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Halaman Persembahan

Kupersembahkan Tugas ARfir ini untuk :

Allah SWT
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Muaatkan sava jika pernah sekal ipun dart perbuatan dan sikap sava melukai dan tidak
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I Love You. Mom!, I Love You, Dad!

Abangku Irfing Ardiles Siregar, Adikku Irene Arisandy Siregar,
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“Jadikanlah Sabar Dan Sholatmu Sebagai Penolongmu. Dan Sesungguhnya Yang
Demikian Itu Sungguh Berat, Kecuali Bagi Orang-Orang Yang Khusyu”

(QS. Al Bagorah : 45)

“Barang Siapa Menempuh Jalan Untuk Mencari Timu, Maka Allah Memudahkan Jalan
Baginya Menuju surga™

(HR. Muslim dan Abu Hurairah)

I think that somehow, we learn who we really are and then live with that decision™.

(Elanor Roosevelt 1884 — 1962)
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Assalamu’alaikum Wr Wb,
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Tugas Akhir ini. untuk itu penulis mengharapkan teman-teman. adik-adik penulis.
serta pihak yvang berkepentingan untuk dapat meneruskan apa vang sudah penulis
fakukan hingga tahap ini.

Dalam kesempatan ini tidak lupa penulis ingin menyampaikan ucapan
terima kasih sebanvak banyak-nya kepada :

I. Bapak Fathul Wahid. ST.. M.Sc. selaku Dekan Fakultas Teknologi

Industri, Universitas Islam Indonesia.
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Segenap Dosen Teknik Elektro dan FTI yang pernah mengajar Penulis
selama Penulis kuliah, atas ilmu dan pengetahuan vang diberikan.

Kedua orang tuaku tercinta yang tiada henti-hentinva mencurahkan kasih
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Islam Indonesia.

. Seluruh teman-teman di RICCIA. Deni dan Mba lin. Roni. Indra.
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laporan Tugas Akhir ini vang tidak dapat disebutkan satu per satu,

Besar harapan agar Japoran ini dapat bermanfaat Kepada penulis pada

khususnya dan pembaca pada umumnya,

Wassalamuaiaikum. Wr. Wh.,

Yogyakarta, Januari 2007

Irfan Arfan
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ABSTRAK

Pada saat ini dunia mengalami perkembangan teknologi yang sangat cepat, salah
satunya adalah teknologi dibidang elektronika, seiring dengan itu kebutuhan manusia
akan alat dengan teknologi yang canggih untuk mempermudah manusia dalam
melakukan pekerjaanya agar lebih praktis, aman, dan berkualitas pun semakin tinggi.
Untuk memenuhi kebutuhan tersebut maka diperlukan teknologi yang tepat dalam
perancangannya. salah satunya adalah perancangan otomatis robot untuk membuat
menara. Hal ini akan sangat bermanfaat untuk membantu pekerjaan manusia dalam
situasi dan kondisi medan vang kurang mendukung untuk manusia itu sendiri.

Robot ini bekerja dengan mengikuti garis dan mengambil benda yang ada
dilintasannya untuk  disusun menjadi menara. Mikrokontroler berfungsi untuk
mengendalikan seluruh modul-modul motor driver, sensor infra merah, dan melakukan
perhitungan untuk mencari titik tengah terhadap suatu benda. serta menentukan gerak
robot untuk maju, mundur. atau berhenti, berbelok dan berjalan lurus sesuai dengan jalur.
Untuk mendeteksi benda vang berada di depan robot dilengkapi dengan kit sensor infra
merah yang akan membaca jarak benda terhadap lengan.

Robot ini dapat berputar kembali mencari jalur semula apabila pergerakkan robot
telah mencapai ujung jalur. Kepresisian penyusunan menara sangat dipengaruhi oleh
ketelitian sensor pendeteksian benda dalam membaca benda, sistem kerja kit sensor infra
merah pendeteksi juga dipengaruhi oleh luas serta tingginya permukaan benda yang
menghadap ke sensor. Lengan robot akan bekerja setelah kit sensor infrared mendeteksi
benda pada jarak vang telah ditentukan. Swirch tekan berfungsi sebagai pembatas gerakan
lengan ke atas dan lengan kebawah, Juga digunakan untuk mendeteksi benda untuk
mengetahui benda telah terjepit secara baik atau belum.

X1




BAB1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Penggunaan sensor dalam teknologi sekarang ini sangat luas, karena sensor

dari suatu alat untuk mengetahui keadaan ingkungannva.

mengalami perkemban i dart dunia industri.

pemoangunan. peneliian, peralatan rumah tanuon sampar mainan, Sensor
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1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang masalah diatas dapat dirumuskan permasalahan

sebagai berikut :
“Bagaimana mewujudkan dan membuat sebuah robot vang berjalan mengikuti
suati sarls ateu Jalur vang telah ditentukan dan dapat mengangkat  benda

dibadapannyva dan kemudian disusun menjadi menara™.

adanya batasun  masalah.  dapat febibh disederhanakan  dan

penelittan agar tdak menyimpang dari apa vang diteliti. Batasa

_

1

R vang deise ada
i Pyalag SV el uddenn ORI T T Y oy e an otoaat g rabo!
i it o AITONUSKGN 1 Boraieanean g PeiMouaian Qtomalls ronod

untuk menbuat menara berbhasis mikrokontroler.

2. Bahan untuk menvusun menara setinggl tiga tumpukan berupa benda berbentuk
Rotak berukuran 4.5 x4 x5 em. dan terbuat dart sterofom. dan berat hanva
dibutast maksimuan 100gr dan diletakan pada jalur furus vang akan ditalul robot.

S Sistem pengendalian robot menggunakan ranckaian mikrokontrolor ATROSS2,

¢ divunakan pada robot adalah sensor infra merah.




1.4 Tujuan Perancangan

J

Tujuan pembuatan tugas akhir adalah merancang dan merealisasikan robot

vang bisa berjalan mengikuti garis dan dapat menyusun benda vang dipasang

dilintasan jalur robot menjadi menara,

1.5 Manfaat Perancangan

Manfaat alar ini

1

Lo Dapat tervwujudnva sebuah robot Yang mampu berjalan sesuai dengan jalur vang

THeae Toryin iy B
ditentukan dan da

menara.

20 Membantu merineankan peker:
£ £ 5 . s ey e
£.6 Metode Per aucangan

161 Sumber Duta

Data diperoleh dari studi pusia
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1.6.2  Teknik Pencumpulan Buata
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Perancangan dan pembuatan
Merancang dan membuat otomatis robot untuk membuat

menara berbasis mikrokontroler.

3. Pengujian
Setelah alat jadi akan dilakukan pengujian otomatis robot
untuk membuat menara berbasis mikrokontroler sesuai dengan batasan
masalah vang ada.
4. Analisa
Otomatis — robot  untuk  membuat menar
mikrokontroler vans sudah diujt akan dianalisa sesuai dengan dusar

eor: vang ada,

akhir  sehingea  dapa dlgiinakan - sebagar acuan  dalam proses

perancangan.

1.7

1T Sistematika Penulisan

Crictoarin oyt e e Piaas L B P b
NSistematika penulisan it adalah sebagar berikut
oA T
BABIT  Pems
[3 "\ N 188 TSE R Prvty ol ? AT Yy ‘-'\} 2838 R ENET ) v'r-fwcw':!'“
al nromamuat i l’\ﬂg[x\ulli\ MASHAN, rmusan nasalann,

batasan masalah. tujuan peraneangan. manlaat perancancan, metode

perancangan dan sistematika penulisan,




o

BAB 1 Landasan Teori

Bab ini memuat teori-teori vang berhubungan dengan
perancangan.
BAB III Perancangan

Bagian ini menjelaskan  metode-metode perancangan  vang
digunakan.
BAB IV Analisis dan Pembahasan

Bab ini membahas tentang hasil analisa dan pengujian dari
ststem vang dibuat.
BABV  Penutup

Bab ini memuat Kesimpulan dan saran-saran  dari proses
perancangan.  anabisa dun opengujian sistermn., serta keterbatasan-
Reterbatasan vang ditemukan selama melakukan perancangan tugas

akhir,




BAB 11

LANDASAN TEORI

2.1 Mikrokontroler

Pengetahuan tentang perbedaan antara mikroprosesor dan mikrokontroler

perlu diketahui. mikroprosesor adaiah bagian dari CPU (Central Prosessing Unit)
pada suatu komputer. tanpa memori. masukan. keluaran, dan antarmuka Vang
dibutuhkan oleh sebuah sistem yvang lengkap. Sebagai contoh 8088 dan 80X86 adalah
Jenis-jenis mikroprosesor vang hanyak dikenal. Untuk dapat bekerja mikroprosesor
membutuhkan perangkat pendukung seperti RAM. ROM, dan masukan-keluaran
('O yvang secara fisik terpisah dari mikroprosessor. Selain itu mikroprosesor dalam

sebuali komputer mampu digunakan untuk menangani berbagi aplikasi untuk
bermacam keperluan, baik untuk pengolahan data. multimedia ataupun pengendalian.

Apabila sebuah mikroprosesor dikombinasikan denvan masukan-keluaran dan
memort  akan  dihasikan  sebuah  mikrokomputer.  Pada  kenvataannva
mengkombinasikan CPU dengan memort dan masukan-keluaran dapat juga dilakukan
dengan fevel chip. yang menghasilkan chip tungeal mikrokomputer vang mampu
berdivi  sendiri dalam  menjalankan  aplikasi.  Untuk membedakannye dengan
mikrokomputer selanjutnya disebut mikrokontroler. Selain itu mikrokontroler hanva

digunakan  untuk satu macam  aplikasi vane  prouramnya sudah dimasakkan
o 1 B = } o J

kedalamnya

6



2.1.1  Mikrokontroler 89552

AT8ISS52 merupakan 8§ bit mikrokontroler CMOS berdaya rendah dengan 8k
bytes Flash Programmable yang mempunyai performa tinggi. Instruksi dan pin-out
pada AT89S52 kompatibel dengan standart industri 80CS1 dan 80C52. On-chip Flash
membuat memory program dapat diprogram ulang. Dengan mengkombinasikan CPU
8 bit dengan fash pada chip monolitik, 89852 merupakan chip vang handal dengan
tingkat fleksibilitas yang tinggi dan harea murah pada banyak aplikasi kontrol, Selain
itu 89852 memiliki kemampuan  untuk diprogram secara serial langsung  dari
komputer tanpa mengeunakan rangkaian khusus,
Mikrokontroler 89832 memiliki spesitikasi standar sebagai berikut:

¢« KNompatibel de engan standart industri MCS-3

) 31 ST 2 :,.
*= NN Bavies Flash Programmab

e Dayathan : 1000 kali penulisan dan penghapusan

o

® 236X 8 bitinternal RAM
e Tica buah timer couner 16 bit.
¢ Serial port sang dapat diprogram.

s Delapan sumber interupsi dengan dug level prioritas.

8 (-l 7U\iulu"

s bmpal port erprogram masukan ran (32 jalur 1O werpro Qrams

*  Dapat diprogram sceara serial




Dengan keistimewaan di atas, pembuatan alat dengan menggunakan 89852 menjadi

lebih sederhana dan tidak memerlukan 1C pendukung vang lebih banyak.

2.1.1.1 Fungsi — Fungsi Pin 89852
Pada Gambar 2.1 berikut merupakan bentuk fisik mikrokontroler 89852 dan

fungsi masing-masing kakinva.

TR o _lb
SR e =R
K i::f:ng.! A0
4 Pl B TER RO
30, b | RSN P
g Sl PR
- ':i-lbf:"' SO Y
3 Bl f:] Foovo s 20,
e = - e

EaNsVutniudclaialnts

T
)
i

Gambar 2.1 Kaki-kaki mikrokontroler 89552

7

<
=
<

Penjelasan masing-masing kaki R9S52 adalah sebavai kerikut
4) Vee
Vee digunakan sebagai sumber tegangan.

by GND

GND digunakan bersama pin Vee seb: cal sumber tegangan.

<
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Port 0

Port 0 merupakan port keluaran / masukan (1/O) bertipe open drain bi-
directional Sebagaj port keluaran, masing-masing kaki dapat menverap arus
delapan masukan TTL (sckitar 3,8 mA). Pada saat '1' dituliskan ke kaki-kaki
port U ini. maka kaki-kaki port ¢ dapat digunakan sebagi masukan-masukan
berimpedanst  tinggi. Port 9 juga dapat dikonfigurasikan sebagi bus
alamatdata bagian rendah (ow byvie) selama proses pengaksesan

mon

data dan program cksternal. Jika digunakan dalam mode ini Port0 men thii

~rp! N Ay e 1107 1 oy an vy 0T 1 - I ATATE NN e - 2!
pull up internal. Port 0 Juga menerima kode-kode vang dikirimkan Kepadanva

selama proses pemrograman dan mengeluarkan kode-kode selama nroses

Vit leny o SN Y1) 1 A tostad faagen oy Terto Troh Alams kAl ikl
VeTiiikas) j.,‘hd‘_lldl:’; \dﬂg ian LL!b!JﬂPuH Gt riash. Ddidlh na: o

S SCLATI VORI AST o

vortl
Port T merupakan port 10 dwi-arah vang diengkapi dengan pull up

keluaran port | mampu memberikan menveran  arus

acnioan TUTT O Latn, ‘. 40 Lot I S T T S CTE PO R I
vasuwan FTL osekiiar 1.6 mayy. Jikg Podituhissan ke baki-

masing-masing kaki wkan di- pulled high dengan pull up internal schingga
dapat dicunakan sebagai masukan, Sebagai masakan, ik !
dibubungkan ke ground. maka masing-masing kaki meimberikan arus
karena pulled high secara internal, Port | Juga menerima alamat bagian rendah
(fow byvtes selama pemrograman dan verifikasi Sash. Adapun fungsi — funasi

lain dari Port | dapat dilihat pada Tabel 2.1,




TPort pin Fungsi Lain |

——
L. PlO | T2 (Masukan timer / counter 2)

¢)
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Tabel 2.1 Fungsi pin port 1.

—— TR T

Il

PIl.1 I7EX (Pcnﬂcndallan arah dan pemicuan timer / counter 2) |

PI5 MOSI yang digunakan untuk pcmmwraman serial.

|

e e e

MIS() \anw dwunm\dn untuk punmwramnn serial. f

SLI\ vang di ‘!Lnuu\(m untuk ncmm”[ aman serial, |
1 i

[

e e e e

Port 2 merupakan pon

e
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mternal. Peny angga Keluaran post 2 mampu memberikan/menyerap  arus
masukan TLL (sekitar 1.6 mav). Tika '] diwliskan ke kaki-kaki port 2. maka

HHISINC-m

caki akan di-nul

dapat digunakan sehagai moasukan

dibubungkan ke ground . maka masing-masing kaki akan memberikan arus
Karena di-pulled high secara internal. Port 2 akan memberikan byvte alamat
bagian tingei (high byvte) selama pe neambilan instruksi dari proeram eksternal

dain selama pengaksessan memory data eksternal vang mencounakan perintah

ISE2
1 o0

dengan alamat 16-bit (misahna MOVN ¢ DPTR)Y Dalam aplikasi ini. jika

mgin mengirimkan 17 m

akar pull up fnternal vang  sudah
T N TN ety N R
disediakan. Selama pengaksessan memor data cksterna

1

perintah dengan alamat 8-biy (misalma © MOVN /R port




8)

h)

mengirimkan isi dari SFR P2. Port 2 Juga menerima alamat bagian tinggi
selama pemrograman dan verifikasi flash
Port 3

Port 3 merupakan port 10 dwi arah dengan dilengkapi pull up
internal. Penyangga keluaran port 2 mampu memberikan/menyerap  arus
masukan TLL (sekitar 1.6 mA). Jika "I dituliskan ke kaki-kaki port 3, maka
masing-masing kaki akan di-pulled high dengan puall up internal sehingga
dapat digunakan sebagai masukan. Sebagal masukan. jika kaki-kaki port
dihubungkan ke ground . maka masing-masing kaki skan memberikan arus
karena di-pulled high secara internal. Port 3.

RST

Masakan reset. Kondisl ‘17 selams z

a0 selama osiliaor

bekerja akan mereset mikrokontroler vang bersanukutan
ALE/PROG
Reluaran ALE atau addres Lacthy Enabio menghasitkan pulsa-pulsa

untuk mengunct byvte rendah tlow byvie) alamat selama mengakses menory

cksternal, Kaki ini juga berfune 1est sebagai masukan pulsa program atau PROG

!

. - . . [N A - M 1)
seiama pemrograman [

ash. Pada operasi nonmal. ALE akan berpulsa dengan

1 N , R ' Aty ke tre (i 3
PO dart frekuensi Krista! dan dapat digunakan schagai pewakiu (timine)

faju
atau clocking rangkaian eksternal. Catatan. ada sat nulsa vang dilompati

CCIAMa OO cma g e Ay ot e togmal i w} R RI Neragr A -
St pengaksessan memony data ekternal. Jika dikehendaki. operasi ALE

okasi 8Fh. Jika isinva 'l

bisa dimatikan dengan cara mengatur bit O dari SFR




i)

I

i)

ALE hanya akan aktif selama dijumpai instruksi MOVX atau MOVC. Selain
itu, kaki ini akan secara lemah di-pulled high. Mematikan ALE tidak akan ada
efeknya jika mikrokontroler mengeksekusi program secara eksternal
PSEN(aktif rendah)

Program Store Enable merupakan sinval baca untuk memori program
cksternal. Saat mikrokontroler keluarga MCS-51 menjalankan program dari
cksternal. PSEN okan diaktifkan dug kali per siklus mesin. keewali dua
aktivitas PSEN dilompati (diabaikan) saat mengakses memori data eksternal,
EA (aktif rendah) / Vipp

External Access Enable. EA harus selalu dihubungkan ke around. jika

mikrokontroler akan mengeksekusi program dari memori eksternal Jokas

mikrokontroler menvakses program secara internal. Kaki ini juga herfungsi

menerima tegangan 12 volt (Vpp) selama pemrograman flash.
XTAL 1

Masukan ke penguat pembalik ositiator dan masukan ke clock mternal

funy

rangkaran.

XTAL?2

T
i

A - ";-—‘»-‘”,,,..‘,\ it Sy Al ettt e
bl adaiin Reluwran dard penguat pembalik osillator




2.1.1.2 Special Function Register
Merupakan daerah dalam memori yang mengatur fungsi khusus dari
mikrokontroler 89S52. Dalam memetakan SFR, tidak semua alamat ditempati.
Alamat yang tidak ditempati tersebut tidak dapat digunakan dan dianggap sebagai
cacat. Penulisan ke dalam atau pembacaan dari register-register cacat tersebut akan
menghasilkan nilai-nilai atau kelakuan vang tidak sahih. Lebih dianjurkan untuk tidak
membaca atau menulis pada alamat SFR vang belum dialokasikan pada sehuah SFR.
Apabila tetap dilakukan maka akan menvulut pada kelakuan vang tak terdefinisi dan
Kemungkinan akan menyebabkan program vang dibuat tidak kompatibel dengan
mikrokontroler yang mengeunakan SFR untuk beberapa tujuan lain. Adapun SIR
vang digunakan dalam alat ini adalah sebagai berikut.
a) PSW (Program Status Waord;
PSW berisi bit - hit status yang berkaitan dengan kondisi CPU saat i,
Stasus vang tersimpan dalam PSW meliputi carry bit, dua bit pemiith bank
register, overflow flav. dan sebuah bit paritas dan dua bit status vang dapat
didefinisikan sendiri oleh pemakai.
Carry bit. selain sebagai status bit sisa pada operasi aritmatika, juga

bisa digunakan sebagat “akumulator” untuk beberapa operasi Boolean.

by Timer ¢ dan Timer |

Pengaturan timer 0 dan timer | torletak pada register vang sama. vaity

[

TCON dan TMOD vang keduunva dapat diset secara terpisah.
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¢) Timer 2 register
T2CON dan T2MOD berisi bit-bit kontrol dan status untuk timer 2.
Pasangan register (RCAP2H, RCAP2L) adalah capture/;‘eload register untuk
timer 2 pada 16 bit capture mode atau 16 bit auto-reload mode.
d) Register Interupsi
Setiap sumber interupsi dapat diaktifkan atau dilumpuhkan secara
mdividual dengan mengatur satu bit di SFR vang bernama IE (Interupt
Enable). dan dapat diprogram menjadi satu atau dua tingkat prioritas dengan

mengatur IP (Interupt Priority) seperti vang dijelaskan pada tabel 2.2 dan tabel

o

|5}

Alamat T2CON = 0C8h

Reset value = 0000 00004

Tabel 2.2 T2CON = Timer ' Counter 2 Control Register.

T e T B I e ——— A i N
P20 EXF2 0 RCLK 0 TLCK o EXEN2 | TR2 COT2 i CP/RL2
! | ; ! | [ |
I e I e — r
76 ! 5 4 3 L2 I ; 0
i i H ‘ i H i |
L A S S
Tabel 2.3 Fungsi bit pada register interupsi
Simbof | ifungsi
! T2 akan diser apabila tmer 2 overflow dan harus
- T2 hapus dengan software. TF2 tidak akan diset apabila RLCK atau




EXE2

 EXF2 tdak menyebabkan interupsi pencacah naik / turun !

EXF2 diset saat salah satu dari capture mode atau reload mode
disebabkan oleh transisi negatif dari T2EX ddan EXEN2 = 1.
Ketika interupsi timer 2 diaktifkan. EXF2 = | menyebabkan CPU

menuju vector interupsi. EXF2 harus dihapus dengan software.

(DCEN=1)

P mengpunakan pulsa overflow dart timer 2 unwk diterima pada

cmode serial T dan 3. RCLK= nenvebabkan overflow dari timer 2

Receive Clock Enable. Ketika diset akan me 1\ ebabkan port serial |

-

digunakan untuk mengirimkan clock

Transmit Clock Enable. Saat diset akan menvebabkan serial port

sprry e by Tt Ty Tover i vty b - e
gunaaan puisa overtiow dar iimer 2 ouantuk mengirimkan

joni
<

[£30}
t]

clock pada mode serial T dan 3. TCLK=0 menvebabkan overflow |

dari timer2 digunakan untuk mengirim clock

EXEN2

reload untuk menjadi keluaran dari transisi negatif pada T2EX jika

Timer 2 External Enable. Saat diset akan mengijinkan capture atau

Sumer 2 oudak digunakan untuk clock serial port. EXEN2=0

hah

menybabkan tmer 2 mengabaikan semua kejadian pada T2EX.

Untuk memulai dan mengakhiri tmer 2. TR2=1 menvebabkan |

timer 2 mulat.

N




G2 sebagai timer. C/T2=1 untuk counter kejadian luar (dipicu dengan

Pemilih timer atau counter pada timer 2. C/T2=0 untuk fungsi

transisi tinggi ke rendah).

CP/RLZ | timer 2 atau transisi nevatif terjadi pada T2EX saat EXEN2=1,

Pemilih Capture/Reload. CP/RL2=1 menyebabkan capture untuk
terjadi pada transisi negatif pada T2EX jika EXEN2=1. CP/RIL.2=(

menyebabkan pengisian secara automatis terjadi ketika overflow

Ketika RCLK ataupun TCLK=1, bit ini akan diabaikan dan timer

akan dipaksa untuk mengisi secara automatis pada overflow timer

]

8OS32 mempunyai 256 byte RAM di dalamnyva. 128 upper byvte berada
di alamat paralel pada SFR. Artinya bahwa 128 upper byte tersebut
mempunyal alamat vang sama dengan SFR tetapi secara fisik terpisah dari
SFR.

Ketika sebuah instruksi mengakses sebuah lokasi internal di atas 7FH,
alamat mode  digunakan untuk  menetapkan instruksi meskipun CPU
mengakses 128 upper byvte dari RAM atau ruang SFR. Instruksi vang
mengeunakan pengalamatan langsung mengakses ruang SFR.

Contoh di bawah ini merupakan instruksi pengalamatan langsung pada
lokasi alamat 0AOH (Port 2).

Mov 0AOH. #data




,_‘
~l

Instruksi pengalamatan tidak langsung digunakan untuk mengkses 128

upper byte dari RAM. Sebagai contoh untuk mengakses data pada suatu

alamat adalah sebagat berikut.

Mov « RO, #data

2.1.1.3 Perangkat Lunak AT89552
alat instruksi. Seluruh

Mikrokontroler keluarca MCS-31 memiliki 256 peran

instruksi dapat dikelompokkan ke dalam 4 bagian vang meliputi instruksi I byte

sampai 4 byvte. Sedanvkan kecepatan proses instruksi juga berfariast dart 1 cvele

sampai dengan 4 cvele. vang setiap cvele-nva  diselesaikan dengan 12 detak
oscillator. Adapun instrukst — instruksi tersebut digolongkan menjadi beberapa jenis
ISrukst, antara lain,

a} Instruksi Transtfer Pata

Instrukst ini memindahakan data antara register-register, memort-

&

memori. register-memori, antar muka register, dan antar muka memort.
b) Instruksidvirmatika
Instrukst ini melaksanakan  operasi  aritmatika  vang  meliput

penjumiahan, peneurangan, penambahan satu (incremen). pengurangan satd

iodan pembagian.,
¢} Instruksi Logika dan Manipulasi Bit
Melaksanakan operast logika AND. OR. XOR, perbandingan.

pergeseran. dan komplemen data.
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d) Instruksi Percabangaan

Instruksi ini mengubah urutan normal pelaksanaan suatu program.
Dengan instruksi ini program yang dilaksanakan akan mencabang ke suatu
alamat tertentu. Instruksi percabangan dibedakan atas percabangan bersyarat
dan percabangan tanpa syarat.

Instruksi Stack, /O, dan Kontrosl

Instruksi ini mengatur stack. pembacaan atau penulisan port VO, serta
pengontrolan-pengontrolan.

Schuah mikrokontroier tdak akan bekerja apabila tdak diberikan
program  kepadanva.  Program  tersebut  memberitahiukan  kepada

mikrokontroler apa vang harus dilakukan. Schuah mikrokontroler yang telah

bekerja dengan baik pada susin program. tidak akan bekerja sesual den
program 1 fagt jika program tersebut telah diganti.

Instruksi-instruksi perangkat lunak berbeda untuk masing-masing jenis
mikrokontroler. Instruksi-instruksi tersebut hanya akan dapat dipahamt olch
mikrokontroler vang bersangkutan. Sebagai contoh mikrokontroler buatan

e umum semua instruks: dalam

o

Intel berbeda dengan buatan Motorola, Bent

keluarga 89532 dapat ditulis sebagai bertka

[Lahel ] Mnemonic [Operand] | Onerand] [-Komentar|

3

Jumiah operand tergantung pada tipe macmonic. Semua operand dapat dibagi

menjadi lima kelompok sebagat berikut:




e.a) Simbol assembler khusus

Assembler MCS-51 telah menyediakan beberapa simbol untuk
menunjukkan register tertentu sebagai operand. Adapun simbol - symbol

tersebut dijelaskan pada tabel 2.4.

Tabel 2.4 Simbo! assembler khusus

RO-R7 - Register serba cuna !
DPTR Penunjuk data 16 bit
PC rowram 16 bit

C Vanda adans o commy
|
A : . B VTP
A D Akumulatorreaisier B
| g

¢.b) Pengalamatan tidak langsung

Operand pengalamatan tak fangsung menunjuk ke sebuah repister

il
i,
i

vang berist lokasi alamat memori vang akan digunakan dalam operasi. Lokas!

mvatn wreantung pada 181 register saat in

[IpEas
fas

oyl iy “ e St tole
nenjalankan pengalamatan 1wk

Contoh:

\DD \La RO fambabkan isi RAM vang okasinmva ditunjul

1
NS
AN 51

1 K

frukest dijatankan, Unak




DEC @,R1 ; Kurangi isi RAM vang alamatnya ditunjuk R1
MOVX @DPTR,A ; Pindahkan isi A yang lokasinya diutjuk DPTR
¢.c) Pengalamatan langsung
Pengalamatan langsung dilakukan dengan memberi nilai ke suatu

register sccara langsung. Untuk melaksanakan hal tersebut digunakan simbol

#
Contoh:
MOV AFOIH - Ist akumulator dengan bitangan 01H

MOV DPTR.Z1900H ; Isi register DPTR dengan bilangan 1900H

e.d) Pengalamatan bit

Pengalamaian bit adalah penunjukan alamat lokasi bit baik dalam

internal maupun

SETB TRI  : Set TR (timer 1 on)
SETE 88H.6 0 Setbit 6 pada fokasi 881 (timer 1 on)
e.¢) Pengulamatan kode
Ada tiga macam instruksi vang dibutulikan dalam pengalamatan kode.

Ty AT et at il Loy e paey d s 1ni- ET IS S BN EYTIN AT Y Y1 1YY 1A (s
daiibiompatan relant. tompatan dalam kotak dan lompatan paniang.




22 LM324

LM 324 adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi sebagai op-amp,
op-amp merupakan suatu penguat gandengan langsung dan penguatan tinggi yang
difengkapi dengan umpan balik untuk mengendalikan karakteristik tanggapannya
secara menyeluruh. Pada penguat operasional terdapat semua keuntungan vang dimiliki
suatu untai terpadu monolitik, yaitu ukurannva kecil, keandalan tinggi, hemat biava
dan stabil terhadap perubahan suhu.

Penguat operasional dikatakan ideal apabila mempunyai karakteristik sbb:
- Impedansi masukan tinggi mendekati tak terhingga.
- Impedansi keluaran rendah mendekati 0 ohm.

- Penguatan tezangan adalah tak terhingga.

- ichuaran dapat berubah secara seketika,
LT RN et e
1 e 1 ..
nrvErtn g nput T
Gambar 2.2 Simbol penguat operasional
22,1 Op-Amp Sebaoni Pembanding (komparator)

Nomparator adalah suatu rangkaian vang digunakan untuk mengetahui sinval

mana yang lebih besar dart dua buah sinval masukan. denean kata lain apakah suatu

o

smyal masukan melebihi atau kurang dari nilai acuan vang ditetapkan sebe




Komparator dapat difungsikan sebagai pembentuk gelombang yang sangat
tidak linier, sebab bentuk gelombang  keluaran menjadi  tidak seperti  bentuk
gelombang masukannya,

Op-amp yang ideal adalah memiliki penguatan yang tak terhingga, schingga
ketika level tegangan masukan lebih besar dari tegangan referensi maka selisih
tersebut akan dikuatkan. Walaupun penguatan op-amp ini adalah tak terhingpa, tetapi
tidak dapat menghasitkan cgangan keluaran yang tak terhingga j uga. tetapt maksimal

sebesar catu dava.

Ty
i

T
i

el i | S

e e
UL al

Gambar 2.3 Op-Amp sehagal pembanding tcgangan
2.3 Motor B Magnet Permanen

Motor DC magnet permanen mempunyar prinsip kerja vane sama dengan

motor DC sfr. seri maupun kKompon. perbedaannva terletak pada sumber medan




S
(U]

(field). Pada motor DC jenis lain, medan berasal dari kumparan medan yang
mendapat tegangan masukan, tetapi untuk motor DC magnet permanen, sumber

medan berasal dari magnet permanennya.

2.4 IRED (Infrared Emitting Diode)

IRED adalah jenis dioda vang dapat memancarkan cahava infra merah.
Cahava infra merah ini tidak dapat dilihat dengan mata. Implementasi dari infra
merah i biasanya sebagai perantara komunikasi vang berada pada ruangan yang
relant kecil dan tertutup. Pancaran cahava infra merah tidak dapat menembus benda-
benda padat. tetapi apabila cahava infra merah mengenal suatu benda padat maka

akan memantul. Penerapan infra merah paling banvak digunakan pada remore conirol

ai rontk seperti wlevisi, wir condii i tape dan lain sebagainya.
2.5 Fototransistor

Fototransistor adalah sebuah jenis transistor yang cara Kerjanva berhubungan

dengan cahaya. Pada umumnva cahava vang diperlukan  unt

2 uk mengaktfkan

fototransistor adalah cahava infra merah. fototransistor jika dilithat dari cara kerjanya

hampir sama dengan sebuah saklar cahaya. apabila sebuah fototransisior terkena sinar

merah atau hanva terkena cahaya biasa maka kaki kolekior- enitter tidak terhubung.




2.6 H - Bridge L293D

H - bridge 1.293D adalah sebuah driver push-pull yang berbentuk segi empat
yang mampu menghasitkan keluaran arus 600mA tiap kanal secara terus menerus.
Tiap kanal dikontrol oleh sebuah TTI compatible unit dengan input /ogic dan tiap
pasang (satu buah hi-hridge) dilengkapi dengan sebuah masukan (inhibir) vang akan

mengontrol empat buah transistor vang ada di dalam /¢,

SIS S e
o o Dhafin

Gatiy R EPT

G Szl

i H i alin | —7‘71 T i
il -t i"jll -
s A S IR
!

2.4

£~
et
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~
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{zamba

[T R Jdiei Fepes o1 - SR RIS ey L N L IR ERE RSO Al e
IC jenis 17 - Bridee dengan tipe L 293D banvak dizunakan umuk mengendabikan
Imetorvang mempunyal arus yang keeil Keunooulan dari /¢ 10 diantaranyva adalah;

ArUs Selnaran tap ciownne! S00maA.

al b SN D D RS )
—-NMiudah dalam perancangan
Iy H i PN 3y YT
*obahan wrhadap noise.

-+ Mural harganva,
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2.7 LM317

LM 317 adalah regulator bertegangan positif yang mampu mensuplai lebih -
kurang 1.5 A dengan tegangan keluaran vang dapat diatur antara 1,2V -37 V.

IC ini mudah digunakan dengan menggunakan dua resistor eksternal untuk

mengatur keluaran tegangannya, dan toleransi keluarannva adalah sebesar 1%.

L 51y

‘.f\

i . 2&\_{-—-@,—_‘ Yy “"U“TT~

— 1Y ¥

.
2% e

g1t

Gambar 2.5 Adiuviable regulaior dengan mengeunakan LM 317




BAB III

PERANCANGAN

3.1 Perancangan Sistem Kerja

Perancangan sistem kerja otomatis robot untuk membuat menara berbasis
mikrokontroler diperlihatkan dengan diagram alir pada gambar 3.6.

mikrokontroler berfungst sebagai pengendali dan komputasi untuk
menentukan posisi, mengukur jarak dan menahan agar robot tidak keluar dari
lintasan. Setiap saat robot akan membaca lintasan vang berupa garis gelap untuk
mempertahankan robot berada pada posisi lintasan garis.

Untuk mendeteksi benda yang menjadi bahan untu’ menvusun menara yang

berada di depan rooot. maka robot dilengkapi dengan kit sensor inirared yang akan
membaca jarak benda terhadap robot,

Sistem kemudi robot digerakan oleh dua buah motor DC yang bekerja seirama
bila robot berjalan lurus dan akan bekerja secara tidak sinkron ketika robot akan
berbelok atau berputar. Untuk menjaga agar robot bergerak mengikuti lintasan yang
telah ditentukan dalam hal ini garis yang berwarna gelap. pada robot dipasang sensor
infra merah vang berfungsi sebagai pemandu robot untuk mengikuti jintasan garis.

[engan robot dikendalikan oleh mikrokontroler melalut masukan dari kit
sensor infrared yang mendeteksi benda di depan robot dan mencan titik tengahnya

agar lengan robot dapat bergerak dan mengambil benda tersebut tanpa terhalang oleh

bl

26




benda itu sendiri, dan untuk membatasi pergerakan lengan ketika mengangkat,
menurunkan, menjepit, dan melepas benda digunakan limit switch.

Robot akan berjalan ke tempat yang telah ditentukan setelah menjepit benda
vang akan digunakan untuk membuat menara, dan menyusun benda tersebut. robot

kembali kejalurnva untuk mengambil benda vang lainnya untuk disusun menjadi

menara ditempat vang telah ditentukan.

- i M
.
Yo
- g .
A2 14
- Vet
.- .

Gambar 3.1 Diagram blok robot
3.2 Perancangan Peranghat Keras
Berdsarkan disgram blok robot diatas, maka perancanean peranaha

! HC el
s

1O 1 ening Y T T e a g vt I A G et et Ty By iy
otomatts rovot pembuat menara dapat dibagh menjadi tea bagian, vaing

P
I Dorancanoan blob <o

S PATdRCAIZan Dion Sensor.
D T2, 440 veyayis iy bl [ N . Sty -
2. Perancangan blok mikrokontroler.

2

—
-

(g9
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o
j
~
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H - PO - iy g
nzan blok driver motor,




28

G

3.2.1 Perancangan Blok Sensor
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Gambar 3.2 Rancangan sensor
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Gambar 3.3 Susunan sensor

Sensor garis vang digunakan pada robot ini berjumiah enam buah. Tigy

T

v

[T . i e calariede NP et etine Dl N e
buah sensor terdirt dari sebuah IRED dan fototransisior, Pembuatan 1 angkaian sense

RTINS IV 1 ATV IR e . et | A & T I . v g s et e
ini dibuat dengan pola memanjung. Tiap satu bueh sensor. IRED dan fotolransisto
Y‘- - Ny o YRS - . i 1 -
dipasang secara sgjajar.
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bagian ini perlu diatur jarak antara RX dan TX. Ketepatan dalam penempatan TX dan
RX ini merupakan salah satu fakor yang mempengaruhi sensitivitas sensor dalam

membaca jalur.

Vee Vee Vee
<
1
. o ;
< < i
= < LED T
¢ | ~
P a
Vit ; - ! %
S S !
_imozs : Vout
Dicda IR 7 f/j Photo ‘///’/‘
“a ‘x Transistoe . Veo
P4 : Vref i
- e =
—————
<

Gambar 3.4 Rangkaian sensor garis

Tabel 3.1 Tabel kebenaran

Kondisi Input | Out |
Vin>Vref | Low |
Vin <V ref | High |

Pada saat robot berjalan maka sensor pendeteksi jalur akan mendeteksi
dengan menggunakan IRED (Infra Red Emitting Diode) dan fototransistor. Jika sinar
infra merah mengenai bidang vang dapat memantulkan cahaya misalkan warna putih
maka cahaya akan dipantuikan dan ekan diterima oleh fototransistor. Pada saat

fototransistor terkena cahaya infra merah maka kaki colector dan emiier akan




terhubung seperti sebuah saklar yang tertutup. Hal ini akan menyebabkan tegangan
keluaran fototransistor mendekati nol dan lebih kecil dari tegangan referensi yang
telah ditentukan. Keluaran fototransistor dihubungkan ke input inverting sedangkan
tegangan referensi dihubungkan ke input non inverting. maka keluaran dari
komparator akan berlogika high Apabila sinar infra merah mengenai bidang vang
kurang dapat memantulkan cahava misalkan warna hitam maka sinar infra merah
tidak akandipantulkan, sehineea fototransistor tidak akan menerima cahava infra
merah. maka kaki colecior dan emiter akan terhubung buka. Hal ini menyebabkan
tegangan keluaran fototransistor Iebih besar dari tegangan referensi vang telah
ditentukan dan keluaran komparator akan berlogika /o
Perancanouan Blok Mikrokontroler
Mikrokontrofer vang digunakan pada robot ini mengeunakan mikrokontroler
AITMEL 89532 dengan susunan pin seperti vang terlihat digambar 2.1 dan
penggunaan pin tersebut pada otomatis robot pembuat menara adalah sebagal bernkut:
a. Pin 1 - 8 adaloh adalah bagian dari port 1. Port 1 digunakan untuk

memasukan data yvang dikeluarkan dari sensor garis kemikrokontroler

(]

P 9 adalah pin reset, vang digunakan untuk mereset mikrokontrofer.

17 1ed YD
i/

adalan dari port 20 Port 3 digunakan untek memasukan data
. £t N .
vang dikeluarkan dart fimit switch dan sensor benda kemikrokontroler.

do Pin 18 1 adalah pin XTAL 2 (pin 185 dan pin XTAL 1 (pin 19). vang

digunakan untuk crystai 128 Mhz sebacai clock mikrokontroler.
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e. Pin 20 adalah pin ground.

f. Pin 21 — 24 adalah bagian dari port 2, pin ini tidak digunakan.

g. Pin 25 — 28 adalah bagian dari port 2. dan pin 32 — pin 33 adalah bagian
dari port 0, pin - pin ini digunakan untuk driver motor lengan robot
(motor pengangkat lengan. dan motor penjepit benda).

h. Pin 29 adalah pin PSEN.

L. Pin 30 adalah pin AL

ey T
pas

: : > [ : ¥ LTI

1. Pin 31 adalah pin EAVPP,

. T fn YO Aot e o LI, S K W RN U0

k. Pin 34 - pin 39 adalah bagian dari port 0L pin ind dicunakan sebagar driver
motor penggerak robot,

o0

5 ALy il sl . Nt
I Pin 40 adalah pin VX

3.2.3  Perancangan Blok Driver Votor

Pada robot pembuat menara ini digunakan dua driver motor, vaitu driver
4 - penvoerak rohot. dan driver m - lenoan robot. Pada setian driver motor
motor penggerak robot. dan driver motor fengan robot. Pada setap driver motor

digunakan dua motor DC. pada driver motor penggerak robot motor digunakan untuk

menggerakkan robot maju. mundur. belok kanan. befok Kiri dan berputar. Sedanukan
nada driver miotor fengan robot. motor divunakan untuk meneanskat lencan robot,

menurunkan fengan robot menjepit benda. dan melepas benda

Rangkaian driver motor penzgerak pada robot int mengeunakan 1 1295

dengan susunan pin seperti vang terlihat pada Gambar 2.4 dan penggunaan pin

tersebut dibagi menjadi empat bagian. vaitu




a.

b.

|]
o

Pin 1 dan 9 adalah pin enable, yang digunakan untuk mengaktifkan logika
yang diberikan oleh mikrokontroler pada pin 2, pin 7, dan pin 10, pin 15.
Pin I untuk enable masukan logika pada pin 2 dan 7, Pin 9 untuk enable
masukan logika pada pin 10, dan 15,

Pin 4 dan 5 serta pin 12 dan 13 adalah pin ground.

Pin 3 dan 6 serta pin 11 dan 14 adalah pin output. output dari pin ini

digunakan sebagai masukan untuk motor.

Pin 8 dan 16 adalah pin untuk tegangan VCC dan VDD, VCC diberikan pada pin §

dan VDD diberikan pada pin 16

— L]

Gambar 3.5 Rangkaian driver motor
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33 Perancangan Perangkat Lunak

Program untuk berjalan yang dibuat pada robot ini menggunakan sistem
perbandingan, mikrokontroler akan selalu mendeteksi jalur garis yang dideteksi oleh
sensor infra merah yang berjumlah delapan buah, posisi sensor berurutan mulai dari
sensor O sampai sensor 7, hasil dari pendeteksian sensor inilah yvang akan membuat
robot berjalan lurus jika data masukan dari sensor melalui bit 0 sampai bit 7 port 1 ke
mikrokontroler seimbang, dan berbelok jika data tidak scimbang. atau berputar jika
sensor U atau sensor 7 mengenai garis.

Robot akan berhenti berjalan ketika kit sensor infra merah mendeteksi benda.
kit sensor infra merah akan memberi masukan data pada mikrokontroler melalui port
3. dan memerintahkan motor lengan dan motor penjepit berputar untuk mengambil
benda tersebut.

Pergerakkan lengan robot dan penjepit dibatasi oleh limit switch. yvang
memberi masukan data pada mikrokontroler jika lengan sudah turun sampai posisi

benda. atau lengan sudah kembali keposisi atas (posisi awal len
p ]

&

gan. dan posisi lengan

s

ketika robot sedang bergerak membawa benda). atau penjeptt sudah menjepit benda.

&

9]

atau penjepit sudah melepas benda, melalui port

Setelah robot mendapatkan benda. maka mikrokontroler akan membaca rutin
program  selanjutnya agar robot berputar dan berialan sampal akhir garis untuk
meletakkan benda, atau menumpuk benda tersebut itka benda tersebut adalah benda

Kedua atau ketiga.




Setelah robot meletakkan benda maka mikrokontroler akan kembali membaca
rutin program awal dan mengulangi lagi pergerakkan robot dari- semula yaitu
membaca garis, dan mencari benda untuk disusun sampai benda yang ditumpuk

menjadi tiga tumpukkan.

Apakah sedang
membawa benda

Kondist awal
Inistalisasi timer

tidak

- 4
v

< Apadi?:pzinda Cari posisi :engnhj iAmb-l band:a]
1

Putar kanan

E Sensor Kiri

dapat garis?

! Baca sensor garis

Sensor kanan
dapat garis

Turunkan benda
sesuail banda
keberapa yang
dibawn

Lanan = kit = "0
{tidak dapat garis,

Fanan = kifj = “F
{data penuh)

Motor rerhenti
semua

Gambar 3.6 Diagram alir kerja robot




BAB IV

PENGUJIAN DAN ANALISA

Pada bab ini akan dijelaskan mengenai pengujian dan analisa terhadap sensor
garis robot (sensor infra merah), sensor pendeteksi benda robot (kit sensor infra
merah). dan fengan robot.

Pengujion dan analisa dilakukan dengan pengamatan kKerja robot dan
pengukuran tegangan keluaran dari sensor — sensor. Pengujian dan analisa hasil

pengujian berfungst untuk membandingkan antara  perancangan dengan  hasil

pengujian untuk mengetahul unjuk kerja dari alat.

A
e

Pengujpian Sensor Gavis (Sensor Infra Merah)
Pengupian  dilakukan dengan cara menjalankan robot pada jalur lurus

sepanjang 60 ¢m dan berbelok patah dengan sudut 1357 Jalur vang difintasi berupa

garis berwarna hitam dengan tujuh jenis lebar garis, 0.8 em. 1.5 em. 1,9 em. 2.50m.

1s2
v
[

e, 3 en dan 6 om.
Hasil Percobaan:

a. Lebar garis .8 em

Tabel 4.1 Percobaan sensor gans pada gans dengan lebar 0.8 em

Jalur Lurus | Belok P »,,h_,_]‘?‘;” ﬁ

Gagal Gacal B

23
N




Keterangan : Garis terlalu kecil dan pendeteksian garis oleh sensor menjadi
tidak seimbang sehingga robot hanya bergerak berputar.
b. Lebar garis 1,5 cm

Tabel 4.2 Percobaan sensor garis pada garis dengan Jebar 1,5 ¢

dlm “Lurus | | Belok Patah 135° |

3\
‘d' rhasil | Berhasil

Keterangan : Sensor dapat t

t beKerja dengan baik.

c. Lebar earis 1.9 ¢m

Tabel 4.3 Percobaan sensor aris pada garjs dengan lebar 1.9 em

CJatur Lurus | Belok Patah 1357

3D
MWP:CD asif | Berhasil

CSNenGor daat abearia
Reterangan © Sensor dapat bekerja de ngan baik.

Percobaan sensor garis pada garis dengan lebar 2,5

Sem
Jalur Lurus | Belok Patah 1357
_ Berhasit | Berhasil
Reterangan © Sensor dapat bekerja dengan baik.
¢. Lebar garis 3,53 em
Fabel 4.5 Pereol sensor parts pada garis dengan lebar 3.5 ¢m

| RC 0‘\ P'mlh i *\

Keterangan




f. Lebar garis 5 cm

Tabel 4.6 Percobaan sensor paris pada garis dengan lebar 5 cm

Jalur Lurus | Belok Patah 135"
Tidak Stabil Tidak Stabil

Keterangan : Garis terlalu besar dan pendeteksian garis oleh sensor mengalami
Kesalahan baca. sehingga rohot berjalan tidak stabil.
g. Lebar garis 6 em

Tabel 4.7 Percobaan sensor garis pada garis dengan lebar 6 cm

T SO
Jalur Lurus * Belok Patah 1357
uag‘di Criz«:d {
Reterangan @ Garis terfu besar sehingga menutupi semua sensor.

4.1.1 Analisa Pengujian Sensor Garis (Sensor Infra Merah)

Sensor nerah chan mendet BRIVES di ata
berwarna putith atau warna — warna terang. Sinval infra merah berupa cahava

tidak tampak vang dikeluarkan oleh pemancar (TX) akan dipantulkan ke
pencrima (RX) jika mengenat medan berwarna putih atau berwarna terang
dan jika sinval infra merah mengenal garis aian medan vang berwarna gelay
maka maka sinyal tersebut tidak terpantul.,

Pada sensor garis terdint dari cnam buah sensor vang tersusun sejajar,
pada setiap sensor terdinl Jdari sat buah pemancar (TNG dan satu buah

TN R P N I T o N . NI T A
PENCTIG NN N DUAD sensor e okontroler ”\'.i iooi

i

setelah miclewau komparator,
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Data yang diterima mikrokontroler dari sensor garis akan digunakan

untuk input IC L 293 melalui port 0 bit 0, 1, 2.

-
3, 4,

sendiri akan digunakan untuk menggerakkan motor DC

DC (kiri), motor DC

ini digunakan untuk menggera

mundur, belok kiri, belok kanan, dan berputar.

e - Port 0 bit 0 untuk motor kanan majul.
- Port 0 bit 1 untuk enauble motor kanan,
- Port 0 bit 2 untuk motor kanan mundur
e - Port 0 bit 3 untuk enable motor kiri.
- Port O bit 4 untuk motor kirl maju.
- Port O bt 3 untuk motor K mund
mikrokontroler akan mem bandingkan daia vang
sensor Ke bit - bit di port satu. Jika sensor vang t

I vaitu sensor O dan s

arah kiri untuk menvetabilkan

sensor vang terhubung k

o

mengakibatkan robot berjalan

dideteksi oleh sensor 4 d

akan berbelok

ensoer |

an

[23

kearah kanan

mendeteksi garis maka

posisi robot
bit U dan bit 4
maju dan Turue

5

untuk menvetahilkan

5. Output L

erhubung pada bit
robot akan berbelo

agar garis selalu terdeteksi ol

yang terhubung ke bit 4 dan

293 jtu
(kanan) dan motor

akkan robot maju.

dikeluarkan oleh
0 dan bit
1.

K Ke

ch

bit 5 maka robot

posisi robot agar garis




terdeteksi kembali pada sensor 0 dan 4 yang mengakibatkan robot berjalan
maju dan lurus kembali.

Jika sensor yang terhubung pada bit 3 yaitu sensor 3 mendeteksi garis
maka robot akan bergerak maju beberapa saat lalu bergerak berputar kearah
kiri sampai sensor 0 mendeteksi garis dan kembali menyetabilkan posisi untuk
bergerak maju dan lurus, begitu juga sebaliknva jika sensor vang terhubung
pada bit 7 yaitu sensor 7 mendeteksi garis maka robot akan bergerak maju
beberapa saat lalu bergerak berputar kearah kanan sampai sensor 4
mendeteksi garis dan kembali menyetabilkan posisi untuk bergerak maju dan
furus.

Jika robot bergerak hinga ke ujung jalur serta kondisi sensor 3 atau

senser 7 otidak mendetelsi caris dan terus bergerak hingea mengakibatkarn

ot

1

keseluruhan sensor garis pada robot tidak mendeteksi garis. maka robot akan

bergerak berputar kearah kanan hingga sensor 4 mendeteksi garis dan kembali
nenyetabilkan posisi untuk bergerak maju dan hurus.

4.1.2 Pengukuran Tegangan Keluaran Sensor Garis

Pengukuran tegangan keluaran dari sensor garis dilakukan pada dua

ik seperti yvang ditunjukkan pada gambar 4.1,
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vee Ves  [Titik pengukuran 1. <
LED
-
vin a
: ;LM 224 Voout
Dioda IR Photo
o Transistor Vee
. “ Viref |

J

Titik pengukuran 2

Gambar 4.1 Titik pengukuran tegangan keluaran sensor

Hasil pengukuran tegancan keluaran dari sensor garis pada dua titik tersebut adalah

sebagal berikut :

s D
d. e

ngukuran otk !

Tabel 4.8 Ponoukuran teoanmoan kel csmamr ooee £l
tabel 4.8 Pengukuran tegangan keluaran sensor garis titik ]

| T p— T

| Pengukuran Tegangan pada titik 1 :
h ! ~ A i g o
L sensor > i 0 4 5

. 7
- Mendapat Garis ; 34V 3014V 265V 320V 3,02V 334
- Tidak Mendapat Garis 04TV 1024V 023V 027V 020V 0.3
b. Pengukuran titik 2

Tabel 4.9 Pengukuran tegangan keluaran sensor garis titik2

Pengukuran Tegangan pada titik 2
- Sensor b3 ] 0 4 5 7

- Mendapat Garis AZ 76\

B
o
[N
/

1
§
H
I
|
i

284V 283V 282V 279V
CTidak Mendapat Garis - 3.0V 394V | 3.0V 300 v 3,94V 392V

]
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Pengujian Sensor Pendeteksi Benda (Kit Sensor Infra Merah)

Pengujian dilakukan sebanyak sepuluh kali pendeteksian dengan cara

menjalankan robot pada jalur vang telah diletakkan benda berwarna putih (sterofom)

berbentuk kotak berukuran 4,5 x4 x 5 cm pada lintasan Jalur lurus sepanjang 60 cm.

Jalur vaj

1¢ digunakan berupa garis berwarna hitam dengan lebar garis sebesar 1.9 em.

Hasil Percobaan -

17
N4
jot
g
[
o]

Tabel 4.10 Hasil percobaan pendeteksian benda sensor pendeteksi b

> |- m
nda I\c Ke | Hasxl Pendeteksian | Jarak Benda Terdeteksi |

T | Terdeteksi | 12¢cm |
"¥‘*ik"‘ﬁ*’ m‘\
o ,\ ; P
2 Terdeteksi | 1.: cm |
3 _Terdete ksi _‘ 13.5¢m |

8 » Jwﬂ;rﬁerdcteksi i3 u;;
e H I . i NI !
P 9 | Terdeteksi : 13.5cem |
10 Terc ldctel\jxw% 1L Za ] 13 cem |

4.2.1  Analisa Pengujian Sensor Pendeteksi Benda

Sensor pendeteksi benda pada robot ini merupakan sensor infra merah
yang mampu mendeteks' benda berwama putih atau berwarna cerah, Sensor
int memberi masukz_}n data ke mikrokontroler melalui port 3 bit 2. Jarak

pendeteksian benda dapat diatur dengan menset gainnva sesuai dengan

kebutuhan, tetapi pada pengujian robot ini sensor diset guinnya agar dapat
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mendeteksi benda pada jarak 13 em, hal ini dilakukan untuk menyesuaikan
jarak benda dengan lengan robot vang akan turun untuk mengambil benda
vang dideteksi oleh sensor pendeteksi benda.

Ketika sensor pendeteksi benda mendeteksi benda yvang sudah
ditumpuk  setinggi dua tumpukan atau tiga tumpukan sensor sudah dapat
mendeteksi benda dari jarak 15 em, hal ini disebabkan oleh lebih luas dan
lebih tingginyva daerah permukaan benda vang menghadap kesensor.

4.2.2 Pengukuran Tegangan Keluaran Sensor Pendeteksi Benda
Hasil  pengukuran tegangan  keluaran  sensor pendeteksi  benda

ditunjukkan pada table 4 11,

”J
o,
3
[
o
A
.
.
2!
T
Y
)
jn9
iy

SEASsOr

lc”anﬂa“ Out Pw Smsm Pmdud\\) Benda

v Sdat Men hnd 2te »'f%cﬂqg; Saat Tidak Mendeteksi Bcndl |
3N - 0.03 V ]

engujian Lencan Robot

i
o

),

engujian dilakukan dengan cara s menjalankan robot untuk mengambii benda
sebanvak 9 kali dan menyusunnya menjadi menara schanvak tica buah. sctiap

AR

¥y ger o 1oy el trirer faaee Ceygr o dmLage i . ; Aloan v . oyl
menaranya akan terdist dari tea tumpukan benda, bendy vang akan diambil olch

lengan robot berukuran 4.3 X 255 ¢m dey ngan berat 23 cram




Hasil percobaan :

a. Percobaan menyusun menara |

Tabel 4.12 Hasil percobaan menyusun menara |

|
_1 !

cv
(D
:
Q.
bl
7—‘
(@]
T
J
£
mf
=
A:1
3
9“1
:
fob]
&,
~a
(D
:
/
"._.‘
o
«
=
o0
=

r T—mu Buhasd

] erst rsusun |

S S S T ER i S
| 2 Berhasil | Tidak Presisi “
e T T PR — SRk T
L3 ‘ __Berhasi] . Tidak Presisi

0. Percobaan menvusun menara 2
Tabel 4.13 Hasil percobaan m Jenyusun menara 2

3&,“&1(1 i‘ C i

;&Q Pu]\ usunan
o Tersusun ;
Tidak Presisi
“Hidak Presisi

¢ Percobaan menvusun m :
FTabel 414 Hosgl percohaan men VUSU menara A
Luxda ke | Hasil Pumambth | Hasil Pcmusun an
“L“ﬁ.*w_ﬁ.‘_ﬁﬁ;¥w_,A“ﬁ_a___ :

Berhasil ! — Lmuam_

8§  Berhasil

9 f BC’ asil

3.1 Analisa Pengujian Lengan Rebot

Mikrokontroler akan membaca data vang dikeluarkan oleh
pendeteist benda melalui port 3 bit 20 Hka sensor pendetels
1

mendeteksi bahwa ada benda diaepan rodot maka robot akan menshe

gerak. jika robot sedang membawa bends maka robot akan menurunkan

,«4

SENSor

benda

crsebut sesual dengan benda vang keberapa. dan jika robot tidak dalam POSIs
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membawa benda maka robot akan menjepit dan mengangkat benda tersebut
untuk diletakkan diposisi yang telah ditentukan.

Untuk menjepit dan melepas benda serta naik  turun lengan robot
digerakkan oleh dua motor DC, yaitu motor DC 2 dan motor DC 4, motor DC
5 digunakan untuk menaikkan dan menurunkan lengan, motor DC 4
digunakan untuk menjepit dan melepas benda. Kedua motor DC  inj
digerakkan oleh driver motor vaitu 1C L1293, sedangkan 1293 ity sendiri
mendapatkan masukan dari mikrokontroler dari -

° - Port 0 bit 6 untuk motor lengan naik (motor DC 3y,

- Port 0 bit 7 untuk enuble motor DC 3.

- Port 2 bit 7 untuk motor lengan turun (motor DC 3).

¢ - Port 2 bit 4 unptuk motor lengan melepas benda (motor DC 4),
- Port 2 bit 5 untuk motor lengan menjepit benda (motor DC 4).

- Port 2 bit 6 untuk enable motor DC 4.




n

1

BAB YV

PENUTUP

Kesimpulan

Berdasarkan hasil dari perancangan dan pengujian dapat disimpulkan bahwa;

(B

Lad

Sensitifitas dari setiap sensor garis (sensor infra merah) berbeda —
beda.

Saat menurunkan benda kedua dan Ketica ketika robot sedang
menyusun menara, Putaran reverse digunakan pada motor lengan

robot untuk menangeulangi putaran sisa motor,

Lengan robot akan bekerja sctelah robot mendeteksi titik teneah

Kit sensor infra merah pendeteksi benda dapat mendeteksi benda lebih
Jauh Ketika benda vang dideteksi telah mencapai dua tumpukan, hal ini

disebabkan oleh Iebih luas dan Iehih tinpeinva permukaan benda vang

[§ 59}

menghadap ke sensor.
Garis yang terfalu kecil lebarnva akan menyebabkan salah pembacaan
pada sensor garix,

HRAng o pasnya o posist penjepit saat omenjepit benda akan

imempengaruhi kepresisian susunan menara,

&
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Saran
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Fototransistor dan IRED harus diseting dengan baik karena akan
mempengaruhi kerja dari sensor.

Sebaiknya menggunakan medan vang bersih untuk dilalui robot
pengikut garis karena akan mempengaruhi kualitas pembacaan sensor
garis.

Lengan robot sebaiknya dibuat dari bahan vang ringan agar tidak
membebani kerja motor. dan didisain lebih baik lagi agar dapat
meletakkan benda lebih presisi.

Robot ini masih sangat sederhana dan diperlukan penelitian lebih

lanjut untuk mengembangkan robot dengan sensor infra red.
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JAN KIRI)
anan_maju
{anan_E
<{anan_mundur

Kiri_E
Kiri_maju
Kiri_mundur

Tengan_naik
Lengan_E
Tengan_turun

sensor
MEKANIK)

M23

jepit_E
%ep1t
epas

Mx_0
Mx_1
Mx_2
Mx_3

IR

TR2
T2MOD
; T2CON
TL2
TH2
TF2
RCAP2L
RCAP2ZH

IR_KN
ir_kn_0
ir_kn_1
;ir_kn_x
ir_kn_2

IR_KR
ir_kr_0
ir_kr_1
;ir_kr_x
ir_kr_2

reg_sensor
benda

benda)
Jpt_buka
semua
Tengan_bawah
Ipt_tutup
udah maxsimal
lengan_atas

IR _reg
reg_1

Data
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit
Bit

Data
Data

Bit
Bit

Bit
Bit
Bit
Bit

Data

Bit

Data
Data
Data
Data
Bit

Data
Data

Data
bit
bit
bit
Data
bit
bit
bit
data
bit
bit
bit

data
bit

80H.
Bit
80H.
80H.
Bit
80H.

80H
80H

PROGRAM. ASM
O80H ; PORT O (UNTUK MOTOR dc O DAN 1) (RODA KANAN

0
2
3 -
5
6
7

1

y

0AQH.7

OBOH

OAQOH
Bit

OAQH.
0AOH.

OAOH.
OAQH.
OAOQH.
OAQH.

090H

0caH
0C9H
0C8H
OCcH
OCDH

0C8H.

OCAH
OcBH

20H

20h.0

20h.
bit

[any

20h.3

21H

21h.0

21h.
bit

=

21h.3

22h
22h.

bit

22H.
bit

22H.

23h
24h.

0

QRENW St

80H.1 ; Enable MO (kanan)

Enable M1 (Kiri)
80H.4

Enable M2

;PORT 3 (UNTUK MASUKAN LIMIT SWITCH DARI

; PORT 2 (UNTUK MOTOR STEPPER 2 DAN 3)

0AOH.6 ; Enable M3

;PORT 1 (MENDETEKSI LINE)

.
3

INFFRA RED SENSOR GARIS KANAN
20h.2

INFFRA RED SENSOR GARIS KIRI

21h.2

; data Timit switch yang aktif

; ada benda (set = ada benda, clr = tdk ada
22H.6 ; Timit switch untuk penjepit lepas

; _limit switch untuk lengan posisi di bawah
22H.4 ; Timit switch untuk penjepit klo

; limit switch untuk lengan posisi atas

; set = timer0 menjadi counter up dan
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PROGRAM. ASM

verhenti dari setb tro0 Tuar,

; clr = timer0 menjadi counter down dan

derhenti apabila R5 sudah 0,

nundur
reg_2

kanan_lebih_besar
kiri_lebih_besar

Data_sama
Data_nol
Data_penuh
CTRL
jumlah
count
sample_data
ctr_kanan
ctr_kirig
reg_trl_a
reg_trl_b

sementara
Smtr_Kn_mj
Smtr_Kn_E
Smtr_kKn_mdr

Smtr_Kr_E
smtr_Kr_mj
smtr_Kr_mdr

setting

; R5 sebagai hasil hitung dan setting hitung

P
Interup_tr0:

kontrol "enable" motor kanan dan kiri

menghitung naik/turun pe

tr0_a:

bit 24h.1 ; set = bawa benda, clr = tidak bawa benda
bit 24h.2 ; aktif 1 bila IR_Kn > IR_Kr
bit 24h.3 ; aktif 1 bila IR_Kn < IR_Kr
bit 24h.4 ; aktit 1 bila IR_Kn = IR_Kr
bit 24h.5 ; aktif 1 bila IR_Kn = IR_Kr = 0
bit 24h.6 ; aktif 1 bila sensor garis menyala semua
data 24h
data 25h ; jumlah tumpukan yang ada
data 26h ; data cacahan dari R5 (TRO)
data 27h ; gumTah sampling data IR
data 28 ; counter lebar dihitung dari kanan
data 29h ; counter lebar dihitung dari kiri
data 2Ah
data 2BH
data 2CH
Bit 2CH.0
Bit 2CH.1 ; Enable MO (Kanan)
Bit 2CH.2
Bit 2CH.3 ; Enable M1 (Kiri)
Bit 2CH.4
Bit 2CH.5
data 2DH ; untuk setting timer 1
org 0000h
L3Imp START
org 0003H ; vektor +interup dr P3.2
nop
reti
ORG 000BH ; vector interup timer 0
jmp Interup_tr0
ORG 001BH ; vector interup timer 1
jmp Interup_tril
ORG 002BH
nop
RetI
Inc R4 ; digunakan unt membentuk signal pulsa pada
Cjne R4,#09h,tr0_a ; selain itu digunakan untuk
r%erakan motor
clr kanan_e
clr kiri_e

Cjne R4,#2fH,T0_0
setb kanan_e
setb kiri_e

jnb reg_1, TO_1
Inc RS
mov R4,#00h
Page 2




PROGRAM. ASM

Timp TO_O
0_1 mov R4, #00h
dec RS
C?ne R5,#00H,TO_O
clr TroQ
lTcall motor_semua_mati
T0_0 RetI
Interup_trl: xch a,setting ; untuk counter down dengan setting
cacahan diregister "setting"
dec A
jnz tl_end
clr trl
tl_end xch a,setting
reti
tunda mov r3,#0ffh ; 4ABS ; untuk memberikan tunda
waktu
tunda_c mov R2,#0fh
tunda_B mov rl,#19h
tunda_a djnz rl, tunda_a
djnz r2, tunda_B
dinz r3, tunda_c
ret
tundal: mov r3,#03h ;465 ; untuk memberikan tunda
waktu sesaat untuk keperluan reverse motor
1imp tunda_c
Turun: lcall motor_semua_mati ; untuk menggerakkan lengan ke bawah

dengan batasan Timit swi

turunl:

turun2:

turun3i:

turun_end:

denga batasan limit swit

naikl:

tch yang ada

setb Tengan_turun
clr lengan_naik
setb lengan_e

jb reg_2,turun3

Tcall cari

jnb lengan_bawah, turunl
clr Yengan_turun

setb lengan_naik

Tcall tundal

jmp turun_end

Tcall cari

jb Tengan_bawah, turun?
jb trl,turun3

jmp turun2

Tcall motor_semua_mati
clr tri

1ﬁa11 motor_semua_mati
C

setb lengan_naijk

setb Tengan_e

Tcall carj

jnb Tengan_atas,naikl
setb Tengan_turun

clr Tengan_naik

lcall tunda1l

Tcall tundal

clr Tengan_e

; untuk menggerakkan lengan keatas
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PROGRAM. A_SM
Tcall motor_semua_mati
ret

Atr_depit:

setb jepit ; untuk menjepit benda

1ingga limit switch aktif

jepit_1:

clr lepas
seth jepit_e
Tcall cari
?nb %pt_tutup,jepit_l
call tunda
Tcall tunda
clr qepit_e
Tecall motor_semua_mati
ret

Mtr_1epas:
buka aktif

Jepas_1:

setB Jepas ; untuk membuka penjepit hingga Timit switch

clr jepit
setb jepit_e

Jcall cari
jnb jpt_buka,lepas_1
clr ?epit_e
Tcall motor_semua_mati
ret

B1k_Kn:

mov MO1,#00h ; belok kanan, tetapi apabila

ir_kn_2 aktif maka putar kanan

y

jnb ir_kn_2,blk_kn_0
?nb ir_kn_x,blk_kn_0O
call maju

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

jmp putar_kanan

blk_kn_0O: setb Kiri_maju
clr kiri_mundur
seth Kiri_E
ret
é?k_Kr: mov MO1,#00h : belok kiri, tetapi apabila ir_kr_2

aktif, maka putar kiri

jnb ir_kr_2,blk_kr_0
%nb jr_kr_x,blk_kr_0
call maju

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Timp putar_kiri

blk_kr_0: setb Kanan_maju
clr kanan_mundur
setb Kanan_E
ret
6utﬁr7i§6: - Tcall putar_knan ; putar kanan hingga didapat ir_kr_0
= akKt1
P180: Tcall cari

mov A, IR_kn
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PROGRAM.ASM

cjne A,#0fh,pP180
mov A,IR_kr

cjne A,#0fh,pP180
Timp zz1

putar_knan: _
instruksi selanjutnya

setb Kanan_mundur

clr kanan_maju
setb Kiri_maju
clr kiri_mundur
setb Kiri_E
setb Kanan_E
ret

5utarnkanan:
ir_kr_0 = aktif
zz1:

Tcall putar_knan

lcall cari

jnb ir_kn_2,zz2
mov C,reg_1

mov fO,C

seth tro

jnb ir_kr_0,zz1
LCALL MOTOR_SEMUA_MATI
clr tr0

mov C,f0

mov reg_1,C

ret

putar_kri:
instruksi selanjutnya

setb Kanan_maju

clr kanan_mundur
setb Kiri_mundur
clr kiri_maju
setb Kiri_E

setb Kanan_E

ret

6utar_k1r1:
= aktif
Yyl:

yy2:

Tcall putar_kri

Tcall cari

jnb ir_kr_2,yy2
mov ¢,reg_1

mov f0,C

setb tr0

jnb dir_kn_0,yyl
LCALL MOTOR_SEMUA_MATI
clr tr0

mov C,f0

mov reg_1,C

ret

ma%u:_
selanjutnya

setb Kanan_maju

clr kanan_mundur
seth Kiri_maju
clr kiri_mundur
setb Kanan_E
setb Kiri_E

ret

mundur:
instruksi selanjutnya

setb Kanan_mundur

clr kanan_maju
Page 5

; putar kanan hingga dapat

; putar kanan hingga didapat

; putar kiri hingga didapat

; putar kiri hingga didapat ir_kn_0

; maju hingga di dapat instruksi

; mundur hingga didapat



PROGRAM. ASM

setb Kiri_mundu
cir kiri_maju
setb Kanan_E
setb Kiri_E

ret

r

éari: mov A,#0ffh

mov sensor,#0ffh

mov RO, #00h

cari_1: mov IR,#0FFh
anl A,IR
mov reg_sensor,
inc RO

senhsor

cjne RO,#01h,cari_1

cpl A

Anl A,#0BBh

mov IR_reg,A
pada register IR_KN dan IR_KR

Timit switch
anl a,#0Bh
Mov TIR_Kr,A

Mov A,IR_reg
anl A,#0BOh

Swap A

Mov IR_Kn,A

ret

; mencari data garis dan menyimpan hasilnya

; selain itu untuk membaca kondisi dari

éanding_data: clr kanan_Tebih

clr data_sama
clr data_nol
clr data_penuh

Bd_O: mov A,IR_reg
jnz Bd_1
setb data_nol
Tjmp Bd_end

Bd_1: mov a, Ir_kn
clr ¢
subb a,Ir_kr
jnc Bd_2
setb kiri_lebih
Timp Bd_end

Bd_2: mov a,Ir_kr
clr ¢
subb a,Ir_kn
jnc Bd_3
setb kanan_lebi
Tijmp Bd_end

Bd_3: mov a,ir_reg
cjne a, #O0BBh,
setb data_penuh
Tjmp Bd_end

Bd_4: mov a,Ir_kr

_besar
clr kiri_Tebih_

besar

_besar

h_besar

Bd_4
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PROGRAM. ASM

clr ¢
subb a, Ir_kn
jnz 8d_end
setb data_sama
Bd_end: ret
motor_semua_mati : mov MO1,#00h ; motor smua pada kondisi mati
mov M23,#00h
ret
berhenti_cepat: mov sementara, m01

cpl smtr_kn_mj
cpl smtr_kn_mdr
cpl smtr_kr_mj
cpl smtr_kr_mdr
mov MO1, sementara
Tcall tundal
Tcall tundal

mov MO1,#00h

ret
éari_posisi_tengah: 1call motor_semua_mati
benda yang dideteksi dengan

setb reg_1

setb trQ

Tcall putar_knan
membagi dua
setb tro0

Cpt_1: mov reg_sensor,sensor
jb benda, cpt_1
clr tro
Tcall motor_semua_mati

mov R5,#00h
mov R4,#00h
setb reg_1
setb tr0

Tcall putar_kri
seth tr0

Cpt_2: MoV reg_sensor,sensor
jnb benda, cpt_2

Cpt_3: mov reg_sensor, sensor
Jb benda,Cpt_3
clr tr0
Tcall motor_semua_mati
mov ctr_kanan,R5

mov rS5,#00h

mov R4, #00h

setbh tr0

Tcall putar_knan
setb trQ

Cpt_4: MoV reg_sensor,sensor
inb benda,cCpt_4
Page 7

; mecari posisi tengah dari

; menghitung Tebar benda dn




pt_5:

Cpt_6:

PROGRAM. ASM

mov reg_sensor, sensor
{b benda,cpt_5 )
call motor_semua_mati
clr tro

mov ctr_kiri,R5

mov a,ctr_kanan
mov b,#2h

div AB

mov r5,A

mov R4, #00h

clr reg_1

setb tr0

Tcall putar_kri
setb tr0

mov a,rS

jnz Cpt_6

clr tr0

Tcall motor_semua_mati
mov r4,#00h

ret

cari_titik_awal:

dideteksi

titik_awal_1:

mov rs5,#00h ; mencari titik awal saat benda
setb reg_1

setb tr0

Tcall mundur

mov reg_sensor,sensor

jb benda,titik_awal_1

clr tro

mov count,R5

Tcall motor_semua_mati

y
Cari_posisi:

Cpx2:

mov R4 ,#00h
ret
lcall motor_semua_mati : mencari posisi

lcall cari_posisi_tengah
?nb reg_2,CPx2
jmp benda_turun
Tcall mtr_Tepas
Tcall turun

Tcall mtr_jepit
Tcall tunda

Tcall naik

seth reg_2

1call putar_knan
Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

lcall putar_kanan
ret

y == =

Cari_posisil:

dengan mengkombinasikan

dan cari posisi tengah

Tcall cari_posisi_tengah ; mencari posisi yang tepat

Tcall cari_titik_awal ; procedure cari titik awal
clr reg_1
mov r5,Count+20
mov r4,#00h
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Cpl:

Cp2:

PROGRAM. ASM

Tcall maju

setb tr0

mov reg_sensor,sensor
cjne r5,#00h,cpl

Tcall cari_arah_benda
jmp cari_posisi

Tcall mundur
mov r5,#0ffh
clr tro

ret

jnb benda,cp

clr tr0

Tcall cari_posisi_tengah
%nb reg_2,CpP2

jmp benda_turun
Tcall mtr_lepas
Tcall turun

icall mtr_jepit
Tcall tunda

Tcall naik

setb reg._2

Tcall putar_knan
Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall tunda

Tcall putar_kanan
ret

Benda_turun:
mengambil benda

benda pertama s/d ke 3)

Benda_turun_1:

Benda_turun_2:

mov a,jumiah
cjne A,#00h,benda_turun_1

clr reg_2

Tcall turun

Tcall mtr_lepas
Tcall naik

inc jumlah

Tijmp benda_turun_4

mov A, jumiah

cjne A,#01h,benda_turun_2
mov setting,#43H

setb trl

Tcall turun

Tcall mtr_lepas

Tcall naik

inc jumlah

Tjmp benda_turun_4

mov A,Jumlah
cjne A,#02h,benda_turun_3

mov r5,#55h

clr reg_1l

seth tr0

Tcall maju

jb tro0,$

Tcall cari_posisi_tengah
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; procedure lengan turun saat

; atau menurunkan benda (




PROGRAM.ASM
mov setting,#3DH
setb trl
Tcall turun
lcall mtr_1lepas
Tcall naik
inc jumlah
1jmp benda_turun_4

Benda_turun_3: mov r5,#0B0OH
clr reg_1
setb tr0
Tcall mundur
ib Tr0,$
call motor_semua_mati
mov jumlah,#00h
Tijmp benda_turun

Benda_turun_4: clr reg_2
Tcall kondisi_awal
Tcall putar_knan
Tcall tunda
Tcall tunda
Tcall tunda
Tcall putar_kanan
; Timp cek_zero
ret
kondisi_awal: call naik
call mtr_lepas
ret

Cari_arah_benda: setb reg_1
setb tr0
Tcall maju
Tcall tunda
Mov setting, #20
Tcall putar_knan
seth tri1
Cab_0: mov reg_sensor, sensor
jnb trl,cab_1
%nb benda, Cab_0 -
call motor_semua_mati
clr trl
ret

Cab_1: Tcall motor_semua_mati
mov setting,#40

Tcall putar_kri
seth tril
Cab_2: mov reg_sensor, sensor
jnb trl,cab_end
jnb trl,cab_2

Cab_end: Tcall motor_semua_mati
clr tro
ret

START: Tcall tunda

Tcall tunda

call kondisi_awal

Mov IE,#100010108
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cek_zero:

cz_1:

Cz_la:
cz_2:
cz_3:

Cz_4:

Cz_4b:;

Cz_4c:

PROGRAM. ASM
Mov TMOD,#0010010B
Mov TZMOD,#00000000B
Mov TLO,#00H
Mov THO, #00H
Mov TL1,#0O0H
Mov THL,#00H
Mov TL2,#00H
Mov THZ,#00H
Mov RCAP2L,#00H
Mov RCAPZH, #00H

Mov R4,#00
Mov R5,#00

Mov R3, #00

Tcall motor_semua_mati
Mov sensor,#0fTH

mov jumlah,#00h

mov CTRL,#00h

mov reg_sensor,sensor
mov ir_reg,0FFh
jnb benda,Cz_1
1call berhenti_cepat
1call cari_posisi
1jmp cek_zero

Tcall cari

Tcall banding_data

%nb kanan_lebih_besar,cz_2
call bik_kn

Tjmp Cz_end

jnb kiri_lebih_besar,Cz_3
Tcall blk_kr

Tjmp Cz_end

{nb data_sama,Cz_4
call maju

1jmp Cz_end

%nb data_nol,Cz_5
call berhenti_cepat
jnb reg_2,Cz_4a

mov a,jumiah

jnz Cz_4b

Tcall benda_turun
jmp Cz_end

mov r5,#088h

cir reg_1l

setb tr0

Tcall maju

setb tr0

Tcall cari

jnb tr0,Cz_4a

%nb benda, Cz_4c
call tunda

1call tunda
1call tunda
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; REGISTEER LOOPING UNTUK TIMER 0
; REGISTEER LOOPING UNTUK TIMER 1

Mov R2,#00 ; REGISTEER LOOPING UNTUK TIMER 2
y



Cz_4a:

cz_5:

Cz_end:

END

PROGRAM, ASM
clr tr0
lTcall berhenti_cepat
clr tr0
jmp cek_zero
mov t10,#00h
mov th0,#00h
lcall cari_posisi
lcall benda_turun
Timp Cz_end

clr tro
lcall putar_kanan

jmp Cz_end

%nb data_penuh,cz_end_
call motor_semua_mati

jmp Cek_zero

Page 12




