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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 LATAR BELAKANG

Perkembangan teknologi mikrokontroler saat ini sudah sedemikian pesatnya
dan sudah merambah ke berbagai bidang, mulai dari peralatan rumah tangga hingga
mencakup industri skala besar seperti pengendali motor industri. Hal ini disebabkan
adanya keinginan manusia akan kemudahan dan efisiensi kerja serta perkembangan
teknologi itu sendiri.

Banyak sekali aplikasi yang bisa dilakukan dengan menggunakan
mikrokontroler. Hal ini didasarkan keunggulan yang bisa diperoleh dengan
menggunakan mikrokontroler, antara lain : bentuknya yang kompak dan kecil
memudahkan perancangan, mempunyai kecepatan yang cukup tinggi, bisa diprogram
sesuai dengan keinginan pengguna, berdaya rendah dan harganya murah. Selain itu
fitur-fitur yang ditawarkan oleh mikrokontroler terbaru saat ini sangat lengkap mulai
dari timer dan counter, analog komparator, UART, PWM bahkan bebrapa
mikrokontroler terbaru telah dilengkapi dengan ADC. Berdasarkan hal tersebut
banyak bidang yang bisa menjadi aplikasi dari penggunaan mikrokontroler.

Bidang yang paling banyak menggunakannya adalah kontrol otomatis. Satu
aplikasinya adalah pengendali buka tutup pintu kaca otomatis yang terdapat di
bandara dan kantor-kantor bank. Selain memudahkan para pengguna, sistem ini juga

memberikan nilai estetika tinggi pada kantor yang menggunakannya. Mikrokontroler




yang digunakan adalah ATMega8535 keluaran ATMEL Corporation yang merupakan
seri terbaru keluarga AVR. Mikrokontroler ini telah dilengkapi dengan 8 buah ADC
internal 10 bit dan mampu menyelesaikan 16 juta instruksi perdetik (16MIPS) pada
kristal 16 Mhz . Sistem pemrograman yang digunakan adalah ISP (/n-System

Programming) sehingga tidak memerlukan downloader.

1.2 Perumusan Masalah

1. Bagaimana membangun dan merealisasikan suatu peralatan yang dapat
mengendalikan pintu secara otomatis dangan mikrokontroler ATMEGAS8535 dan
PIR motion detector?

2. Bagaimana unjuk kerja perancangan prototipe pintu otomatis menggunakan

ATMEGAS8535 dan sensor PIR (Passive Infra Red )?

(V8]

Bagaimana efektifitas penggunaan sensor PIR ( Passive Infra Red ) yang

digunakan?

1.3 Batasan Masalah

Agar dalam penulisan penelitian ini lebih terarah, maka pembahasan penulisan
ini dibatasi pada ruang lingkup pembahasan sebagai berikut :
1. Sistem menggunakan mikrokontroler ATMEGAS8535 sebagai pemroses utama.

2. Sistem menggunakan sensor PIR Pussive Infra Red, dan optocoupler




Simulasi sistem buka tutup pintu dengan menggunakan motor dc vang akan

(V5]

menggerakkan pintu kaca kecil yang dimodelkan scbagai pintu otomatis ketika
ada orang yang lewat
4. sistem berjalan ketika listrik menyala, listrik cadangan tidak disediakan apabila

terjadi listrik padam

1.4 Tujuan dan Manfaat
Tujuan dan manfaat yang akan dicapai dalam penulisan penelitian ini adalah

sebagai berikut :

1. Membangun dan merealisasikan suatu peralatan yang dapat mengendalikan pintu
secara otomatis dangan mikrokontroler ATMEGA8535 dan PIR motion detector.
2. Mengetahui unjuk kerja prototipe pintu otomatis dangan mikrokontroler

ATMEGAR8535 dan PIR motion detector

(V5]

Mengetahui efektifitas sensor yang digunakan.

1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan dari laporan akhir penelitian ini yang berupa karya tulis
(skripsi) dibagi dalam lima bab, dengan isi masing-masing bab diuraikan sebagai
berikut :

BAB I Pendahuluan




BAB II

BAB 1l

BAB IV

BAB V

Berisi latar belakang masalah, perumusan masalah, batasan masalah, dan
sitematika penulisan.

Landasan Teori

Menguraikan tentang teori-teori yang menjadi acuan dalam pembuatan
tugas akhir, diantaranya teori tentang mikrokontroler keluarga AVR dalam
hal ini mikrokontroler ATMEGAS535, teori tentang PIR, teori tentang
Motor DC, teori tentang Optocoupler.

Perancangan Sistem

Berisi tentang proses perancangan dan pembuatan prototipe pintu otomatis
dangan mikrokontroler ATMEGA8535 dan PIR motion detector mulai
dari diagram blok, prinsip kerja, serta pembahasan mengenai sofiware
sebagai otak sistem pengendalinya.

Hasil Pengamatan dan Pembahasan

Berisi pembahasan dari hasil pengamatan.

Kesimpulan dan Saran

Berisi kesimpulan dari pembahasan dan saran berdasarkan hasil yang

diperoleh.




BAB I
DASAR TEORI

2.1 MIKROKONTROLER

2.1.1 Arsitektur ATmega8535

T__ TffrfileT

N =—

1
L1 ITitill
Gambar 2.1 Blok diagram fungsional ATmega8535
Dari gambar tersebut dapat dilihat bahwa ATmega8335 memiliki bagian

sebagai berikut :

1. Saluran /O sebanyak 32 buah yaitu Port A, Port B, Port C, dan Port D.

o)

ADC 10 bit sebanyak 8 saluran.

Tiga buah 7imer Counter dengan kemampuan pembandingan.

L

4. CPU yang terdiri atas 32 buah register.




~J

Port C (PCO..PC7) merupakan pin 1/O dua arah dan pin fungsi khusus yaitu

TWI, komparator analog, dan 7imer Oscilator.

Port D (PDO0..PD7) merupakan pin 1/O dua arah dan pin fungsi khusus yaitu

komparator analog, interupsi eksternal, dan komunikasi serial.

8.

9.

RESET merupakan pin yang digunakan untuk mereset mikrokontroler.
XTAL1 dan XTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal.

AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

10. AREF merupakan pin masukan tegangan referensi ADC.
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Gambar 2.2 Pin ATmega8535

Fuse Bits

l‘use bits merupakan bit yang mengatur konfigurasi dasar ATmega8535.

ATmega8535 memiliki dua tipe fuse bits yaitu f-use High Byte dan Fuse Low Byte.

Fuse High Byte memiliki susunan sebagai berikut :

o T

R

N IR B IO

Gambar 2.3 Fuse High Byte
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Gambar 2.4 l“use l.ow Byte
Bit penyusun fuse Low Byte dapat dijelaskan sebagai berikut :

a. CKSEL3, CKSEL2, CKSEL!, CKSELO merupakan bit yang berfungsi
mengatur pemilihan sumber clock. Saat awal bermilai 0001 sehingga clock
berasal dari osilator RC internal. Jika bit CKOPT=0 maka bit-bit ini perlu
diprogram sesuai dengan tabel 2.1.

Tabel 2.1 Konfigurasi sumber clock

Sigabor Vo

S R TIPS [ T R O S P NI TP PRI C I O | ]

I R S B R ISR T I 10
LR N L O e | [ KR R
Pl S e ey I N e

Db ian I B

b. SUT1 dan SUTO merupakan bit pemilihan waktu siar7 up. Bemnilai awal 10
sechingga memberikan waktu stari up terbesar yaitu 65 mdetik. Detail
konfigurasinya sebagai berikut :

I. Jika bemnilai 00 maka tidak ada tunda waktu. Dianjurkan untuk
digunakan jika bit BODEN diprogram.
2. Jika bernilai 01 maka tunda waktunya sebesar 41 mdetik.

¢. BODEN merupakan bit pengatur aktivasi deteksi tegangan gagal. Bernilai
awal 1 schingga fitur ini tidak diaktifkan. Jika bemnilai 0 maka jika tegangan
catu daya mikrokontroler melebihi atau kurang dari level tegangan yang
diizinkan maka secara otomatis mikrokontroler akan langsung direset.

d. BODLEVEL menentukan lovel tegangan gagal mikrokontroler. Bernilai awal
1 sehingga level tegangan gagalnya diset pada 4V. Jika bernilai 0 maka level

tegangan gagalnya diset 2,7V. Bit ini berfungsi jika bit BODEN diaktitkan.
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2.1.5 Stack Pointer

Stack pointer merupakan suatu bagian dari AVR yang berguna untuk
menyimpan data sementara, variabel lokal. dan alamat kembali dari suatu interupsi
ataupun subrutin. Stack pointer diwwjudkan sebagai dua buah register yaitu SPH dan
SPL. Saat awal maka SPH dan SPL akan bernilai 0, sehingga perlu diinisialisasi

terlebih dahulu jika diperlukan.

2.1.6 Interupsi ATmega8535

AVR ATmega8535 memuliki 21 sumber interupsi vang ditunjukkan pada
tabel 2.7

Pada AVR ini terdapat 3 pin untuk interupsi eksternal yaitu INTO, INT]
dan INT2 . Interupsi eksternal dapat dibangkitkan apabila terdapat perubahan
logika atau logika O pada pin interupsi. Pengaturan kondisi keadaan yang
menyebabkan terjadinya interupsi eksternal diatur oleh register MCUCR (MCU

Control Register) yang terlihat seperti gambar dibawah:

By = M o i % : 3 o
| L - O AT T | IR I EOCTN I SEXETHE Rt

Gambar 2.5 Register MCUCR
Bit penyusunnya dapat dijelaskan sebagai berikut:
a. Bit ISC11 dan ISC10 bersama-sama menentukan kondisi yang dapat
menyebabkan interupsi ¢ksternal pada pin INTI. Untuk keadaan

lengkapnya dapat dilihat pada tabel dibawah ini:
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Tabel 2.2 Beberapa setting kondisi yang menyebabkan interupsi eksternal 1

| ISC11

ISCI0

Deskripsi

0

0

Logika 0 pada pin INTI menyebabkan
mnterupsi

0

|

Perubahan logika pada pin INTI
menyebabkan interupsi

Perubahan kondisi 1 ke 0 pada pin INT]1
menyebabkan interupsi

Perubahan kondisi O ke 1 pada pin INTI1
menyebabkan interupsi

b. Bit ISCOI dan ISCOO bersama-sama menentukan kondisi yang dapat

menyebabkan interupsi eksternal pada pin INTO. Untuk keadaan

lengkapnya dapat dilihat pada tabel dibawah ini:

Tabel 2.3 Beberapa setting kondisi yang menyebabkan interupsi eksternal 0

ISCO1 | ISCO0 | Deskripsi

0 0 Logika 0 pada pin INTO menyebabkan
interupsi

0 1 Perubahan logika pada pin INTO
menyebabkan interupsi

1 0 Perubahan kondisi 1 ke 0 pada pin INTO
menyebabkan interupsi

1 1 Perubahan kondisi 0 ke 1 pada pin INTO

menyebabkan interupsi

Pemilihan pengaktifan interupsi eksternal diatur oleh register GICR

(General Interrupt Control Register) yang terlihat seperti gambar dibawah:

By

4 % = 1 {

IO A TP D N |

- [ TECT UCE § e

Gambar 2.6 General Interrupt Control Register




Bit penyusunnya dapat dijelaskan sebagai berikut:
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a. Bit INT1 adalah bit untuk mengaktitkan interpsi eksternal 1. Apabila bit

ini diberi logika 1 dan bit-I pada SREG (status register) juga satu maka

interupsi eksternal 1 akan aktif

b. Bit INTO adalah bit untuk mengaktifkan interpsi eksternal 0. Apabila bit

i diberi logika 1 dan bit-1 pada SREG (status register) Juga satu maka

interupsi eksternal 0 akan aktif.

¢. Bit INT2 adalah bit untuk mengaktifkan interpsi eksternal 2. Apabila bit

ini diberi logika 1 dan bit-I pada SREG (status register) juga satu maka

interupsi eksternal 2 akan aktif,

Program interupsi dari masing-masing jenis interupsi  eksternal akan

dimulai dari vektor interupsi dari masing-masing jenis. Alamatnya dapat dilihat

pada tabel dibawah ini:

Tabel 2.4 Macam sumber interupsi pada AVR ATmega8535

st Prooaim
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(I [RA1 I BRI (TSN T O W IR T TRTONE 1Y IRTPE PO
Teseta FRATIT - 0 L i e i i angene L s
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2.1.7 Timer ATmega8535

AVR ATmega8535 memiliki tiga buah timer yaitu Timer Counter 0 (8 bit)

Timer Counter 1 (16 bit) dan 7imer Counter 2 (8 bit)

2.1.7.1 Timer/Counter 0

Timer Counter O adalah 8 bit {imer (ounter yang multifungsi. Deskripsi

untuk 7imer Counter 0 pada Atmega8535 adalah sebagai berikut:

d.

b.

ot

Sebagai Counter 1 kanal

Timer di-nol-kan saat maich compare (auto reload)

Dapat mengahasilkan gelombang PWM dengan giitch-free
Frekuensi generator

Prescaler 10 bit untuk timer

Intrupsi timer yang disebabkan #imer overflow dan match compare

Pengaturan 7imer Counter O diatur oleh TCCRO ({imer Counter control

Register 0) yang dapat dilihat pada gambar dibawah:

Ba - : . 4 * = ! hd
AR IR B T R R

Gambar 2.7 Register TCCRO



Penjelasan untuk tiap bit-bitnya:

a. Bit7 - FOCO : Force Output Compare

b. Bit 6,3 -WGMO01:WGMOO : Waveform generation Unit

i

4

Bit ini mengontrol kenaikan dari counter, sumber dart nilai maksimum

counter, dan tipe dari jenis timer/conter vang dihasilkan vaitu mode

normal, clear timer, mode compare match, dan dua tipe dari PWM (Pulse

Width Modulation). Berikut tabel seting pada bit ini untuk menghasilkan

mode tertentu :

Tabel 2.5 Konfigurasi Bit WGMO01 dan WGMO00

Titvesi U vbey Piocds LLINER T

SUERY Lok B L 4 Do To Rl
5 TR Y ST R CEA AT Sf Sipenation ToiE i2.F el iay
1 0 Pimad T FF ot | 4020
1 ol 1 ot Pz -t PO 3 o ToF BT 1A
= 1 0 SINL SR dnediote | L2
4 i 1 Fasv R tA FF Tk [P

c. BirS5, 4 - COMOL:COMOO : Compare Match Output Mode

Bit ini mengontrol pin OCO (Quiput Compare pin). Apabila kedua bit ini

nol atau c/ear maka pin OCO berfungs: sebagai pin biasa tetapi bila salah

satu bit set. Maka fungsi pin ini tergantung dari setting bit pada WGMOO

dan WGMO!. Berikut daftar tabel seting bit ini sesuai setting bit pada

WGMO0 dan WGMO1

Tabel 2.6 Konfigurasi Bit COMO1 dan COMO0 Compare Quiput Mode non PWAM

Lo [ Tt aiptic
- B0 T A LIS re T § BRI Ty s I A
o 1 Toacd TRl oqy oanpare Bath
i BTN TIRNCH U SRS Ty T & W Ol o]
1 1 TE T s Pl




Tabel 2.7 Konfigurasi Bit COMO01 dan COMO0 Compare Quiput Mode I ast
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Tabel 2.8 Konfigurasi Bit COMO01 dan COMOO Compare Quiput Mode Phase

Correct PWAM

oA
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d. Bit2,1.0-CS02; CSO1, CS00 : Clock Select

Ketiga bit ini untuk memilih sumber c/ock vang akan digunakan oleh

Timer Counter berikut i list tabelnya :

Tabel 2.9 Kontigurasi Bit Clock Select untuk memilih sumber clock

[P i £ [i=<onipdioty
o " i A Tt A DAl B Y ER PR By ke D K71
B " 1 O | S X0 & el T AT
R i X Sy conoFren presaisr
u 1 1 D | PR 1 S DRR TS ATORDR B i
1 K v B S ] o ER B R R
4 Ve

1 O PO IO ) S I R C Rdagal T

" E e ok senne 200y T pdin ek s folliney s,
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2.1.7.2 Timer/Counter 1

Timer Counter! adalah 16-bit  Timer Counter yang memungkinkan

program pewaktuan lebih akurat. Fitur-fitur dari 7imer Counter! ini adalah :

1.

Desain 16 bit (Juga memungkinkan 16 bit PWM)

Dua buah compare unit

Dua buah register pembanding

Satu buah input capture unit

Timer di-nol-kan saat maich campare (auto reload)

Dapat menghasilkan gelombang PWM dengan glitch-free

Periode PWM yang dapat diubah-ubah

Pembangkit frekuensi

Empat buah suber interupsi (TOV1, OCF1A, OCF1B dan ICFI)

2.1.7.3 Timer/Counter 2

Timer/Counter 2 adalah 8 bit Timer/Counter yang multifungsi. Deskripsi

untuk Timer/Counter 0 pada Atmega8535 adalah sebagai berikut:

a.

b.

Sebagai Counter | kanal

Timer di-nol-kan saat match compare (auto reload)

Dapat mengahasilkan gelombang PWM dengan glitch-free
Frekuensi generator

Prescaler 10 bit untuk timer

Intrupsi timer yang disebabkan timer overflow dan match compare

Pengaturan Timer/Counter 2 diatur oleh TCCR2 (Timer/Counter control

Register 0) yang dapat dilihat pada gambar dibawah:



< : A 4 - - 1 "
| IR 2 A ISR IR N O A g aadad
[} [a N | SR [ = (=S [S98

Gambar 2.8 Register TCCR2
Penjelasan untuk tiap bit-bitnya:

e. Bit7-FOCQC2 : I‘'orce Quitput Compare

f Bit 6,3 -WGM21:WGM20 : Waveform generation Unit
Bit ini mengontrol kenaikan dari counter, sumber dari nilai maksimum
counter, dan tipe dari jenis timer/conter yang dihasilkan yaitu mode
normal, clear timer, mode compare match, dan dua tipe dari PWM (Pulse
Width Modulation). Berikut tabel seting pada bit ini untuk menghasilkan
mode tertentu :

Tabel 2.10 Konfigurasi Bit WGM21 dan WGM20

AR | WOSRIZE | Tiee T oinde Piads W die b | Tand2 Pl
Mocds | oonTrs TaPWRL | -t Oreatim Tow IR RS AR
B X o Fomad ~oFF Imedinte | idal
1 X ! 2 0 I S VR Ry B | CuFF L TR ECTTIN
= 1 u 2T TR hmiedions | Llax
3 1 1 Fomt Fooitd nFF L TR IR0

g Bit 5.4 — COMO01:COMOO : Compare Match Quiput Mode
Bit ini mengontrol pin OCO (Quipui Compare pin). Apabiia kedua bit ini
nol atau clear maka pin OCO berfungsi sebagai pin biasa tetapi bila salah
satu bit set. Maka fungsi pin ini tergantung dan seting bit pada WGMOO
dan WGMOIL. Berikut daftar tabel setting bit i1 sesuai seting bit pada

WGMO00 dan WGMO1
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Tabel 2.11 Konfigurasi Bit COM21 dan COM20 Compare Quiput Mode non

PWAL
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Tabel 2.12 Konfigurasi Bit COM21 dan COM20 Compare Ouiput Mode Fast

PWM

A Lzl | Demaniptinn

8 R Pl et Cpsepatican, S0 gt

1 t At TR
1 1 tot TR

Tabel 2.13 Konfigurasi Bit COM21 dan COM20 Compare Quiput Mode Phase

Correct PWM

O | DA | Dt

i o Fhopmad proitopaaration. D6 Ui annectel
o 1 Fiomegs s
1 B Clany 2w ednpos Pkt T upetoaniing, Sat o oy i -

Litch s R v sn=re antiee.
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Lioteh when chesi~ouintingg.

h. Bit2,1,0-CS822; CS21, CS20 : Clock Select
Ketiga bit ini untuk memilih sumber clock yang akan digunakan oleh

{imer Counter berikut ini list tabelnya :
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Tabel 2.14 Konfigurasi Bit (lock Select untuk memilih sumber clock

P reud foe Cheargiptiom
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2.2 Sensor

Sensor dapat melakukan pengukuran terhadap parameter-parameter fisik
seperti suhu, posisi, tekanan, intensitas cahya dan lain-lain. Fungsi dari sensor
adalah sebagai pengindera dari perubahan, magnituda atau frequensi dari besaran
yang diukur, dan untuk menyediakan keluaran berupa besaran listrik yang dapat
diproses oleh bagian atau rangkaian fam.
Sensor berdasarkan pembangkitnya ada dua yaitu:

e Sensor aktif adalah sensor yang tidak membutuhkan tegangan dari luar
(self generating). Sensor ini menghasilkan tegangan analog atau arus
ketika suatu bentuk energi fisika diaplikasikan.

e Sensor pasif adalah sensor yang membutuhkan tegangan eksternal

outputnya berupa resistansi, kapasitansi dan lain-iain.

2.2.1. Infra Merah
Infra merah adalah suatu gelombang cahaya yang tidak tampak oleh mata,

yang frekuensinya berkisar dart 200 KHz sampai dengan 400 KHz. Komponen
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untuk memancarkan infra merah banyak dijual di pasaran dalam bentuk LED infra
merah. LED infra merah ini terbuat dari bahan ga/lium arsenide padat yang akan
memancarkan cahaya dalam radian flux jika diberi bias maju.

Operasi dasar dari LED infra merah pada dasamya mencakup dua aspek,
yaitu cahaya sebagai bentuk energi dan energi disuply ke hubungan p-n yang
mengakibatkan meningkatnya arus carrier. Cahaya dapat digunakan untuk
meningkatkan elektron dari pita valensi ke pita konduksi, dimana dapat berfungsi
sebagai arus carrier. Energi yang cukup harus disuply dengan radiasi sehingga
elektron dapat bergerak dari suatu pita ke pita lain, jika radiasi mempunyai energi
yang kecil maka elektron tidak dapat ditingkatkan sehingga tidak ada arus yang
mengalir.

2.2.2. Fototransistor

Fototransistor beroperasi persis sama dengan transistor (seperti yang
dijelaskan pada bagian transistor), bukan menyuplai arus basis eksternal untuk
menjalankan transistor, melainkan fotodioda yang ada diantara basis dan kolektor
digunakan sebagai sumber arus. Simbol rangkaian untuk phototransistor terlihat

pada gambar 2.9 dan rangkaian phototransistor pada gambar 2.10

N\
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[

Gambar 2.9 Simbol Fototransistor
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Gambar 2.11 Skema Dasar Optocoupler
2.2.3 PIR (Passive Infra Red)

PIR Passive Infra Red adalah suatu sensor yang digunakan untuk
mendeteksi radiasi inframerah yang dipancarkan oleh suatu objek. Objek yang
dapat menghasilkan radiasi inframerah adalah objek yang menghasilkan panas,
objek tersebut diantaranya binatang dan manusia. Konfigurasi pin PIR motion

detector dapat dilihat pada Gambar 2.12

[NE IR :

N
-
FIF } 3

Gambar 2.12 Konfigurasi pin PIR motion detector




Sensor ini dilengkapi dengan sebuah fresnel berupa kubah plastik hablur

yang melindungi dan memberi fokus ke sensor PIR. Daerah jangkauan PIR

ditunjukkan pada Gambar 2.13
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Gambar 2.13 Jangkauan PIR Sensor terhadap arah gerak manusia

224 KC7780

K(C7780 adalah suatu IC yang digunakan untuk perancangan pengontrolan

menggunakan sensor PIR motion detector. Feature yang dimiliki KC7780:

1. Dapat beroperasi pada tegangan 4-15 volt

2. Pemilihan penguatan PIR antara 62 db dan 68 db

3. Pengaturan PIR sensitifitas dan penghilangan noise
4. Fasilitas pendeteksi gelap dan terang

5. Pengaturan sensitifitas pendeteksian gelap dan terang



konfigurasi KC7780 dapat dilihat pada Gambar 2.14
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Gambar 2. {4 Konfigurasi pin KC7780

Adapun penjelasan tentang konfigurasi pin KC7780 adalah sebagai berikut:

Tegangan input Ic KC7780 adalah 5V DC, bisa diperoleh dari tegangan
regulasi Ic 7805
2. Sensivity Adjust

Pin Senstvity adjust digunakan untuk mengatur sensivitas sensor.
Digunakan oleh Ic KC7780 sebagai pembanding tegangan keluaran dari sensor
pirnya. Cara kerjanya adalah bila tegangan pada kaki sensivity ini sama dengan
tegangan pada pyro drain maka sensivitasnya minimum (500mV) dan apabila
kaki sensitivity adjustnya dihubungkan ke Ground maka sensitivitasnya

maksimum (125mV).



3. Offset Filter

Pada kaki ini di hubungkan dengan kapasitor sebesar 10uF dan jika kaki
i tidak dihubungkan pada external capacitor maka gerakan tidak akan terdeteksi.
4. Anti Alias

Pada kaki ini dthubungkan dengan kapasitor 0,1uF yang menghasilkan
filter untuk menahan input sinyal dari sensor agar tidak melebihi filter pada offset
filter.

5. DC CAP

Pin ini dihubungkan dengan 10uf digunakan untuk memperhalus tegangan
dari kaki source pada sensor pir dan yang digunakan adalah jenis tantalum.
6. VREG

Pin ini di pakai apabila digunakan tegangan external
7. Pyro (D)

Pin in1 digunakan untuk sumber tegangan untuk sensor pir selain itu
digunakan untuk memberikan suplai tegangan ke pin2 atau sensivity adjust
dengan sistem rangkaian pembagi tegangan.

8. Pyro(S)

Pin in1 digunakan untuk menerima keluaran dari sensor pir. Untuk
mengurangi riak maka dihubungkan dengan resistor 47kohm dan kapasitor 220 pF
ke ground dan rangkaian dibuat sependek mungkin atau didekatkan dengan

keluaran sensomya.



25

9. Gnd (A)
Pin ini sebagai analog ground dihubungkan ke ground

10. Ground (D)

Pin ini digunakan sebagai digital ground
11. Gain Select

Jika pin ini tidak dihubungkan maka penguatannya 68db. Ketika
dihubungkan ke ground maka penguatannya sebesar 62db.
12. ON/AUTO/ OFF

Jika dihubungkan maka Ic akan bekerja secara otomatis. Jika dihubungkan
keground maka Ic akan mati. Jika dihubungkan ke VCC maka akan hidup.
13. Toggle

Jika tidak dihubungkan maka Ic bekerja secara otomatis
14. Led

Digunakan untuk menghidupkan led jika terdeteksi gerakan juga bisa
digunakan sebagai input mikrokongroller.
15. Frekwensi Referenst

Frekwensi 160 Hz digunakan untuk mengedrive capasitor internal, filter dan
timing delay. Kaki ini dihubungkan 60kohm ke vce dan capacitor 0, 1uF ke ground
2.3 Motor DC
Motor adalah mesin yang menggunakan energi elektrik dan energi magnetik untuk
menghasilkan energi mekanis yang berupa kecepatan atau putaran, dalam hal ini
energi clektrik yang diubah berbentuk arus searah (DC).
Pada prinsipnya mesin arus searah dapat berlaku sebagai motor arus searah

maupun sebagai generator arus searah. Perbedaannya hanya terletak pada konverst



dayanya. Generator arus searah adalah suatu mesin arus searah yang mengubah
daya masukan mekanik menjadi daya keluaran elektrik, sedangkan sebaliknya
motor arus searah mengubah daya masukan elektrik menjadi daya keluaran
mekanik (Zuhal, 1980).

Prinsip kerja motor arus searah berdasarkan pada penghantar yang
membawa arus ditempatkan dalam suatu medan magnetik, sehingga penghantar
tersebut akan mengalami gaya. Gaya ini akan menimbulkan torsi yang akan
menghasilkan rotasi mekanik, yang akhirnya motor tersebut dapat bergerak atau
berputar. Besarnya gaya yang diberikan untuk mengerakkan motor adalah berubah
sebanding dengan kekuatan medan magnetik, besarnya arus yang mengalir pada
penghantar dan panjang penghantar. Secara sistematis karakteristik putaran motor
dapat dirumuskan seperti persamaan 2.1 di bawah ini :

+ 7 R
r;:l—”—” .................................. (2.1)

.9
dengan :
v Tegangan sumber
I, : Arusarmatur / jangkar
Ra : Resistansi belitan jangkar
n : Kecepatan putaran mator (rpm)
@ Fluks maknetik
C :{(p/ayx(Z/60) : Konstanta
p :Jumlah kutub

a : Jalur pararel konduktor jangkar

Z : Jumlah konduktor jangkar
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BAB 11
PERANCANGAN

3.1 Gambaran Umum Sistem

Perangkat keras yang akan dibangun adalah suatu protipe pintu otomatis
menggunakan ATMEGAS8535 dan sensor PIR Passive Infra Red. Input untuk
sistem yang akan dibuat ini berupa PIR motion detector dan optocoupler. Untuk
pengolahnnya digunakan mikrokontroler ATMEGAS8535  sedangkan untuk
outputnya berupa motor yang difungsikan untuk membuka dan menutup pintu.

Diagram blok sistem dapat dilihat pada Gambar 3.1.

Masukan Prosesing Keluaran
2 buah PIR motion detector Mikrokontroler Motor + Pintu
Optocoupler ATMEGABS35

Gambar 3,1 Diagram blok sistem
Sistem yang dibangun dapat mengendalikan kapan membuka dan
menutupnya suatu pintu berdasarkan gerakan suatu objek yang memancarkan
gelombang inframerah khususnya dari tubuh manusia.
Prinsip kerja dari protipe pintu otomatis menggunakan ATMEGAS8535 dan
sensor PIR Passive Infra Red yaitu pintu akan membuka dan menutup secara

otomatis jika terdeteksi manusia/orang akan masuk atau melewati pintu.




Tabel 3.2 Hubungan keadaan optocoupler di PD.0 dan PD.1

31

Keadaan Phototransistor P3.2 P33
Terkena cahaya/tidak terhalangi pintu 5V 5V
Tidak terkena cahaya/terhalangi pintu ov ov
Tabel 3.3 Hubungan keadaan keluaran PIR didengan PD.2 dan PD.3
Keadaan Phototransistor P3.2 P3.3 )
Terdeteksi adanya objek 5V S5V
Tidak terdeteksi adanya objek ov ov

Rangkaian sensor optocoupler ditunjukkan pada Gambar 3.2.
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Gambar 3.2 Rangkaian Sensor optocoupler
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Dari Gambar 3.2 diatas dapat dilihat keadaan pintu terbuka atau tertutup,
jika optocoupler tidak tertutup oleh pintu maka cahaya dari inframerah
optocoupler tidak terhalang, sehingga basis dari phototransistor optocoupler
menerima cahaya yang memberikan cukup energi untuk membuat transistor
menjadi ‘ON’. Pada keadaan ini tegangan pada kaki kolektor akan menjadi 0 volt,
sechingga masukan bagi mikrokontroler menjadi “/ow” atau “0”, sebaliknya jika
optocoupler tertutup pintu, maka cahaya dari inframerah optocoupler akan
terhalang dan basis dari transistor tidak mendapat cahaya sehingga transistor
menjadi ‘O[F”. Pada keadaan ini tegangan di kaki kolektor menjadi 5 volt.
Masukan pada mikrokontroler menjadi “high” atau °1°.

Sedangkan untuk perancangan penyalaan LED inframerah pada
optocoupler yaitu karakteristik dari LED mempunyai arus maju (ILED) berkisar di
antara 10 mA — 20 mA dan tegangan majunya (VLED) berkisar antara 1,6 V — 2.2
V. Dalam perancangan ini digunakan ILED = 10 mA dengan VLED = 1,6 V. Dan
untuk membatasi kuat arus ILED maka digunakan resistor (RLED) seperti Gambar

3.3

(Rangkaian LED)

Gambar 3.3 Rangkaian LED
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Untuk mendapatkan harga resistor LED maka dibuat perhitungan sebagai berikut:

o 1/
Rled = Vee —Vied
lled
Rled = SVolt — 2Volt
20mA
Rled =150Q)
Keterangan:

Vce = Tegangan Sumber
Vled = Tegangan erja led
Iled = Arus led

Rled = Resistor led

Jadi RLED optocoupler yang dibutuhkan adalah 150 Q.

Sedangkan untuk rangkaian PIR motion detector dapat dilihat pada

Gambar 3.4. Pembuatan rangkaian PIR motion detector menggunakan KC7780,

KC7780 suatu IC yang didesain untuk pembuatan automasi menggunakan PIR

motion detector. Untuk penjelasan masing — masing kaki di dasar teori pada

BAB2
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Gambar 3.4 Rangkaian PIR dan KC778B

Rangkaian diambil dari data sheet KC778b. Keluaran dan sensor KC778b
dihubungkan dangan kaki mikrokontroler ATMEG8535 di kaki 16 dan 17.
sensitifitas penerimaan sensor dengan mengatur potensiometer yang dihubungkan
pada kaki 2 KC778b. ketika terdeteksi gerakan objek yang mengeluarkan
inframerah logika dikaki input mikrokontroler berlogika 1 (high) sedangkan

ketika tidak terdeteksi gerakan dikaki input mikrokontroler berlogika 0 (low). .

3.2.2 Rangkaian Driver Motor

Motor adalah suatu alat yang dapat mengubah daya listrik menjadi
tenaga mekanik dalam bentuk putaran. Dengan demikian pengaturan putaran
motor mempunyai arti suatu usaha untuk mengatur gerakan putaran motor. Pada

alat penggerak pintu, putaran motor digunakan untuk membuka dan menutup




pintu. Putaran motor dapat ditinjau dari dua aspek: arah putaran motor (satu arah
atau dua arah) dan kecepatan (konstan atau tidak konstan).

Untuk mengaktifkan atau menggerakkan motor, dibutuhkan arus yang
cukup besar. Karena arus yang disediakan oleh port mikrokontroler tidak cukup
untuk mengaktifkan motor maka diperlukan driver untuk menggerakkan motor,
yaitu menggunakan IC 1.298. IC L298 ini merupakan suatu IC khusus untuk
keperluan antarmuka dari sistem digital dengan arus lemah ke sistem yang
membutuhkan tegangan dan arus yang lebih tinggi yang diterapkan khusus untuk
aplikasi motor. L298 dapat menggerakkan maksimal 2 motor.

Masukan IC L298 dihubungkan dengan port mikrokontroler, keluaran IC
1.298 dihubungkan ke motor, Vs (kaki 4 1.298) dihubungkan ke sumber tegangan
12 Vde, Vcee (kaki 9) dihubungkan ke sumber level tegangan input, sedangkan

Sens A, Sens B dan ‘GND’ dihubungkan ke ground.
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Gambar 3.5 logika memutar motor
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Blok diagram dari 1298 dapat dilihat pada gambar 3.5, Untuk
menjalankan motor menggunakan 1.298 yaitu dengan memberi logika high di pin
Ven, Ven dihubungkan ke kaki PC1 (kaki 23 mikrokontreoler) dan PC4 (kaki 26
mikrokontreoler). Untuk memutar motor forward maka C yang dihubungkan ke
mikrokontroler kaki 22/25 diberi logika high dan D yang dihubungkan ke
mikrokontroler kaki 24/27 diberi logika low sedangkan untuk memutar motor
reverse dengan membalik keadaan pada kaki C dan D. Untuk menghentikan motor
dilakukan dengan memberi logika yang sama pada input C dan D, selain itu juga
dapat dilakukan dengan memberi lpgika low pada V en.

Gambar rangkaian 1289 dapat dilihat pada gambar 3.6 .IC L298 harus
ditambah dengan dioda yang dipasang dengan bias negatif (reverse bias) pada
keluaran dan com. Dioda ini berfungsi melindungi transistor yang ada dalam L298
dari tegangan induksi balik yang timbul dari lilitan motor saat diputar/ dihentikan

dan diputar balik.
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Gambar 3.6 Rangkaian Driver Motor i
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3.2.3 Mikrokontroler ATMEGAS8535L
3.2.3.1 Osilator
Pada rangkaian osilator ini digunakan kristal 4 MHz seperti ditunjukkan
Gambar 3.7. Menurut datasheet crystal yang bisa digunakan untuk
mikrokontroller ATMEGAS8535L. adalah 0 — 8 MHz dan dua kapasitor 22 pF.
Waktu yang dibutuhkan untuk melakukan eksekusi sebuah instruksi dinamakan
waktu siklus instruksi (instruction cycles time) yang nilainya tergantung pada
kristal yang digunakan. Jika AVR bekerja pada clock input 4Mhz, maka waktu
satu siklus instruksi adalah 259 ns
3.2.3.2 Reset
Rangkaian reset digunakan untuk menghentikan kerja mikrokontroler
dengan kembali ke alamat 0000/reset. Rangkaian reset dapat dilihat pada Gambar
3.8. Untuk mereset mikrokontroler ATMEGAS8535L yaitu dengan memberikan
logika Low pada pin reset (pin 9) mikrokontroler ATMEGAS8535L, logika low ini
dibuat minimal 50 ns. Keadaan yang dapat membuat mikrokontroler masuk
kedalam kondisi reset adalah:
1. Pada saat Power On
2. Saat reset eksternal terjadi, yaitu ketika pin reset diaktifkan

3. Pada saat watchdog timer mencapai nilai maksimum (overflow)
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Gambar 3.7 Rangkaian Minimum ATMEGAS8535L

3.24

Perancangan Prototipe Pintu

38

Jenis pintu dalam aplikasi ini adalah pintu geser elektronik otomotis

seperti yang digunakan pada pintu-pintu bank hotel dsb. Untuk mendeteksi

keadaan pintu terbuka atau tertutyp menggunkan optocoupler. Pintu yang dibuat

yaitu 1 pintu mempunyai 2 daun pintu yang membuka dan menutupnya dengan

sistem geser. Penggeseran pintu dilakukan dengan 2 buah motor DC.

Piranti yang dipasang disisi depan pintu: yaitu PIR motion detector yang

fungsinya digunkan untuk mendeteksi objek yang akan masuk melewati pintu,

sedangkan disisi belakan pintu juga dipasang PIR motion detector yang digunakan

untuk mendeteksi objek yang akan keluar melewati pintu.
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Gambar 3.8 Prototipe 2 dimensi pintu diiihat dari sis1 depan

3.3 Perancangan Perangkat Lunak

Agar sistem bekerja dengan sebagaimana mestinya, maka diperlukan
perangkat lunak yang mengatur kerja dari keseluruhan rangkaian. Pertama-tama
yang dibuat adalah diagram alir (#/owchart) dan kemudian dilakukan pembuatan
program. Pembuatan program ditulis dengan bahasa mesin (assembly)
mikrokontroller ATMEGAS8535, dan program tersebut disimpan dalam memon
flash. Pada mikrokontroler ATMEGAS8535 terdapat memori program sebesar 8
kbyte flash, EEPROM 512 byte dan memori data 512 byte RAM.

Untuk langkah-langkah jalannya program
1. Inisialisasi mikrokontroller
2. Pendeteksian objek
3.3.1 Program Inisialisasi Mikrokontreler ATMEGA 8535

Program inisialisasi mikrokontroler meliputi inisialisasi bit, inisialisasi

alamat vector interupsi, seting peralatan pada kondisi awal, dan inisialisasi



40

penyimpanan program di flash memori. Fowchart inisialisasi mikrokontroler

dapat dilihat pada Gambar 3.9

Start 4
[ Inisialisasi stack |
__pointer |

UInisialisasi bit dan byte
i memori

{Pintu dputar ke kondisi_
___awal(tertutup) |

Gambar 3.9. flowchart inisialisasi mikrokontroller

Berikut ini listing program inisialisasi

.include "m8535def.inc" ;including file m8535 on simulator
.def tmp =rl6 ;define tmp as register 16
;=m================ INPUT================= ===;
.equ optl = ;equation optl = 0
.equ opt2 = ;jequation optZ2 = 1
.equ pirl = ;equation pirli = 6
.equ pir2 =7 ;equation pir2 = 7
jem==msmmmmm— e OUTPUT======== =======;
.equ motorla =0 ;equation motorla =0
.equ enl =1 requation enablel =1
.equ motorlb =2 ;jequation motorlb = 2
.equ motorZa =3 ;equation motorZ2a = 3
.equ en2 =4 ;equation enable2 = 4
.equ motorZb =5 ;equation motorZb = 5
.equ led pirl=2 ;jequation led pirl = 2
.equ led pir2=3 ;equation led pir2 = 3
.equ led optl=4 ;equation led optl = 4
.equ led opt2=3 ;equation led opt2 = 5
j==================DELAY VALUE=sss=====s======;
.equ timer200ms=0xfY%eé6
.equ  timer5000ms=0x676a
j ====s=s==mm=sss PROGRAM POINTER====s==========;
. cseg ;code segmen --> flash memori location
.org O ;alamat pertama pada flash yang akan
dieksekusi setelah power on
rijmp mulai ;relative jump ke mulai



mulai:
1di
out

tmp, high (ramend)

sph, tmp

stack pointer high

1di
out

tmp, low (ramend)

spl, tmp

stack pointer low

1di
out

out

a(2,3,4,6,7)

1di
out

out

tmp, 0011111100
ddra, tmp

porta, tmp

tmp, 0b00111111
ddrc, tmp

portc, tmp

inisialisasi:

1di
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;isi tmp dengan bagian high ramend
;keluarkan isi tmp ke sph -->init

;isi tmp dengan bagian low ramend
;keluarkan isi tmp ke spl -->init

;isi tmp dengan biner 11111100
;keluarkan isi tmp ke ddra --> init
;kakli a{0,1)sbg input (optcopler)
;kaki(2,3,4,5,6,7)output led)
;Diberi logikal pada kaki

;isl tmp dengan biner 00111111l
;keluarkan isi tmp ke ddrc --> 1init

;kaki ¢(0,1,2,3,4,5) sbg out{motor)
;kaki c(6,7) input (PIR)
;keluarkan isi tmp ke portc

tmp,(O<<led_pir1);(O<<led_pi12)](O<<led_optl)|(O<<ledfopt2)

out
sbi
sbi
sbi
cbi
sbi
cbi

rcall

cbi
cbi
rcall
rcall

cbi
sbi
cbi
sbi
rcall
cbi
cbi
rcall

1di

porta, tmp
portc,enl
portc,en2
portc,motoria
portc,motorll
portc,motorZa
portc,motor2b

tundaz00ms ;pangg

porta, led optl
porta,led opt2
cek opt
tunda5000ms

portc,motorla
portc,motorlib
portc,motor2a
portc,motorZb
tunda2900ms
porta,led optl
porta,led optz
cek opt

;keluarkan isi tmp ke porta
;hidupkan enable motorl
;aktifkan enable motor2
;set bit motorla ke portc
;clear bit motorlb ke portc
;set bit motorZa ke portc
;jclear bit motorZb ke portc
il tunda

;clear bit led optl pada porta
;clear bit led optZ pada porta
;panggil cek opt

;panggil tunda

;tutup pintu

;nyalakan led optl
;nyalakan led opt2
;panggil cek opt

tmp,(1<<ledkpirljl(1<<led_pir2)|(1<<led_optl)|(l<<ied_opt2)

out
rcall

porta, tmp
main prog

3.3.2 Program Utama

;padamkan semua led



Program utama berisi program untuk mendeteksi sensor motion detector.
Motion detector dihubungkan pada kaki mikrokontroler ATMEGAS8535 pada kaki
PC6 dan PC7. Jika terdeteksi gerakan dari suatu objek yang mengeluarkan
inframerah maka pada kaki input mikrokontroler akan berlogika 0 (low).

Flowchart program utama dapat dilihat pada Gambar 3.10

it Sl W O ) Tidak
e b Pl S

Ya

i | Subrutin buka
; pintu 1

-

Tidak _—— e
£ PIR 2 Aktif [ —

Ya
. | Subrutinbuka | |
pintu 2 o

Gambar 3.10. Flowchart Program Utama

Berikut ini listing program utama;

main prog: sbic pinc,pirl ;lewati 1 baris berikut jika bit
;pirl pada kaki c clear
rcall pintul on ;panggil pintu on
sbic pinc,pir2 ;cek apakah ada orang melewati pir2?
rcall pintuZ on ;buka pintu
rjmp main_prog ;relative jump main_prog

3.3.3 Subrutin buka pintu
Subrutin buka pintu berisi program menggerakkan 2 buah motor yang

digunakan untuk membuka pintu, Kombinasi logika pada kaki mikrokontroler
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untuk membuka dan menutup pintu ditunjukkan pada Tabel 3.4. Sedangkan

flowchart dari subrutin buka pintu ditunjukkan pada Gambar 3.12

Tabel 3.4

No

Pin Mikrokontroler Logika

t Keadaan

I.

PCO
PC2
PC1 (enable)

Berhenti

PCO
PC2
PC1 (enable)

Kanan

PCO
PC2
PC1 (enable)

- Kiri

PCO
PC2
PC1 (enable)

ot D D e DD et |k gt D] bt o

Berhenti

- Putar 2 motor
{buka pintu)

. | Cekoptocoupler
© i Subrutin cek_opt = |

CekPIR | |
. Subrutin cek_pirt |

Tunda

Selesai

Gambar 3.11. Flowchart subrutin buka pintu
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Berikut ini listing subrutin program pintu on 1 dan pintu on2;

pintul on:
cbi
sbi
cbi
sbi
cbi
rcall
cbi
cbi
rcall
rcall
rcall
ret

pintu2 on:
cbi
sbi
cbi
sbi
cbi
rcall
cbi
cbi
rcall
rcall
rcall
ret

porta, led pirl
portc,motorla
portce,motorlb
portc,motorla
portc,motorzb
tundaz00ms
porta,led optl
porta,led opt?Z
cek opt
tunda5000ms
cek pir

porta,led pir2
portc,motorla
portc,motorlb
portc,motorZa
portc,motorZb
tunda200ms
porta, led optl
porta,led_opt2
cek opt
tunda5000ms
cek pir

3.3.4 Subrutin cek_opt

Subrutin cek_opt berisi pragram untuk mendeteksi keluaran dari 2 sensor

;clear bit led pirl pada porta
;set bit motorla pada portc
;clear bit motorlb pada portc
;set bit motor2a pada portc
;clear bit motor2b pada portc
;panggil tunda

;clear led optl pada porta
;clear led opt2 pada porta
;panggil cek opt

;panggil tunda

;panggil cek pir

;clear bit led pir2 pada porta
;set bit motorla pada portc
;clear bit motorlb pada portc
;set bit motor2a pada portc
;clear bit motor2b pada portc
;panggil tunda

;clear led optl pada porta
;clear led optZ2 pada porta
;panggil cek opt

;panggil tunda

;panggil cek pir

optooupler. Sensor optocoupler dihubungkan pada kaki ~PAO dan PAl

mikrokontroller ATMEGS8535. Saat optocoupler terhalangi benda pada kaki

mikrokontroler akan berlogika 1 dan saat tidak terhalang akan berlogika 0 (low).

Flowchart program subrutin cek opt dapat dilihat pada Gambar 3.12
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Start

'Baca PortC
Optocoupler

.- ~Data=00000001 - __Tidak
"o Optocouplert =0 .

Matikan motor 1

— Data=00000010 - __Tidak
. Optocoupler2 =0_ . -~ ==

Ya

Matikan motor 2

Tidak - Data=00000000 ~ —— _ __
“\“\xazgygocoumeﬂ,gfgﬂ,~r~“”"

j Matikan motor 1 & 2 :

Selesai

Berikut ini listng program subrutin Cek_opt

cek opt:
in
andi
cpi
breg
cpil
breq
cpil
breg
rimp
left off:
sbi
sbi
sbi
left loop:
in
andi
cpi
breq
rimp
right off:
sbi

tmp, pina

;ambil keadaan kaki a simpan di tmp

tmp, 0b00000011 ;and immediate tmp dgn biner 000060011

tmp, 0b00000001

;compare immediate tmp dgn 00000001

left off ;ke left off jika sama,jika tidak terus

tmp, 0bC00CC010
right off

tmp, 0b00000G00
cek over

cek opt

porta, led optl
portc,motorla
portc,motorlb

tmp,pina

tmp, Cb00000011
tmp, 000000000
cek_over

left loop

porta,led optZ

; compare immediate tmp dgn 00000010
;cabang ke right off jika sama
;compare immediate tmp dgn nol
;cabang ke cek over jika sama
;relative jump ke cek opt

;set bit led optl pada porta

;set bit motorla pada portc

;set bit motorlb pada portc
;-—>wait motor kanan

;ambil keadaan kaki a simpan ke tmp
;and immediate tmp dgn 00000011
;compare immediate tmp dengan 0O
;cabang ke right off jika sama
;relative jump ke left loop

;set bit led optZ pada porta



sbi
sbi

right loop:

in
andi
cpi
breg
rimp

cek over:
sbi

portc,motorla
portc,motorZb

tmp,pina

tmp, 000000011
tmp, Ob0C000000
cek _over

right loop

portc,motorla

;matlikan kedua motor

sbi
sbi
sbi
sbi
sbi
ret

portc,motorlb
portc,motorZla
portc,motorib
porta,led optl
porta,led opt?2

3.3.5 Subrutin cek_pir
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;set bit motorZa pada portc
;set bit motorzb pada portc

sambil keadaan kaki a simpan ditmp
;and immediate tmp dgn 00000011
;compare tmp dengan nol

;cabang ke cek over jika sama
;relative jump keright loop

N

;padamkan led optokopler 1 dan

;Kembali keprogram asal

Subrutin cek_pir berisi program untuk membaca keluaran dari PIR motion

detector. Subrutin ini dipanggil ketika pintu akan ditutup, untuk memastikan

tidak ada lagi gerakan manusia yang lewat. Flowchart subrutin cek _pir dapat

dilihat pada Gambar 3.13




47

Tidak
e PIR12=0 i

PIR12

. Data =10000000 __Tidak
- PIR120

Y | N

tunda

Tutup pintu

Cek optocouprlerr'%i
. Subrytin cek_opt |

Selesat

Gambar 3.13. Flowchart subrutin cek pir
Berikut ini listing program cek pir; .

cek pir:
in tmp, pinc ;ambil keadaan kaki ¢ simpan di tmp

;and immediate dengan biner 1100CC00

andi tmp,0bl1000000C

cpi tmp, 000000000 :bandingkan tmp dengan biner 00600000
brne cek pir ;cabang ke cek pir jika tidak sama
rcall tunda200ms ;panggil tunda

in tmp, pinc ;ambil keadaan kaki ¢ simpan di tmp
andi tmp,0b11000C00 :and immediate dengan biner 1100000
cpi tmp, 000000600 ;bandingkan tmp dengan biner 0000000
brne cek pir ;cabang ke cek pir jika tidak sama
cbi portc,motorla ;clear bit motorla pada portc

sbi portc,motorlb ;set bit motorlb pada portc
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cbi portc,motor2a ;clear bit motorlZa pada portc
sbi portc,motorzb ;set bit motor2b pada portc
sbi porta,led pirl ;set bit led pirl pada porta
sbi porta,led pir2 ;set bit led pir2 pada porta
rcall tunda200ms ;panggil tunda

cbi porta,led optl ;jclear led optl pada porta
cbi porta,led opt2 ;clear led opt2 pada porta
rcall cek opt ;panggil cek_opt

ret ;Kembali ke program asal

3.3.6 Subrutin Tunda

Subrutin tunda berisi program tunda. Waktu yang dihasilkan dalam
program tunda ini menggunakan timer dan ketcpatannya lebih akurat akan tetapi
penggunaan dalam program ini adalab hasil percobaan percobaan agar
ketepatannya sesuai dengan kegunaan, adapun kegunaan tunda dalam program ini
adalah memutar motor maupun program tunda untuk mengatasi bouncing pada
pendeteksian gerakan dan sensor optocoupler.

Untuk mengeset program tunda disini hal yang perlu diperhatikan adalah
dalam pengesetan pada nilai TCNTlnya sehingga harus menggunakan
perhitungan dan hal ini pun tergantung nilai crystal yang digunakan serta nilai
prescaler dan hal ini pun di permudah dengan AVRcalculator sehingga
penggunaan timer pada program inipun menggunakan AVRcalculator tersebut.
Flag overflow dapat dilihat pada bjt TOV1 register TIFR dan apabila bit TOV set
maka timer overflow subrutin timer yang telah selesai bisa kembali ke program
awal. Sebelumnya, bit TOV harus dinolkan lagi dengan memberikan logika satu.

Berikut listing program - program tunda yang digunakan:

.equ  timer200ms=0xfYe6

.equ timer5000ms=0x676a
tunda200ms:

1ldi rl18,0bC000100




out

TIMSK, rl8

timer/counterl

1di
out
1di
out
1di
out

r18,high(timer200ms)

tcentlh, 18

rl8, low {timerZ200ms)
tcntll, rl8

rl8, 000000101
TCCRiB,rl8

timerloopl:
in r19,TIFR
sbrs rl1l9,TOV1
rimp timerloopl

1di

r20,0b006000100

dgn dikasih logikal

cut
ret

TIFR, 20

tundab000ms:

1di
out
1di
out
1di
out
1di
out

rl8,0b00001C0
TIMSK, rl8
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;mengeset enable interupt overflow

;mengisi nilai timer

;Mengeset Prescaler 1024

;ngelopping sampai timerl overflow

;flag pada Timerloverflow dinolkan

;kembali ke program yang dijalankan

r18,high(timer5000ms)

tentlh, rig

rl8, low (timer5000ms)
tentll, rl8

rl8, 0b00000101
TCCR1B, rl8

"

timerloopZ

in rl9,TIFR
sbrs rl9,TovVli
rimp timerloopZ

1di
out
ret

r20,0b060001G0
TIFR,x20



BAB IV
PENGUJIAN DAN ANALISIS KINERJA SISTEM

4.1 Metode Pengujian

Berdasarkan spesifikasi sistem yang telah dijelaskan sebelumnya,
selanjutnya dilakukan pengujian terhadap sistem menggunakan beberapa metode
pengujian. Tujuan pengujian ini untuk membuktikan apakah sistem yang
diimplementasikan telah memenuhi spesifikasi yang telah direncanakan
sebelumnya. Hasil pengujian akan dimanfaatkan untuk menyempurnakan kinerja
sistem dan sekaligus digunakan dalam pengembangan lebih lanjut.

Metode pengujian dipilih berdasarkan fungsi operasional dan beberapa
parameter yang ingin diketahui dari sistem tersebut. Data yang diperoleh dari
metode pengujian yang dipilih tersebut dapat memberikan informasi yang cukup
untuk keperluan penyempurnaan sistem.

Dalam penelitian ini dipilih dua macam metode pengujian, yaitu pengujian
fungsional dan pengujian kinerja sistem. Pengujian fungsional digunakan untuk
membuktikan apakah sistem yang diimplementasikan dapat memenuhi
persyaratan fungsi operasional seperti yang direncanakan.

Pengujian kinerja sistem dimaksudkan untuk memperoleh beberapa
parameter yang dapat menunjukkan kemampuan dan kehandalan sistem dalam
menjalankan fungsi operasionalnya.

4.2 Pengujian Fungsional
Sebagaimana dijelaskan sebelumnya, pengujian fungsional bertujuan

untuk memeriksa fungsi operasional sistem yang diimplementasikan apakah telah
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sesuai dengan spesifikasi yang direncanakan dan sistem menjalankan fungsinya
sesuai dengan tujuan pengembangannya.

Ada dua macam metode pengujian fungsional yang dilakukan. Metode
pertama adalah pengujian fungsional bagian demi bagian, sedangkan yang kedua
adalah pengujian sistem secara keseluruhan.

4.2.1 Pengujian Rangkaian Sensor

Sensor yang digunakan ada dua jenis yaitu P/R dan optocoupler. Sensor
PIR digunakan untuk mendeteksi gerakan objek yang memancarkan gelombang
infamerah khususnya manusia. Sedangkan optocoupler digunakan untuk
mendeteksi keadaan pintu.
4.2.1.1 Pengujian Rangkaian Sensor Optocoupler

Optocoupler dalam rangkaian sensor untuk mendeteksi keadaan pintu terbuka
atau tertutup. Optocoupler terdiri dari pemancar infamerah dan penerima berupa
phototransistor, Ketika phototransistor terkena cahaya dari infamerah maka
phototransistor akan saturasi (saklar tertutup). Begitu sebaliknya jika phototransistor
tidak terkena cahaya (terhalang) maka phototransistor akan Cut-off (saklar terbuka).

Pengujian optocoupler dilakukan dengan memberikan suatu halangan
antara phototransistor dan infamerah, kemudian dengan membaca teganan di port
masukan mikrokontroler. Hasil pengukuran ditampilkan pada Tabel 4.1.

Tabel 4.1 Hasil pengukuran sensor phototransistor

No PortuC Tegangan output sensor
Terhalang Tidak terhalang

1 |PAO 0,15 volt 4.5 volt

2 | PA1 0,15 volt 4.5 volt




51

Dari hasil pengujian sensar optocoupler maka dapat disimpulkan bahwa
sensor berfungsi dangan baik. Tegangan output sensor sebesar 0,15 volt ketika
terhalang sudah memenuhi atau mewakili input pada mikrokontroler sebagai
logika rendah, sedangkan tegangan 4.5 volt saat tidak terhalang juga sudah
memenuhi untuk logika tinggi. Mikrokontroler beroperasi pada level TTL. Syarat
logika O (rendah) level TTL yaitu tegangan 0 - 0,8 volt dan logika 1 (tinggi) level
TTL adalah tegangan 2 — 5 volt.

Untuk pembuatan sistem ini penggunaan sensor optocoupler di pasang
antara daun pintu. Dalam prototipe ini menggunakan daun pintu yang tipis
sehingga bisa melewati optocoupler. Pergeseran daun pintu akan melewati antara
pemancar inframerah dan phototransistor.
4.2.1.2 Pengujian Rangkaian Sensor PIR dan KC 7780

Dalam pengujian rangkaian sensor PIR Motion detector, sebelum
mengukur tegangan keluaran sensor ketika terdeteksi adanya gerakan dari objek
yang memancarkan gelombang inframerah maka di lakukan pengukuran tegangan
pada kaki pin sensitifitasnya bila tegangan pada kaki sensitivitynya (pada pin 2)
sama dengan tegangan pada kaki pyro D maka PIR motion detector sensitifitasnya
diatur paling minimum sedangkan jika tegangan pada kaki pin 2 ) volt maka

sensitifitas sensor PIR pada keadaan maksimum.
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Sehingga hasil pengukuran pada kaki pyro s dan d ditampilkan pada Tabel

4.2
Tabel 4.2 Hasil Pengukuran keluaran pada Sensor Pir
Kondisi Pyro (D) Pyro (S)
Ada Gerakan 252 mV 679 mV
Tidak Ada Gerakan 252mV 674 mV

Dengan hasil diatas maka dapat disimpulkan bahwa Pyro D menyuplai

power ke sensor pir dan hasil pemindai panas di keluarkan dan masuk ke Pyro S

kemudian dibandingkan dengan tegangan yang sudah diset pada sensitivty adjust

dan diproses didalam Ic KC7780 sehngga keluarannya / output KC7780 langsung

berupa keluaran logika tinggi dan logika rendah / (0 dan 1).

Pembacaan tegangan dilakukan dari keluaran IC KC7780. Hasil pengujian

ditampilkan pada Tabel 4.3.

Tabel 4.3 Hasil pengukuran keluaran sensor PIR

No Port uC Kondisi Tegangan
1 PC.6 Ada Gerakan 4.95 volt
2 |[pC7 Tidak ada gerakan | 0,08 volt

Dari hasil pengujian sensor keluaran KC7780 yang mengolah hasil dani

PIR motion detector maka dapat disimpulkan bahwa KC7780 dan PIR befungsi

dangan baik. Tegangan output dari KC 7780 sebesar 0,08 volt sudah memenuhi

atau mewakili mput pada mikrokontroler sebagai logika rendah, sedangkan

tegangan 4,95 volt juga sudah memenuhi untuk logika tinggi. Mikrokontroler
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beroperasi pada level TTL. Syarat logika O (rendah) level TTL yaitu tegangan 0 -
0.8 volt dan logika | (tinggi) level TTL adalah tegangan 2— 5 volt. Penggunaan
PIR untuk aplikasi ini digunakan untuk mendeteksi gerakan objek yang akan
digunakan untuk pengaturan kapan pintu dibuka dan ditutup.

4.2.2 Pengujian Rangkaian Mikrokontroler

Mikrokontroler merupakan pemroses utama dalam perancangan alat ini.
Pengujian rangkaian mikrokontroler dilakukan dengan cara memberikan logika
high dan low pada keempat port masukan dan keluarannya, kemudian membaca
kondisi logika pada masing masing port.

Dari hasil pengujian, pada semua port mempunyai logika sesuai dengan
yang diprogram, sehingga rangkaian mikrokontroler ini dapat digunakan sebagai
pemroses utama.
4.2.2.1 Rangkaian Clock

Rangkaian clock berfungsi memberikan pewaktuan kepada CPU. Saat
catu daya dihidupkan maka rangkaian clock otomatis bekerja. Rangkaian ini

menggunakan kristal 8 MHz, sehingga setiap cycle:

1 cycle =
Y feystal
1 cycle = !
SMH:z

1 cycle =125 ns
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4.2.2.2 Rangkaian Reset

Rangkaian reset berfungsi menghentikan kerja CPU dan kemudian
mengulang dari awal (program counter ke alamat 0000). Saat catu daya
dihidupkan rangkaian reset menunda kerja dari CPU hingga tegangan stabil
(power on reset). Reset pada mikrokontroler ATMEGA8535 adalah aktif low.

Pengujian dilakukan dengan menghidupkan mikrokontroler mengamati
kerja mikrokontroler. Dari hasil pengamatan dapat disimpulkan reset
mikrokontroler dapat berfungsi dengan baik, power on reset dapat berfungsi
dengan baik, dengan tanda mikrokontroler dapat langsung bekerja ketika power
dihidupkan. Begitu juga ketika dilakukan reset pada mikrokontroler melalui
tombol maka mikrokontroler dapat melakukan reset.
4.2.3 Pengujian Rangkaian Driver dan Motor

Motor digunakan sebagai piranti untuk memutar pintu.Untuk menjalankan
mortor dibutuhkan rangkaian driver berupa [298. Rangkaian driver ini akan
bekerja ketika ada masukan tinggi dan rendah (5 Vdc) pada bagian masukan IC
1298 akan memberikan tegangan ke motor dengan tegangan keluaran bisa
sampai 46 volt. Dalam rangkaian ini menggunakan tegangan 12 volt untuk
menggerakkan motor

Pengujian dilakukan dengan cara memberikan kondisi berbeda pada port-
port 1/O mikrokontroler ATMEGAS8535 yang mengatur masukan driver dan
melihat arah putaran motor. Hasil pengujian Rangkaian driver motor ditunjukkan

pada Tabel 4 4.
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Tabel 4.4 Hasil pengujian rangkaian relay

Motor ke | Pin Mikrokontroler Logika Keadaan

1. PCO Berhenti
PC2
PC1 (enable)

1 PCO Kanan
PC2

PC1 (enable)

1 PCO Kirt
PC2

PC1 (enable)

i PCO Berhenti
PC2

PC1 (enable)

2 PC3 Berhenti
PC5

PC4 (enable)

2 PC3
PC5
PC4 (enable)

Kanan

2 PC3 Kir
PC5

PC3 (enable)

2 PC3
PC5
PC4 (enable)

Berhenti

_— D D e (O ot |t et D et pmt i [ O Dt OO v |k e O e et i

Dari Tabel 4.4 dapat dilihat bahwa 1298 dapat digunakan untuk memutar

motor yang akan digunakan untuk piranti memggerakkan pintu.

4.2.4 Pengujian Kinerja Sistem
Pengujian kinerja sistem adalah kerja semua rangkaian kendali. Seluruh
rangkaian dihubungkan sesuai dengan fungsinya. Hasil pengamatan secara

keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 4.5.
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Tabel 4.5 Hasil keseluruhan pengujian sistem

Pir ke Jarak Objek . Keadaan Pintu

1 I'm - Membuka
2m  Membuka
3m Membuka
4 m - Membuka
5m - Membuka
6m - Membuka
7m " Diam
8§ m . Diam

2 Im - Membuka
2m Membuka
3m Membuka
4m - Membuka
5m Membuka
6m - Membuka kadang Diam
7m - Diamm
8 m Diam

Dari hasil pengujian dapat diketahui pintu dapat membuka jika sensor PIR

mendeteksi objek dengan jarak maksimal 6 meter.




BAB YV
PENUTUP

5.1. Kesimpulan

Berdasarkan perancangan, pembuatan, pengujian alat, dan pembahasan,

maka dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai benkut :

1.

Rangkaian prototipe pintu otomatis menggunakan ATMEGA8535 dan sensor
PIR terdiri dari bagian input yaitu PIR Motion detector dan optocoupler,
bagian pengolah berupa mikrokontroler ATMEGAS8535 dan bagian ouiput
berupa LED dan 2 buah motor yang digunakan untuk untuk menggerakkan
pintu.

Unjuk kerja dari prototipe pintu otomatis menggunakan ATMEGAS8535 dan
sensor PIR yaitu dapat membuka dan menutup pintu secara otomatis jika
terdeteksi manusia, hewan ataupun benda — benda yang memancarkan panas
yang akan melewati pintu

Rangkaian sensor untuk mengdeteksi orang dapat mendeteksi orang /manusia
yang masuk dan keluar. Sensor tidak terpengaruh oleh gerakan benda-benda
yang tidak memancarkan gelombang infamerah, jarak maksimal yang bisa

terbaca 6 meter dengan sudut 45 derajat.

5.2.Saran-saran

Penelitian ini dapat dikembangkan lagi untuk mencapai hasil yang lebih

baik. Diantaranya yaitu Pemakaian batery back up ketika listrik mati Sehingga

pintu dapat dibuka atau tetapi digunakan ketika listrik mati dan juga penggunaan
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ADC pada ATMEGA 8535 sehingga fidak dipertukan lagi adanya IC KC 778 B

yang secara otpmatis bisa dapat menghemat biaya.
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