

Port D also serves the functions of various special features of the ATmega8635 as listed
on page 62.

SET Reset input. A low level on this pin for longer than the minimum pulse length will gener-
ate a reset, even if the clock is not running. The minimum pulse length is given in Table
15 on page 35. Shorter pulses are not guaranteed to generate a reset.

AL1 input to the inverting Oscillator amplifier and input to the internal clock operating circuit.

AL2 Output from the inverting Oscillator amplifier.

cC AVCC is the supply voltage pin for Port A and the A/D Converter. It should be externally
connected to V¢, even if the ADC is not used. If the ADC is used, it should be con-
nected to V¢ through a low-pass filter.

EF AREF is the analog reference pin for the A/D Converter.

AIMEL 5
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gister Summary (Continued)

ddress Name Bit 7 Bit6 Bit 5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 Page
00 (0x20) TWBR Two-wire Sertal tnterface Bit Rate Register 178

5. 1. Refer to the USART description for details on how to access UBRRH and UCSRC.
2. For compatibility with future devices, reserved bits should ba written to zero if accessed. Reserved I/O memory addresses
should never be written.
3. Some of the status flags are cleared by writing a logical one to them. Note that the CBI and SBI instructions will operate on
all bits in the I/O Register, writing a one back into any flag read as set, thus clearing the flag. The CBI and SBI instructions
work with registers 0x00 to Ox1F only.

AIMEL 7
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struction Set Summa

Operands Description Operation Flags #Clocks

THMETIC AND LOGIC INSTRUCTIONS

i-_ Rd, Rr Add two Reglst Rd « Rd +Rr Z,CN,V,H 1

, Rd, Rr Add with Carry two Regist Rde<Rd+Rr+C Z,CNV.H 1

N Rdl K Add ¥ diate to Word Rdh:Rd} & Rdh:Rdl + K Z,C.NV.S 2

. Rd, Rr Subtract two Reglsters Rd < Rd-Rr ZCNV.H 1

] Rd, K Constant from Register Rd &« Rd-K Z,CNV.H 1

3 Rd, Rr with Carry two Registers R« Rd-Rr-C 2Z,CNV.H 1

1 Rd, K biract with Canry C it from Reg. RdeRd-K-C Z,C,NV,H 1

N Rdl,K S Immediate from Word Rdh:Rdl « Rdh:Rdl - K Z,CNV.S 2

) Rd, Rr l.glcalAND:" Ist Rd e RdeRr ZNV 1

n Rd, K Loglcal AND Ragister and C Rd «~ Rds K ZNV 1
Rd, Rr Logical OR Reglsters Rd«-RdVRr ZNV 1
Rd, K Logical OR Register and C: Rd e RdvK Z.NV 1

t Rd, Rr i OR Regh Rd < Rd® Rr ZNV 1

A Rd Ona's Compl Rd ¢ OxFF - Rd Z,CNV 1

H Rd Two's Complement Rd < 0x00—Rd Z.CNV,H 1

] RdK Set Bit(s) in Reglster Rd & RdvK ZNV 1

t Rd.K Clear Bltjs! in Rgglster Rd « Rd o (OXFF - K) ZNV 1
Rd incremerit RdeRd +1 Z NV 1

; Rd Decrement Rd < Rd-1 ZNV 1
Rd Test for Zero or Minus Rd « Rd s Rd ZNV 1

: Rd Clesr Reglster Rd « Rd & Rd Z.NV 1

t Rd Set Registsr, Rd OxFF None 1

. Rd, Rr Multiply Unsigned R1:R0 « Rdx Rr 2.C 2

S Rd, Rr Multiply Signed R1:R0 « RdxRr 2,C 2

Sy Rd, Rr Muitiply Slgned with Unsigned R1:R0 < RdxRr Z.C 2

L Rd, Rr Fi | Multiply Unsigned R1:R0 & (Rdx R << 1 Z.C 2

ns Rd, Rr Fractional Multiply Signed R1:R0 & (Rd x Rr) << Z.C 2

ASU Rg Rr Fractional Multlﬂ Slaned with Unsgned R1:RO & ‘Rd x Rr) << 50 2

ANCH INSTRUCTIONS

P k Relative Jump PCePC+k+1 None 2

2 Indirect Jump to (2) PCe«2 None 2

\LL k Refative Subroutine Cait PCePC+k+1 None 3

o indirect Call to {2) PCeZ None 3

i Subroutine Return PC « STACK None 4

1 pt Retum PC ¢ STACK | 4

IE Rd.Rr Comp Skip if Equal f(Rd=R)PCePC+20r3 None 1/2/3
Rd,Rr Comp Rd - Rr Z, NV,CH 1

; Rd,Rr Compare with Canry Rd-Rr-C Z, NV,C.H 1
Ra.K Compare Register with Immediate Rd - K 2, NV.CH 1

{3 Rnb Sidp If Bit in Register Cleared f(Rr(b)=0)PCe~PC+20r3 None 1/213

S Rr, b SKp i Bt in Register is Set #(Rr(b)=1)PC«-PC+20r3 None 1/2/3

> P, b Skip if Bit in /O Register Cleared i (P()=0)PC «PC+20r3 None 17213

5 P, b SldplfBitIn?lORM!sSet If(P(b)=1)Pc<—PC*2gS None 11213

IS s, K Branch If Status Flag Set 4 S_SLE‘G(S) = 1) then PC«-PC+k + 1 None 1/2

ic s, k Branch If Status Flag Cleared if (SREG(8) = 0) then PC«-PC+k + 1 None 1/2

Q k Branch If Equal fZ=1)thenPC<PC+k+1 Nona 1/2

{E Kk Branch if Not Equal #{Z=0)thenPCPC+k+1 None 1/2

b k Branch If Canry Set H(C=1)thenPC«PC+k+1 None 112

>C K Branch If Carry Clearad f(C=0)then PCePC+k+1 None 1/2

H K and!lfSameorHﬂr f(C=0)then PC—PC+k+1 None 1/2

O 13 Branch If Lower f({C=1)thenPCPC+k+1 None 1/2

] k Branch if Minus H(N=1)thenPC&PC+k +1 None 1/2

L k Branch if Plus H(N=0)then PC—PC+k +1 None 1/2

5E K Branch If Grester or Equs!, Signed HNeV=0jthenPC e~ PC+k+1 None 1/2

J k Branch If Less Than Zero, Signed HINOV=1}thenPC e~ PC+k+1 None 1/2

1S K Branch if Haif Camy Flag Set f(H=1)thenPCPC+k +1 None 112

iC k Branch"Haﬂ’CaExFlagCleeled H{H=0)then PCePC+k +1 None 1/2

S k Branch If T Flag Set H({T=1)thenPC e PC+k+1 None 172

c k Branch if T Flag Cleared H(T=0)then PCePC+k+1 None 172

s K Branch if Overfiow Flag Is Set If(V=1)then PC e PC+k+1 None 172

c K Branch if Overfiow Fiag is Cleared f(v=0)thenPCPC+k+1 None 1/2

E k Branch if Interrupt Enabled f{l=thenPCPC+k+1 Nona 1/2

D K Eranch it lntsm:_m gfgb’g 114 ’qﬂﬂ PS:PC +K+9 Nﬁ 1/2

A TRANSFER INSTRUCTIONS

ATmega8535(L) mmesssssss——————————
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: ==
1emonics Operands Description Operation Flags #Clocks
v Rd, Rr Move Betwean Registers Rd « Rr None 1
VW Rd, Rr Copy Register Word Rd+1:Rd « Rr+1:Rr None 1
Rd, K Load Immediate Rd «K None 1
Rd. X Load Indirect Rd « (%) None 2
Rd, X+ Load Indirect and Post-inc. Rd & (X), X=X +1 None 2
Rd, - X Load Indirect and Pre-Dec. X X -1, Rd « (X) Nane 2
Rd, ¥ Load Indirect Rd « (Y) None 2
Rd, Y+ Load Indirect and Post-Inc. Rd &« (Y), Y=Y +1 None 2
Rd, - Y Load Indirect and Pre-Dec. YeY-1,Rde(Y) None 2
) Rd.Y+q Load Indirect with Displacement Rd « (Y +q) None 2
Rd, Z Load Indirect Rd « (Z) None 2
Rd, Z+ Load Indirect and Post-inc. Rd « (Z), Z « Z+1 None 2
Rd, -Z Load Indirect and Pre-Dec. Z«2-1,Rd«(Z) None 2
2] Rd, Z+g Load Indirect with Displacement Rd« (Z+q) None 2
S Rd, k Load Direct from SRAM Rd « (k) None 2
X, Rr Store Indirect {X) < Rr None 2
X+ Rr Store Indirect and Poslt-inc. (X)e=Rr, XX +1 None 2
- %, Rr Store Indirect and Pre-Dec. X X-1,(X)«Rr None 2
Y, Rr Store Indirect (Y) « Rr None 2
Y+, Rr Store Indirect and Poslt-Inc. (Y)e R Y Y +1 None 2
-Y. Rr Store Indirect and Pre-Dec. YeY-1,(¥)<Rr None 2
D Y+q.Rr Store Indirect with Displacement (Y+4q)«Rr None 2
Z. Rr Store Indirect (Z) « Rr None 2
Z+,Rr Store Indirect and Post-Inc. (Z)=RrZeZ+1 None 2
-Z, Rr Store Indirect and Pre-Dec. Ze2-1,(2)« Rr None 2
D Z+q,Rr Store Indirect with Displacement (Z+q)«Rr None 2
S k Rr Store Direct to SRAM (k) < Rr None 2
M Load Program Memory RO « (Z) None 3
M Rd, Z Load Program Memory Rd « (Z) None 3
M Rd, 2+ Load Program Memory and Post-inc Rd « (Z), Z « Z+1 None 3
M Store Program Memary (Z) « R1:RO None -
Rd, P In Port Rd « P None 1
T P, Rr Cut Port P« Rr None 1
SH Rr Push Register on Stack STACK « Rr None 2
P R&] Pop Register from Stack Rd « STACK Nﬁ 2
" AND BIT-TEST INSTRUCTIONS
P.b Set Bit in /O Register 1/O(P.b) &« 1 None 2
I P.b Clear Bit in /O Register IO(P,b) « 0 None 2
L Rd Logical Shift Left Rd(n+1) « Rd(n), Rd(0) « 0 Z,CNV 1
- Rd Logical Shift Right Rd(n) « Rd(n+1), Rd(7) « 0 Z,CNV 1
L Rd Rotate Left Through Carry Rd(0)«C,Rd(n+1)¢ Rd(n).C—Rd(7) Z,CNV 1
R Rd Rotate Right Through Carry Rd(7)C,Rd(n)e Rd{n+1),C—Rd(0) Z.C.NV 1
R Rd Arithmetic Shift Right Rd(n) « Rd(n+1), n=0..6 Z,CNV 1
IAP Rd Swap Nibbles Rd(3..0)+Rd(7..4),Rd(7..4)—Rd(3..0) None 1
ET s Flag Set SREG(s) « 1 SREG(s) 1
LR S Flag Clear SREG(s) « 0 SREG(s) 1
T Rr, b Bit Store from Register to T T « Rr{b) T 1
D Rd, b Bit load from T to Register Rd(b) « T None 1
c Set Carry Ce c 1
C Clear Carry C«0 C 1
N Set Negative Flag N1 N 1
N Clear Negative Flag N0 N 1
Z Set Zero Flag Ze1 Z 1
zZ Clear Zero Flag Ze«0 Z 1
| Global Interrupt Enable le1 | 1
I Global Interrupt Disable |0 I 1
S Set Signed Test Flag Sei S 1
S Clear Signed Test Flag S0 S 1
v Set Twos Complement Overflow. Ve 1 \ 1
v Clear Twos Complement Overflow Ve \ 1
T Set T in SREG T«1 T 1
T Clear T in SREG T«0 T 1
H Set Half Carry Flag in SREG He1 H 1
H Clear Half Carry Flag In SREG H+« 0 H 1

:U CONTROL INSTRUCTIONS

P

No Operation

=
o
3
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®

emonics Operands Description Operation Flags #Clocks
EP Sleep (ses specific descr. for Sleep function) None 1

R Watchdog Reset {see specific descr. for WDR/Timer) None 1

AK Break For Orwhig Debug Only None N/A

ATmega8535(L) m———————
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s A TmMega8535(L)

dering Information

Speed &IH:) Power Supply Ordering Code Pac:kagez"[ﬁ Operation Range

ATmegaB535L-BAC 44A
ATmega8535L-8PC 40P6 Commercial
ATmegaB8535L-8JC 444 (0°C to 70°C)
ATmegaB535L-8MC 44M1

8 2.7-55vV
ATmegaB8535L-8Al 44A
ATmegaB535L-8PI 40P6 Industrial
ATmega8535L-8JI 44J (-40°C to 85°C)
ATmega8535L-8Mi 44M1
ATmega8535-16AC 44A
ATmega8535-16PC 40P6 Commercial
ATmegaB8535-16JC 44 (0°C to 70°C)
ATmegaB8535-16MC 44M1

16 4.5-5.5V
ATmegaB8535-16Al 44A
ATmega8535-16Pt 40P6 Industrial
ATmega8535-16J| 4) (-40°C to 85°C)
ATmegaB8535-16M! 44M1

a: 1. This device can also be supplied in wafer form. Please contact your local Atmel sales office for detailed ordering information
and minimum quantities.

Package Type
A 44-tead, Thin (1.0 mm) Plastic Gull Wing Quad Flat Package (TQFP)
P6 40-pin, 0.600" Wide, Plastic Dual Inline Package (PDIP)
(N] 44-lead, Plastic J-leaded Chip Carrier (PLCC)
IM1-A 44-pad, 7 x 7 x 1.0 mm body, lead pitch 0.50 mm, Micro Lead Frame Package (MLF)

ATMEL "
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ATMEL

ckaging Information

A
N
PIN1
AN .
PIN 1 IDENTIFIER _i
e —~ E1 E
1 =
b =
| TOUBTIIo0TY -
| D1
I D
c :x 07" P4
__J L Al A2 [A
L
COMMON DIMENSIONS
{Unit of Measure = mm)
SYMBOL| MIN NOM MAX | NOTE
A - - 1.20
A1l 0.05 - 0.15
A2 0.95 1.00 1.05
D 11.75 12.00 12.26
D1 9.90 10.00 10.10 } Note 2
E 11.75 12.00 12.25
Notes: 1. This package conforms to JEDEC reference MS-026, Variation ACB.
2. Dimensions D1 and E1 do not include mold protrusion. Allowable E1 990 | 10.00 | 10.10 { Note2
protrusion is 0.25 mm per side. Dimenslons D1 and E1 are maximum B 0.30 - 0.45
plastic body size dimensions including moild mismatch. c 0.09 0.20
3. Lead coplanarity is 0.10 mm maximum. - — -
L 0.45 - 0.75
e 0.80 TYP
10/5/2001
TITLE DRAWING NO. |REV.
ATREL 2825 Orchard Parkva¥ | 44a, 44-iead, 10 x 10 mm Body Size, 1.0 mm Body Thickness, 24A 5
F— ' 0.8 mm Lead Pitch, Thin Profile Plastic Quad Flat Package (TQFP)

ATmega8535(L) me————
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26

bl O PIN

1
o N 0 I e 0 0 o Y o A

C E1

o™ Uy u g

A

wwfiﬂi Wﬂfﬁd +

1L A1

"

c\/\—————————\J__] 5 15° REF

COMMON DIMENSIONS
(Unit of Measure = mm)

- SYMBOL| MIN NOM | MAX | NOTE
! eB ! A - - 4.826
Al 0.381 - -
D 52.070 - 52.578 | Note 2
E 15.240 - 15.875
E1 | 13462 - 13.970 | Note 2
B 0.356 - 0.559
Notes: 1. This package conforms to JEDEC reference MS-011, Variation AC. B1 | 104 - 1.651
2. Dimensions D and E1 do not include mold Flash or Protrusion. L 3.048 - 3.556
Mold Flash or Protrusion shail not exceed 0.25 mm (0.010"). 0.203 _ 0.381
eB | 15494 - 17.526
e 2,540 TYP
09/28/01
2325 Orchard Pa TITLE DRAWING NO. [REV. |
@ San Jose, CA 95':(;'13" ﬁgil;g. gg;l&?gde(?ﬁs.gg')haﬂ mm Wide) Plastic Dual 40P6 B

AIMEL
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J
1.14(0.045) X 45 PIN NO. 1 11400045 X 45 0.318(0.0125)
5{ IDENTIFIER L— |<" T 0.191(0.0075)
o I o B ] ‘) o B M s |
! i . 1
D
i
J— L e e :{ D2E2
)
_'_ B]
ul
0
e——} y)
| W i gt QR S ) O I O |
A2
*I-' Al
e 0 ——— | A
0.51(0.020)MAX
45° MAX (3X)
L COMMON DIMENSIONS
{Unit of Measure = mm)
, SYMBOL| MIN NOM MAX | NOTE
A 4.191 - 4,572
Al 2,286 - 3.048
A2 0.508 - -
) 17.399 - 17.653
D1 16.510 - 16.662 | Note 2
Notes: 1. This package conforms to JEDEC reference MS-018, Variation AC E_|fr3d | - 11768
S . S pa ge reference , variaton N
2. Dimenslons D1 and E1 do not Iinclude mold protrusion. E1 | 18510 - 16.662 | Note 2
Allowable protrusion Is .010°(0.254 mm) per side. Dimension D1 D2/E2 | 14.986 - 16.002
and E1 include mold mismatch and are measured at the extreme 8 0.660 0.813
material condition at the upper or lower parting line. - = d
3. Lead coplanarity is 0.004" (0.102 mm) maximum. B1 0.330 - 0.533
e 1.270 TYP
10/04/01
2326 Orchard Pa TITLE DRAWING NO. |REV.
a . . .
ATIEL, 2325 Oronard Farewey | 449, 44-lead, Plastic J-deaded Chip Garrier (PLCC) 44l B

ATmega8535(L) mmeses————s——
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Vi1-A

- @ >
Y
G,
\—Marked Pindt 11D
(E]
TOP VIEW
,r .
fF'ln#1Comer
| [UUUUUUUUUUU w]
- =
= | =
=3 =
= | I
LD\ J
=] (&=
ﬂﬂﬂﬂﬂﬂjmﬂﬂﬂ
BOTTOM VIEW

Notes: 1. JEDEC Standard MO-220, Fig. 1 (SAW Singulation) VKKD-1.

- M T e PO TG

!
i
¥
p—SEATING PLANE
A1l
- |+]A3]
-
SIDE VIEW
COMMON DIMENSIONS
{Unit of Measure = mm)
SYMBOL| MIN | NOM | MAX | NOTE
A 080 | 080 | 1.00
A1 - 002 | 005
A3 0.25 REF
b 018 | 023 | 030
7.00 BSC
p2 | 500 | 520 | 540
E 7.00 BSG
E2 | 500 | 520 | 540
0.50 BSC
035 | 055 | 075
01/15/03

TITLE

San Jose, CA 95131 | Micro Lead Frame Package (MLF)

m 2325 Orchard Parkway | 44mq 44-pad, 7 x 7 x 1.0 mm Body, Lead Pitch 0.50 mm

DRAWING NO. |REV.

44M1

C

ATMEL

ES-AVR-12/03
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rata There are no errata for this revision of ATmega8535.

ATmega8535(L) s
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tasheet Change
g for ATmega8535

anges from Rew.
)2D-09/03 to Rev.
)2E-12/03

anges from Rev.
D2C-04/03 to Rev.
D2D-09/03

anges from Rev.
02B-09/02 to Rev.
02C-04/03

\ES-AVR~12/03

Please note that the referring page numbers in this section are referring to this docu-
ment. The referring revision in this section are referring to the document revision.

10.

Updated “Calibrated Internal RC Oscillator” on page 27.

Added section “Errata” on page 16.

Removed “Advance Information” and some TBD’s from the datasheet.
Added note to “Pinout ATmega8535” on page 2.
Updated “Reset Characteristics” on page 35.

Updated “Absolute Maximum Ratings” and “DC Characteristics” in “Electrical
Characteristics” on page 252.

Updated Table 111 on page 255.
Updated “ADC Characteristics — Preliminary Data” on page 260.

Updated “ATmega8535 Typical Characteristics — Preliminary Data” on page
263.

Removed CALL and JMP instructions from code examples and “Instruction
Set Summary” on page 8.

Updated “Packaging Information” on page 12.

Updated Figure 1 on page 2, Figure 84 on page 176, Figure 85 on page 182,
Figure 87 on page 188, Figure 98 on page 204.

Added the section “EEPROM Write During Power-down Sleep Mode” on page
20.

Removed the references to the application notes “Multi-purpose Oscillator”
and “32 kHz Crystal Oscillator”, which do not exist.

Updated code examples on page 42.
Removed ADHSM bit.

Renamed Port D pin ICP to ICP1. See “Alternate Functions of Port D" on page
62.

Added information about PWM symmetry for Timer 0 on page 77 and Timer 2
on page 124,

Updated Table 68 on page 166, Table 75 on page 187, Table 76 on page 190,
Table 77 on page 193, Table 108 on page 250, Table 113 on page 258.

Updated description on “Bit 5§ —- TWSTA: TWI START Condition Bit’ on page
179.

AIMEL ”
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11. Updated the description in “Filling the Temporary Buffer (Page Loading)” and
“Performing a Page Write” on page 228.

12. Removed the section description in “SP1 Serial Programming Characteristics”
on page 251.

13. Updated “Electrical Characteristics” on page 252.

14. Updated “ADC Characteristics — Preliminary Data” on page 260.
14. Updated “Register Summary” on page 6.

15. Various Timer 1 corrections.

16. Added WD_FUSE period in Table 108 on page 250.

anges from Rev. 1. Canged the Endurance on the Flash to 10,000 Write/Erase Cycles.
D2A-06/02 to Rev.
D2B-09/02

ATmega8535(L) me———————senss——
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PERMOHONAN PERSETUJUAN SKRIPSI

Yang betanda tangan dibawah ini :

Nama : &?a\u@xgu&%#\v .MR*
NIM CO9N29AG
Semester SV,
Fakultas : Teknologi Industri
Jurusan : Teknik Elektro S-1
Konsentrasti : TEKNIK ELEKTRONIKA
TEKNIK ENERGI LISTRIK
TEKNIK KOMPUTER DAN INFORMATIKA
TEKNIK KOMPUTER
1
Alanut R ey Qo U Plee MaLAve.

Dengan ini kami mengajukan permohonan untuk-mendapatkan persetujuan untuk
membuat SKRIPSI Tingkat Sarjana. Untuk melengkapi permohonan tersebut, bersama,
kami lampirkan persyaratan-persyaratan yang harus dipenuhi.

Adapun persyaratan-persyaratan pengambilan SKRIPSI adalah sebagai berikut :

1. Telah melaksanakan semua praktikum sesuai dengan konsentrasinya G
2. Telah lulus dan menyerahkan Laporan Praktek Kerja (...AY.
3. Telah lulus seluruh mata kuliah keahlian (MKB) sesuai konsentrasinya (AW
4. Telah menempuh mata kuliah > 134 sks dengan IPK > 2 dan tidak adanilai E (... .
5. Telah mengikuti secara aktif kegiatan seminar skripsi yang diadakan Jurusan (....... )
6. Memenuhi persyaratan administrasi (oeveene )

Demikian permohonan ini untuk mendapatkan penyelesaian lebih lanjut dan atas
perhatiannya kami ucapkan terima kasih. =~

Telah diteliti kebenaran data tersebut diatas Malang, (% &PNL ........ 201
Recording Teknik Elektro - . : Pemohon

QA oA da G BPRLia JuRwa A

...................................

Disetujui

Catatan :
Bagi mahasiswa yang telah memenuhi persyaratan mengambil SKRIPSI agar membuat

proposal dan mendgpa} persetpjuan dari Ket a_Jarusan/Sekretaris Jurusan T. Elektro S-1
SRR { i 1 ¥ A N L

W9 —




Py Institut Teknologi Nasional Malang
Fakultas Teknolog! Industri
s Jurusan Teknik Elektro S-1

BERITA ACARA SEMINAR PROPOSAL SKRIPSI
JURUSAN TEKNIK ELE!TRO S-1

Konsentrasi : Teknik Energi Listrik/Teknik Elektronika/ Teknik Komputer & Informatika®)

1. [ NamaMahasiswa: APRILIA SteuA AVD AR [ Nim: ©912915
o | Keterangan Tanggal V/akiu Tempat
| Pelaksanaan \5-12 ~ 2011 Ruang:
Spesifikasi Judul (berilah tanda silang)**)
a. Sistem Tenaga Elekirik X Elektronika & Komponen
3. b. Energi & Konversi Energi f. Elektronika Digital & Komputer
c. Tegangan Tinggi ¢ Pengukuran g. Elektronika Komunikasi
d. Sistem Kendali Industri h. lainnya................

EREVAMAY DAY YEMBUATAY JaM DWRWE BERCUAGA |
Judul Proposal | OuENBIAR) FADWAL. SHOLAT ofovatls OeteAy

4. | yangdiseminarkan | Wiyt ivRUTAY  UViur BEVUAUDAVE  TUNANETRA

Mahasiswa .............................................................................................

Perubahan Judul yang ---------------------------------------------------------------------------------
5. diusulkan oleh Kelompok ------------------------------------------------------------------------------

Dosen Keahlian -------------------------------------------------------------------------------

CatataN: ... e e s e e e et e g s s b
B | s

Catatan

Persetu;uan Judul Skripsi
Disetujui, Disetujui, Disetujui,
; Dogen Keahlian | Dosen Keahlian I Dosen Keahlian lil
i ¢ %
y .
7. )
X \ |
Mengetahui, Calon Do D'sgtujutla" bing yb
Ketua Jurusan.’ : a‘o Sen Fembimbing yos
Pembimbing | Pepmbimbing 1l
)
Perhatian:
1. Keterangan: *) Coret yang tidak perlu
*) dilingkaria, b, C, ............... atau g sesuai bidang keahlian
]
F

orm S-3¢ ‘




PERKUMF 'LAN PENGELOLA PENDIDIXAN UMUM DAN TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRA. | PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

Kampus| : JI. Bendungan Sigura-gura No. 2 Telp. (0341) 551431 (Hunting), Fax. (0341) 553015 Malang 65145

PERSERO) MALANG
I(‘(NIAGAMALANG Kampus Il : JI. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417636 F <. (0341) 417634 Malang
\
Malang, 31 Januari 2012
Nomor - ITN-065/EL-FTI/ 2012
L.ampiran |-

Perthal

Kepada

lindasan:

1. Mahasiswa yang bersangkutan
2. Arsip

- Bimbingan Skripsi

- Yth. Sdr. IR. YUSUF ISMAIL NAKHODA, M™
Dosen Pembimbing
Jurusan Teknik Elektro S-1
Di
Malang

Dengan Hormat,
Sesui dengan permohonan dan persetujuan dalam proposal Skripsi untuk
Mahasiswa : . :

Nama : APRILIA SURYA ANDARI
Nim 109 12915 '
Fakultas : Teknologi Industri

surusan : Teknik Elektro S-1

Konsentrasi  : Teknik Elektronika

Maka dengan ini pembimbing terscbut kami serahkan sepenuhnya kepada
saudara/l selama masa waktu 6 (enam) bulan,terhitung mulai tanggal:

15 DESEMBER 2011 s/d 15 JUNI 2012
Sebagai satu syarat menempuh ujian sarjana.

Demikian atas perhatian serta kerjasamanva yang baik kami ucapkan
terima kasih.

OGI NA
DD o
N %4 urusgn Tenik Elektro S-1




PERKUMPULAN PENGELOLA PENDIDIKAN UMUI DAN TEKKOLOG! NASIONAL MALANG

INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

- JI. Bendungan Sigura-gura No. 2 Telp. (0341) 55143i (Hunting), Fax. (0341) 553015 Malang 65145

Kampus |
LLPE&%T&F:&GANG Kampus I} : JI. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417636 Fax. (0341) 417634 Malang \
Malang, 31 Januari 2012
Nomor - ITN-066/EL-FT1/ 2012
lLampiran D-
Perihal - Bimbingan Skripsi
Kepada - Yth. Sdr. 1. EKO NURCAHYO

Dosen Pembimbing
Jurusan Teknik Elektro S-1

Di
Malang
Dengan Hormat, \
Sesui dengan permohonan dan persetujuar. dalam proposal Skripsi untuk
Mahasiswa :
Nama : APRILIA SURYA ANDARI
Nim 10912915
Fakultas : Teknologi Industri
Jurusan .. eknik Elektro S-1
Konsentrasi  : Teknik Elektronika

Maka dengan ini pembimbing tersebut kami serahkan sepenuhnya kepada
saudara/l selama masa waktu 6 (enam) bulan,terhitung mulai tanggal:

15 DESEMBER 2011 s/d 15 JUNI 2012
SeBagai satu syarat menempuh ujian sarjana. -

Demikian atas perhatian serta kerjasamanya yang baik kami ucapkan \
terima kasih.

oL0 GINAg, 10
Q:;p:-'-‘ KA OLO’-M"P

‘\\_\ N

ir -y -

— P.Y. 104880089

Tindasan: .
1.  Mahasiswa yang bersangkutan l’ Farm S-di

2. Arsip



PERKUMPULAN PENGELOLA PENDIDIKAN UMUM DAN TEKNGLOG! NASIONAL MALANG
INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

Kempus! : JL Bendungan Sigura-gura No. 2 Telp. (0341) 551431 (Hunting), Fax. (0341) 553015 Malang 65145
KempusH : J. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417636 Fax. {0341) 417634 Malang

FORMULIR BIMBINGAN SKRIPSI

NAMA : APRILIA SURYA ANDARI
NIM :09.12.915
MASA BIMBINGAN: Semester Genap 2011-2012
JUDUL . Perencanaan Dan Pembuatan Jam Bersuara Dilengkapi
Pengingat Sholat Otomatis Dengan Multi Inputan Untuk
Penyandang Tunanetra
NO Tanggal Uraian Pemiﬁing

1 118-06-2012 |Mendemokan alat yang dibuat

2 |25-06-2012 | Bimbingan Laporan Skripsi dan revisi tiap untuk tiap
bab

3 |27-06-2012 | Bimbingan dan revisi untuk makalah Seminar Hasil

5 |30-07-2012 |Bimbingan Laporan Skripsi dan revisi untuk Ujian
Kompre

6 |01-08-2012 |Bimbingan Laporan Skripsi dan acc untuk Ujian
Kompre

4 128-06-2012 | Bimbingan makalah dan acc untuk Seminar Hasil %—

’

10

Malang,
Dosen Pembimbing I

NIP.Y.1018800189

Form S-4B




PERKUMPULAN PENGELOLA PENDIDIKAN UMUM DAN TEKNOLOGI NASIONAL MALANG
INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

Kampus! : JI. Bendungan Sigura-gura No. 2 Telp. (0341) 551431 (Hunting), Fax. (0341) 553015 Malang 65145

PT. BNI (PERSERO) MALANG
BAN§< NIAGA M)\LANG Kampus 1l : Ji. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417638 Fax. (0341) 417634 Malang

FORMULIR BIMBINGAN SKRIPSI

NAMA : APRILIA SURYA ANDARI

NIM :09.12.915

MASA BIMBINGAN: Semester Genap 2011-2012

JUDUL " Perencanaan Dan Pembuatan Jam Bersuara Dilengkapi

Pengingat Sholat Otomatis Dengan Multi Inputan Untuk
Penyandang Tunanetra

Paraf

NO Tanggal Uraian Pembimbing

1 117-06-2012 | Revisi bab I, ba Il penambahan materi

2 124-06-2012 | Bab Il Inverting Op-Amp dan rumus dasar

3 126-06-2012 | Bab Il penambahan perhitungan Penguat

4 127-06-2012 | Bab IV penambahan pengujian

5 |28-07-2012 | Bab IV revisi penambahan pengujian

6 129-07-2012 | Bab V penambahan kesimpulan

7 130-07-2012 | Acc makalah Seminar Hasil

8 |02-08-2012 Acc untuk Ujian Skripsi

R R E LI RN b

10

Malang,
Doseg Pembimbing 11

Ir. EkoWurcahyo, MT
NIP.Y. 1028700172

Form S-4B




FAKULTAS TEKNOLOG! INDUSTRI
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

Formulir Perbaikan Ujian Skripsi

? [INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

Dalam pelaksanaan Ujian Skripsl Janjang Strata 1 Jurusan Teknik Elektro Konsenirasi
Energi Listrik / T. Elektronika / T.Infokom, maka periu adanya perbuikan skripsi uiiuk

mahasiswa : a
NAMA : fQﬂW\ Quega A -

NIM : Al
Perbaikan meliputi : 09\ 2

— '&w—c\% e




FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

Formulir Perbaikan Ujian Skripsi

@ .INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

Dalam pelaksanaan Ujian Skripsi Janjang
Energi Listrik / T. Elektronika / T. lnfokom,

Strata 1 Jurusan Teknik Elekiro Konsentrasi T.
maka perlu adanya perbaikan skripsi untuk

mahasiswa : ,
NAMA : Aprﬂja Sury.:s Andan’
NIM 1991318
Perbi_kan meliputi :
[] —
Zi i efmputan _ ——> (-c‘fﬂ\' —)_Etvor- .
Malang, /" U\hxi
'lj v’

Mylum ST,




PT. BNI (PERSERQ) MALANG

PERKUMPULAN PENGELOLA PENDIDIKAN UMUM DAN TEKNOLOGI NASIONAL MALANG
INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

Kampus| : Ji. Bendungan Sigura-guraNo. 2 Telp. (0341) 551431 (Hunting), Fax. {0341) 553015 Malang 65145

BANK NIAGA MALANG Kampusli : JI. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417636 Fax. (0341) 417634 Malang
BERITA ACARA UJIAN SKRIPSI
FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
Nama Aprilia Surya Andari
Nim 09.12.915
Jurusan Teknik Elektro
Konsentrasi Teknik Elektronika S-1

Masa Bimbingan
Judul

Semester Genap 2011-2012

PERENCANAAN DAN PEMBUATAN JAM
BERSUARA DILENGKAPI PENGINGAT SHOLAT
OTOMATIS DENGAN MULTI INPUTAN UNTUK
PENYANDANG TUNANETRA

Dipertahankan dihadapan Tim Penguji Skripsi Jenjang Program Strata Satu (S-1)

Pada Hari : Selasa

Tanggal : 07 Agustus 2012
Dengan Nilai : 83,55 (A)/

Panitia Ujian Skripsi :

Ketua Majelis Penguji Sekretaris Majelis Penguji

Ir. Yusuf Ismail Nakhoda, MT Dr.Eng. Arvdanto Soetedjo, ST, MT
NIP.WQ] 89 NIP.Y.1030800417

Dosen Penguji [

M. Ibrahim Ashari, ST, MT Yuli

Anggota Penguji :

Dosen Penguji 11

ahvuni, ST, MT

NIP.P.1030100358 NIP.P. 1031200456



PT. BNI (PERSERQ) MALANG
BANK NIAGA MALANG

K3

PERKUMPULAN PENGELOLA PENDIDIKAN UMUM DAN TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPIL DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKNIK

Kampus| : J. Bendungan Sigura-guraNo. 2 Telp. (0341) 551431 (Hunting), Fax. (0341) 553015 Malang 65145
Kampus li : JI. Raya Karanglo, Km 2 Telp. (0341) 417636 Fax. (0341) 417634 Malang

FORMULIR PERBAIKAN SKRIPSI

Dalam pelaksanaan ujian skripsi jenjang Strata 1 Jurusan Teknik Elektro Konsentrasi
Teknik Elektronika, maka perlu adanya perbaikan skripsi untuk mahasiswa :

Nama

Nim
Jurusan
Konsentrasi

Masa Bimbingan :

Aprilia Surya Andari
09.12.915

Teknik Elektro

Teknik Elektronika S-1
Semester Genap 2011-2012

Judul PERENCANAAN DAN PEMBUATAN JAM BERSUARA
DILENGKAPI PENGINGAT SHOLAT OTOMATIS
DENGAN MULTI INPUTAN UNTUK PENYANDANG
TUNANETRA

No | Penguji Tanggal Uraian Paraf

I. Penguji |

07 Agustus 2012 dibetulkan.

1. Dibetulkan gambar dan
rangkaian pengkondisi sinyal.
Perhitungan dan perencanaan

9]

(5]

Tambahkan rangkaian
lengkap.

2. | Pengujill

07 Agustus 2012 | 1. Kesimpulan, direvisi error. M/‘

Disetujui :

Dosen Penguji engpji II
M. Ibrahim Ashari, ST, MT Yuli Wahvuni, ST, MT

NIP.P.1030100358 NIP.P.1031200456

Mengetahui :
Dosen Pembimbing I Dose i embimbing II
('_‘
e

Ir. Yusuf Ismail Nakhoda, MT Ir. Eko Nurcahvo, MT

NlP.WﬂlSS’ ' NIP.Y. 1028700172



