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ABSTRAK

Dalam bidang
untuk menghasiltkan
silinder.

Dalam
posisi dari

industri, mesin

tugas akhir ini akan dibuat

tool dan pengontrolan posisi

{(pemakKanan) . Data model yang dibuat

ditransfer ke-RAM dan selanjutnya da
diproses oleh kontroller type 8035. Data d
oleh
Jika tidak sama Kontroler akan menggerakkai
mengatur posisi tool sampai posisi tool
data yang disimpan di-RAM. Untuk pembuataf
dan transfer data mode]

tinggi yaitu Pascal. Sedang untuk kontrollgr
bahasa tingkat rendah vyaitu bahasa asy
Kontroller 8035,

Has i} tugas akhir ini dapat digy
mengontrol posisi dari tool sehingga akan
pekerjaan dari operator, yang biassi
pembubutan memerlukan Ketelatenan dan Ketg

sangat tinggi.

bubpt
benda-benda Kerja yang

Hari

Kontroller dan dibandingkan dengan posisi

digunakan
berbentuk

pengontrolan
feeding
di | BM PC
a tersepbut
-RAM diambil
tool,

yang
dengan
mode

motor
Sama
data

Ke-RAM digunakan bghasa tingkat

digunakan
embly dari

nakan untuk
mempermudah
proses

yang

nya
litian




KA

[A PENGANTAR

Puji SYuKur Kami panjatkan Kehadl

Yang Maha Esa telah melimpahkah berkat dan

sehingga penulis dapat menyelesaikan tugas

berjudul

.
.

"PERENCANAAN DAN PEMBUATAN ALAT KONTROL KH

BUBUT DENGAN MENGGUNAKAN MIKROKOMPUTER M4

Adapun tugas akhir ini mempunyai Y

sebanyak 6 SKS (Satuan Kredit Semester) dan

pelengkap persyaratan guna mempéroleh gel

tekKnik elektro pada fakultas teknologi indus

teknik elektro Iinstitut Teknologi

Surabaya.

Datam penyusunan tugas akhir in

melakukan penyusunan berdasarkan pada teori-

telah didapat selama Kuliah, literatur, bimb

dosen pembimbing, dosen wali serta pihak-

yang telah membantu dan mendorong semangat p¢

akhir

RJA

ar

tri

Sepuluh

teori

b i hak

irat Tuhan
ranmatNya,

yang

MESIN

o35L"

eban kredit

merupakan

sarjana

Jurusan
Nopember
i penulis
yang
ingan dari

tain

PNyusunan,

Penulis berharap agar Tugas AKhirlini dapat
memberikan banyak manfaat bagi para pemipaca pada
umumnya serta mahasiswa elektro pada Khususnya.




AKhir KkKata tak lupa penulis menyampaikan
banyak terima Kasih vyang sebesar-besarnya atés
bimbingan, nasihat serta dorohgan dari
- Ir. Nawantowibowo sebagai dosen pembimbinljg dan dosen

wali.
- Rekan-rekan mahasiswa bidang studi Elektrbnika yang
telah banyak membantu,
- Serta semua pihak vyang telah banyak membantu

terwujudnya tugas akhir ini.

Surabavya, Nopember 1990

Penul}s,




BAB

DAFTAR 1S/

- I

HALAMAN
ABSTRAK ... e ' ' i v
KATA PENGANTAR .. vvvvrvvnn, Ce : v
DAFTAR S| ..uvvrvnnnn. e e Vi
DAFTAR GAMBAR .+ v v vvv s, i X
DAFTAR TABEL v vvvvvviiiiiiereereeennnnas]inn, X
PENDAHULUAN vt vniies v 1
1. LATAR BELAKANG v ivnnnnnnifonn, 1
b, 2. PERMASALAHAN ... ovvirevnnnnneendon., 3
1.3, PEMBATASAN MASALAH .. ......vvvv... . 3
1.4, METODOLOGI vvvvvvnnvnnnennennnns 4
I.5.  LANGKAH-LANGKAH PEMBAHASAN ........ ... 4
TEORT PENUNUANG .\ttt tt et n i, . 5
I1.1. PENDAHULUAN ........... e - 5
l1.2. MESIN BUBUT ..... e 5
l1.2.1. TOOL MESIN BUBUT ......... .. 6
11.3.. MIKROKOMPUTER SERPIH TUNGGAL 8035 [.... 7
11.3.4, ARSITEKTUR ..o vvvvvnnnnnden, 8
11.3.2, PROGRAM MEMOR! ..........J.... 10
11.3.3, DATA MEMOR! ....vvvvvnnnd|inn 11
11.3.4. INPUT / OUTPUT ..........|.... 13
I1.3.5. PROGRAM COUNTER DAN STACK| ... 16

Vi




14,.3.6. PROGRAM STATUS WORD ..... SO 18

11.3.8. INTERUPT . ..., v o], 20
11.3.8.1 WAKTU INTERUPT ....... ..., 21
bi.3.9. PEWAKTU / PENCACAH .,..... e 21
F1.3.9.1 SEBAGA! PENCACAH ......;.. 23
11.3.9.2 SEBAGA| PEWAKTU ......L ... 24
i1.3.10. CLOCK DAN RANGKAIAN PEWAKITU. . 24
FE.3.14. RESET oo i i i i v oo 26
11.3.12. PENJELASAN PIN-PIN ......|.... 27
1.4, MEMORI .ot onoonafenas 30

11.4.1, ROM (READ ONLY MEMORY) ...... 30
I1.4.2. RAM (RANDOM ACCESS MEMORY]) .. 31
11.4.3. PENGAMBILAN DATA DARI MEMORI 32
11.4.4. PENGIRIMAN DATA KE MEMORI| ... 33
b, 5, INTERFACING KE IBM PC ..... N P 34
I1.5.1. SLOT PERLUASAN IBM PC ....].... 35

11.5.2. PENGALAMATAN | /O PORT PADA IBM

PC .. i N 38
1.6, OPTOCOUPLER ...... ..t vun N 42
P 7. RELAY o i it i it v ene e e N I
1.8, MOTOR ARUS SEARAH ........vvvvvuvnfonn 46

11.8.1 PENGOPERASIAN DAN KARAKTERISTIK
MOTOR DC ......vov v n 48
11.6.2 PENGATURAN KECEPATAN MOTOR| DC

SHUNT ........... S 50




.....

ooooo

b11., PERENCANAAN ... ......... ..., S P
Thto4. PENDAHULUAN ..., ... i vien ool
bii1.2. BLOK DIAGRAM SISTEM ........... . ...
}11.3. PRINSIP KERJA SISTEM ,........... N B

i11.3.1. BAGIAN SISTEM KONTROLLER
111.3.2., BAGIAN INTERFACE UNTUK IBM PC
111.3.3. BAGIAN DRIVER DAN SENSOR
11,4, PERENCANAAN SISTEM KONTROLLER ........
i11.4.1, PERLUASAN PROGRAM MEMORI
111.4.2. PERLUASAN DATA MEMOR! .. .|.
111,4,3, INPUT - OUPUT PORT ...... .
111.5., TRANSISTOR SEéAGAI PENGEMUD | RELAY
111.6. INTERFACING PENYIMPANAN MODEL DI-RAM
lt1.6.1. 1/0 MAPPING PADA IBM PC ..
111.6,2, SISTEM PENGKODEAN ......,.
111.6.3. PENYANGGA .. ....... v
111.6.4, LATCH .o vi v v oo
11,7 PERANGKAT LUNAK ... ..., i,

FV.  PENGUKURAN . i v v oead]en
iv.1. PENDAHULUAN ............:.... ..... e
IV.2. PENGUKURAN SINYAL PSEN . .............
IV.3. PENGUKURAN SINYAL ALE ............
V.4, CONTOH PEMBUATAN MODEL ...........

Vo PENUTUPR L i e v e e

DAFTAR PUSTAKA . ittt it e

vViii

'''''

53

53

53

54

58

59

59

60

62

64

66

68

69

70

71

73

75

83

83

83

84

85

91

93



LAMPIRAN A : DATA SHEET .......... oot 95
LAMPIRAN B : SOFTWARE LISTING ........... coeeo 102

USULAN TUGAS AKHIR ..., . i cee e 121




DAFTIAR GAMBAR

GAMBAR HALAMAN
2.1 “GERAKAN KETIKA PEMBUBUTAN ., ... .o dn 5
2.2 PROGRAM MEHORY Y = O K 11
2.3 DATA MEMORY MAP ... vt ve vt 12
2.4 STRUKTUR °‘QUAS| BIDIRECTIONAL PORT’ ... [|.. 14
2.5 PROGRAM COUNTER STACK ...t vvvvvvoaiten 17
2.6 PROGRAM STATUS WORD (PSW) ........c.. . 19
2.7 INTERUPT LOGIC ... .ttt ovr vt 20
2.8 TIMER/ EVENT COUNTER ., ... v vvn v} 23
2.9 CYCLE PEWAKTU ..o v i vinnv v oo ap s 25
2.10 EKSTERNAL RESET ... vl oo 26

2.11 DIAGRAM WAKTU PENGAMBILAN DATA DARI MEMDRY 32

2.12 DIAGRAM WAKTU PENGIRIMAN DATA KE MEMORY| .. 33
2.13 KONFIGURAS! PIN PADA SLOT IBM PC‘...,..... 36
2.14 PEMBAGIAN ALAMAT 1/0 PORT PADA IBM PC .|... 39
2.15 SIMBOL OPTOCOUPLER . ..o v odios 43
2.16 RELAY HISTERISIS ... v 45
2.17 SIMBOL MOTOR DC ... v v v v oo v v oo oo 48

2.18 PENGATURAN TEGANGAN DAN ARUS PADA KUMPARAN

MEDAN ot i v tnnnnonronrororonsoconsasasfoon 50

2.19 PENGATURAN TEGANGAN DAN ARUS PADA ARMATURE 51




BLOK DIAGRAM SISTEM ..... ...

PENGAMBILAN INSTRUKS| DAR! PROGRAM

RANGKATAN PROGRAM MEMORY LUAR ,......

TIMING DATA MEMORY LUAR .............

RANGKAIAN SISTEM DATA MEMORY LUAR

PORT {1 SEBAGAI INPUT PORT .........

INTERUPT DAN COUNTER ... .. vevv vy

TRANSISTOR SEBAGA! PENGGERAK RELAY

ALAMAT | /0 PORT PADA SLOT .........

RANGKAIAN SISTEM PENGKODEAN ......,

RANGKATAN BUFFER .. ...y

RANGKATAN LATCH .. ......0vivinnnnn,

DIAGRAM AL IR KONTROL MESIN BUBUT

BENTUK GELOMBANG PSEN .........o0vu..
BENTUK SINYAL ALE ............. v
FOTO DARI ALAT YANG DIBUAT .........
TAMPILAN UTAMA DAR| PEMBUATAN MODEL

PEMILIHAN GAMBAR MODEL PERTAMA ...

PENGISIAN PARAMETER MODEL PERTAMA
PEMILIHAN GAMBAR MODEL KEDUA ...,

PENGISIAN PARAMETER MODEL KEDUA

PEMILIHAN GAMBAR MODEL KETIGA ....

.10 PENGISIAN PARAMETER MODEL KETIGA

HASIL AKHIR DAR| MODEL YANG DIBUAT

60
61
62
63
65
66
67
70
T
73
74
78
84
85
86
86
87
87
88
88
89
89

90




OAFTAR TABEL
I T

TABEL HALAMAN
2.1 FUNGSI DARI PIN=-PIN MBO35L ........ ... ... e 28
2.2 t/0 PORT DALAM SISTEM BOARD ............ e 40
2.3 1/0 PORT DILUAR SISTEM BOARD ........... Cee 41
3.1 TABEL KEBENARAN DECODER 74LS8138 ........ e 71
3.2 TABEL KEBENARAN 74LS245 .. ..... v e 72

3.3 TABEL KEBENARAN LATCH 74LS377 .......... Che 74




PENDAHULUAN

BAB |

LATAR BELAKANG

Dalam bidang industri sering dibutun

kKerja presisi dengan bentuk tertentu. Yang

paik diameter maupun panjangnya dituar kKeten

ada dipasaran.,

terseb

Untuk menghasilkan benda-benda Kerja

salah satu peralatan yang sering digunaK

mesin pubut. Mesin bubut digunakan untuk me

penda Kerja berbentuk silinder seperti baut,

pegangan tangan dan lain-lain.

Pengerjaan pembubutaﬁ dilakukan dengan memu

RKerja pada porosnya,

permukaan bahan Kerja tersebut sehingga

penda Kerja sesuai dengan Keinginan.

Dengan Kemajuan hbidang elekKtron

demiKian pesat dan ditemukannya mikropros

menjadi pusat pengolahan data, mak a ti

dihindari digunakannya Komponen-koemponen g

_tersebut sebagai pengontrol posisi dari P4

mana pada beberapa Jjenis mesin bubul mg

pengontrolannya masih dilakukan secara manual,

Dalam tugas akhir ini akan dibahag

L

dan Kemudian pahat akap

an benda
JKurannvya,
tuan yang
t, mak a
hbn adalah
hghasilkan
ulir, as,
tar bahan
memakan
didapatikan
iKa yang
esor yang
dak bisa
lektronika
hat, yang

del lama,

mengenai




PENDAHULUAN

BAB |

LATAR BELAKANG

Dalam bidang industri sering dibutun

Kerja presisi dengan bentuk tertentu,. Yang

paik diameter maupun panjangnya diluar Keter

ada dipasaran.

Untuk menghasilkan benda-benda Kerja‘ tersel
salah satuy peralatan vyang sering digunal
mesin pbubut. Mesin bubut digunakan untuk m§
benda Kerja berbentuk silinder seperti baut,
pegangan tangan dan lain-lain.

Pengerjaan pembubutaﬁ dilakukan derngan memy
Kerja pada porosnya, dan kemudian pahat akg
permukaan bahan kerja tersebut sehingga

benda Kerja sesuai dengan Keinginan.

Dengan kKemajuan bidang elektrof
demiKian pesat dan ditemukannya mikroprog
menjadi pusat pengolahan data, mak a 1
dihindari digunakannya Komponen-Koemponen 4§

tersebut sebagai pengontrol posisi dari pj
mana pada beberapa Jjenis mesin bubut mdg

pengontrolannya masih dilakukan secara manua

Kan benda

ukurannya,

tuan yang
ut, maka
an adalah

nghasilkan

ulir, as,
tar bahan
n memakan

didapatkan

ika yang
esdr yang
dak bisa

leKtronika
hat, vyang

del lama,

Dalam tugas akhir ini akan dibaha$ mengenai




perencanaan dan pembuatan pengontrol Kerja dajri mesin
bubut, yaitu pengontrolan dari posisi pahat dan gerakan
pemakanan dengan menggunakan mikrokomputer sebagai

sarana pengontrol Kerja dari mesin tersebut.

l.2 PERMASALAHAN

Dalam praKteknya, untuk mendapatkan jdiametler

penda Kerja yang diinginkan dari proses' pdmbubutan,
adalan suatu proses yang memerlukan Ketel{tian dan
kKetelatenan cukup tinggi. Begilu Jjuga JjiKa diinginkan
suatu pekerjaan vyang masal, dimana sebuah model
digunakan berkali-Kali.
Untuk mengatasi permasalahan tersebut maka |digunakan
Kontroller sebagai pengatur posisi Pahat dan]| pengatur
gerakan pehaKanan. Dan sebagai penyimpan dhta model
digunakan RAM, sehinéga sebuah model dapat | digunakan

untuk hroses yang berulang.

1.3 PEMBATASAN MASALAH

Uuntuk perencanaan pembuatan pengontrdl Ker ja
mesin bubut ini panjang daeran pemakanan ’dibatasi
sampai 250 mm dan panjang daerah pengaturifan posisi
pahat dibatasi sampai 50 mm.
untuk pembuatan gambar modél yvang | dilakukKan
oleh IBM PC/XT digﬁnaKan program pahasa pascdl, sedang

untuk pengolahan yang dilakukan oleh kKontroller bahasa




program yvyang digunakan adalah assembly 8035,

.4 METODOLOGI

Gambar model vang dibuat di

ditransfer Ke RAM metlalui card interface.

mode

perubahan 1 mm dari panjang sumbu X,

yang ada di-RAM akan dibandingkan oleh

dengan posisi dari pahat, jikKa data tidak §4
posisi pahat maka Kontroller akan menggerakkj

sampai posisi sama dengan data yang ada. J

4

telah sama dengan data maka motor pemakanan 4§

mm dan Kontroller akan mengambil data selanjy

dibandingkan dengan posisi yang baru di
seterusnya,
.5 LANGKAH LANGKAH PEMBAHASAN

Setelah mengulas tentang bab pq

pada bab dua akan dibahas segala sesuatu meng

dasar baik mengenai Kontroller, teknik mer

perangkat Kerasa ke IBM PC/XT, motor dc¢ dan

dan optocoupler sebagai sensor posisi.

dibahas

Pada bab Ketiga akan
perencanaan softiware dan hardwarenya, yaitg
sistem Kerja Kontroller, Komputer dan interfa

vang dikirim kKe-RAM adalah besar sumby vy

Selanjytnya

BM PC/XT
Iinformasi
setiap

data
Kontroller
ma dengan
n motor dc
Ka posisi
Kan maju 1
tnya untuk

n begitu

ndahuluan,
enai teori
ghubungkan

drivernya

. mengenai

mengenai

cenvya.




Pada bab Keempat akan dibahas mengenfai hasil
pengukuran dari percobaan dan akan dibandingkn dengan

data model.

Pada bab yang terakhir akan diberikan

—4

Kesimpulan menyeluruh sistem yang direncanakan.




-~ TEGR

BAB I
| PENUNJANG

1. PENDAHULUAN
Pada bab ini akan dibahas teori penuinjang vyang
berhubungan dengan perencanaan alat vyanlg dibuat,

pertama akan dibahas sedikit teori mengenai

Kemudian mengenai komponen serpih tunggal mi

mesin bubut

Krokomputer
intel MBO35L yang berfungsi sebagai pusat pengontrol,
EPROM sebagai Ssarana penyimpan  program ‘mehori, kAM
sebagai penyimpan data memori, opto coupler |,transistor
serta i1nterface Ke personal computer
It.2  MESIN BUBUTY

Mesin bubut adalah peralatan vyang| digunakan
untuk menghastilikan benda Kerja berbentuk ‘siliﬁder.
Banyak jenis mesin bubut yang digunakan dall am bidang
tndustri, dan yang sering digunakan adalah mesin bubut
Jenis ‘centre lathe’ . Proses pembubutan dilakukan

ya. Gerakan

dengan jalan memutar bahan Kerja pada porosn

'} Heinrich Gerling, *All About Hachine Tool®,
Wiley Eastern Limiied, New Delhi, 1965, hal 3.




¥ oAl ditakukan cien mesn bubut untuk mgmutar paban
Foer ya pada porosnya tni dirsebut gerakan utgma. Fahat
kemudian dratur sesuar dengan kedal aman pemdtongan yang
daanginkan., Gerakan 1Ny disebut gerakan pengaturan.
Setelahn pengaturan 1N drcapai sesual. dengan Yy ang
diringinkan mak a pahat akan digerakkan Kedepan untulk
me alkukan proses pemakanan, .Gerakan 1nt disdbut gerakan

Gambar 2.1

pemakanan. menun jukkan jenis-jer

dar proses pembubutan tersebut.
The rotating motlon of ¢
i3 called ‘culting or maln|
speed at which the mate
ed from the workplece Y
edge {9 called ‘cutling speed
otlo 1 The turning tool is set to th
olto of cut. This motion is cal
‘Motion",
Gambar .19
cerakan ketika pembubutan.’
I1.2.1 PAHAT MESIN BUBUTY
Untulkk memakan bahan Ker,a, pahat hg
o Lahan yang mempunyail s)fat keras, liat
¢l ibid hat. 13

31 ibid hat.25

1S gerakan

he workplece

motlon', The

1al §s remov.’
Iy the cutting
hd', .

desired depth

ed "Adjusting

rus terbuat

dan

tahan




Panas., Sifat Keras diperlukan supaya ugung

dtapat menembus Kedal am bahan Kergja. pé

mempunyar si1tat keliatan yang rendah menyebath

panat mudah patah. Sifat tahan panas mengjaga

darg Ujung pahat yang mengjadi panas Kef

bergesekan dengan bahan kerja.

Banyak jenis pahat yang . dibedaKa

bahan pembuatannya. Pahat dari baja tanpa

bDengan campuran karbon 0.5 - | /. KeKerasar

.5

pada suhu 250° ¢. Pahat dari baja campy

terdirg campuran Karbon, tungsten, Kromium,

all. Jenis ini hilang Kekerasannya pada suhu

Cemented carbide. Yang terdiri dari campur ar

atau molibdenium, Karpbon dan Kobalt, pada g

masih bekergja dengan baik, Jenis lain dari pd

pahat dengan ujung berlian yang mempunyai sif

keras. Mereka biasanya digunakan pad

penyelesaian dari proses dengan menggundg

Khusus.

Il M1 KROKOMPUTER SERPIH TUNGGAL INTEL 803

.3

MiKrokomputer Intel M80O35L adal g

mikrokomputer 8 bit yang berada dalam satu

tertbbuat dari chip'

Y., single-Chip 8-Bit Hicrocontroller.,
Philips Electronic Componen Haterials., 1986, hal. 2-f

Kan

silicon tipe N dengan memakai

dari pahat

hat yang
Kan ujung
KeKerasan
ika pahat

n menurut
campuran,
hya hilang
ran. Yang
vanadium
600° C,

tungsten
uhu 900° ¢
hat adalah
at sangat
a tahap

mesin

54)

la] sebuah
Kemasan,

proses




MOS. Mikrokomputer ini terdiri dari

- 8 bit Unit Pusat Pengolah (CPU)
64 x 8 RAM data memori

27 salur Input-Output

8 bit pewaktu/ pencacah

rangkaisan osilator dan clock

Mikroprosesor dan arithmetic processor diran

mikrokomputer

agar ini  mudah dan efisieh dipakai
sebagai pengontrol

Program memori yang dibutuhkan cukup efisien_
Karena semua instruksi hanya terdiri dari saju dan dua
byte instruksi, tidak ada instruK31 yang leb h panJang‘
dari dua byte.
F1.3.1. ARSITEKTURY
Bagran aritmatik

Bagian aritmatik dari prosesor fungsi dasar

Mmanipulas: data dari M8035L dan dapat diHagi dalam
beberapa blok

- Arithmetic Logic Unit (ALU)

- AKumulator

- carry Flag

- Pengkode Instruksi
cara pengoperasiannya yvaitu data yang disimpan didalam

ibig

Cang Khusus'




akumulator dikombinasikan didalam‘-Ar/thmet/c Logic
tn:t (ALU) dengan data yang berasal darf‘ sumber lain
misalnya register atau |/0 port, dan hasillnya akan
disimpan dir akumulator atau di register yang |tain.
Pengkode instruks,

Kode operasi atau op-code untuk setiap instruksi
program disimpan di pengkode instruxksi dan
dikkonversaikan Ke output yang mengontrol fungsi dari
masing-masing blok diagram dari bagian aritmdtik. Jalur
»nu' mengontrol sumber dari data dan registler tujuan
sama baikKnya dengan fungsi yang dilakukan di |ALU.
Arithmetic Logic Unit

Aritthmetic Logic Unit (ALU) menerima 8 bit data
ydang berasal dari satu atau dua sumber dan dibawéh
pengaturan dari pengkode instruksi akan mejhghasi lkan
kembali data 8 bit,

ALU dapat menjalankan instruksi-instruksi

Ada With or Wlthout carry

AND, OR, Exclusive OR

tnerement,/ decrement

swap Nibbles

BCD Decimal Adjust

brla operas: yang dihasitkan ALU lebih besar

(overflow of most significant bit), maka e

dari 8 bit

arry flag




pada program status word akan di set.
Akumutlator
AKumulator adalah sebuah regis
terpenting didalam prosesor, menjadi salah
~yang akan dioperasikan didalam ALU serta
mengjadi tempat hasil setelah operasi.
Data yang berasal dari dan yang menuju

normalnya gjuga melaluir akumulator.

I1.3.2 PROGRAM MEMOR 1Y

Mikrokomputer M8035L ini tidak. mempun
program memori, oleh karena itu Kita harus
program memori luar.
Didalam program mgmori ini tefdapat 1
penting seperti tert!lihat pada gambar 2.2. §a
- Lokas: O
Pengaktitan Jjatur reset dari. prosd
menyebabkan instruksi pertama yang akan d
lokas O,

- Lokasi) 3

Pengaktifan jalur input interupt dari prog
interupt di-enable) menyebabkan meloncat H
3.

pada 1okas

o) ybig

10

ter yang
satu input
seringkal i

/0 port,
yai internal
menambahKkan
iga lokasi
Ptu:

SsSor akan
iambil dari
essor (Jjika

e subrutin




11

- LokKasi 7
Timer/ counter interupt yang disebabkan o|leh adanya
overflow pada timer/ counter (Jika di-enable)

menyebabKan metompat Ke subrutin di loKasil7.

4095
SEL MBO
2048
2047 SEL MB1
8
7 Timer interupt]vector
program here
3 External interdpt vector
program here
1
0 716151413!/2]110| Reset vector pfogram here

Address

Gambar 2.2

Program memory map

11.3.3 DATA MEMOR!')

Didalam <chip mikrokomputer ini tergapat data

7} ibid hal.2-3
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memor i sebanyak 64 X 8 bit, Setiap lokasi bisa
dihubungi gsecara langéung dengan menggunakan dua buah
RAM pointer vyang disimpan pada alamat O dan i dari

register array. Gambar 2.3 menunjukkan data hemori map.

63
USER RAM
32 x 8
32
31 BANK 1 Directly
WORKING REGISTER addressable
8 x 8 when Bank 1
——————————— is selected
24
23 8 LEVEL STACK or Addressable
USER RAM inderctly through
16 x 8 RY1 or RO{ (R1’ or RO
8
T BANK © Directly
WORKING REG!STER addressable
8 x 8 when BankK O
——————————— is selected
0]

Gambar 2.3
Data memory Map
LoKasi 0 sampai dengan 7 digunakKgn sebagai
register Kerja , Bila Kita menjalankan instruksi
Register Bank switch (SEL RB?1), loKasi 24 sampai 31
menjadi lokasi register Kerja pada Bank 1, aitu sama
dengan lokasi O sampai dengan lokKasi 7 pada Bank O,

Bank Kkedua dari lokasi Kerja regisgter dapat

digunakan sebagai perluasan dari bank pefrtama atau




dipakai sebagai cadangan selama menjalankah

interupt. register pada Bank 0 biasanya digup

13

subrutin

akan untuk

program -~utama dan bila terjadi interupt pisa segera

disimpan dengan menggunakan Bank Switch,
tidak melaksanakan instruksi SEL RB, maka b
lokasi 24 sampai dengan 31 bisa . digunak
Keperiuan pemakai,

Sedangkan lokasi 8 sampai dengan
sebagai Program Counter stack. LokKasi ini lap
dihubungi oleh Stack Pointer selama sedang mé

subrutin calls.

11.3.4 INPUT / ouTpPuT?

Mikrokomputer M8035L mempunyai 27 ja
dapat dipakai sebagai input atau output. J§
ini dikelompokkan sebagai 3 port yang terd
Jalur vyang masing masing berlaku sebagai Ja

output atau bidirectional port dan 3 ’‘test i

a. Port {1 dan Port 2
Masing-masing mempunyai panjang 8 bit dan

mempunyai Karakter yang sama. data vang ditu

Bila Kita
ank Kedua

an untuk

23 dipaka
gsung bisa

laksanakan

ur /0 vyan
lur  jalur
ri dari

ur input,

put’,

Keduanya

is Ke port

ini dapat dipertahankan niltainya (latched) sampai port

tersebut ditulis Kembali, AKan tetapi input g

8)ivid hat. 2-4

ort tidak

g

8



latch, Jjadi input harus selalu ada sampag
proses pembacaan.

Port 1 dan port 2 disebut quasi bidirectiona

14

i terjadi

disebabkan

terdapat struktur rangkaian Khusus vyang mengijinkan

setiap jalur dapat berfungsi sebagai input, ¢utput atau

bahkan Keduanya . Gambar 2,4 menunjukkan strgktur port

quasi bidirectional.

ORL . ANL
\] vee
v¢ge
internal ) ) OK
bus
D 1/0
FLIP PORTY |
FLOP . PORTZ
|
write '
rul se

<

IN
INPUT
BUFFER

Gambar 2.4

Struktur ’‘quasi bidirectional port/

Masing-masing Jalur selalu dipull—gp padd

melalui sebuah resistor vyang mempunyai
relativ tinggi (50 K). Puill up ini 9

memberikKan sumber arus TTL pada level tinggi
diturunkan Ke-low (pulled low) oleh sebuah g4
standart‘sehingga‘memungKinkan pin yang sama
sebagai input dan output. Untuk menghasiikan

vang cepat dari transisi "O" ke "1{i", sebuah

dengan impedansi vyang Pelative_rendah (" 5 K¢

5 volt
impedans i
udah cukup
dan dapat
rbang TTL
digunakan
switching
Komponen

) diswitch




secara cepat (Y500 ns) apabila *t°

Reset menginisialisasi semua jatur ini

‘1’7, Keadaan ini mengijinkan input dan outpul

yang sama dan juga mengijinkan percampuran

input dan jalur output pada port yang sama.

Port QUasi bidirectional ini dengan Kombinas

logika. ANL dan ORL menghasilkan Keadaan vyal

untuk mengatasi masalah sebuah jalur digunakyj

input dan output.

b. BUS

Bus Juga merupakan port 8 bit bidirect

Jika Keadaan bidirectional tidak diperiukan,

melayani sebagai output port vyang dilatd

sebagai input port. Jalur-jalur input dan oy

port ini tidak dapat dicampur, Sebagai ¢

ditulis dan dilatch dengan menggunakan instf

dan di-input-Kan dengan menggunakan insth

Instruksi INS dan OUTL menghasilkan pulsa pa(

dan WE. Sebagai bidirectional port, ihstruKs

biasa digunakan untuk membaca dan menulis po

Ke port mehghasilkan sebuah pulsa pada Jjaly

data valid pada saat pulsa turun dari WR,

dari port menghasilkan sébuah pulsa pada jal

data input harus valid pada saat pulsa turun

Pada saat tidak membaca atau menulis Jjatun

Keadaan

dalam‘

impedansi tinggi.

pagla

dari

dituliskah Ke jalur,

Keadaan

pada pin

Jjalur

instruksi

g efisien

Jg] sebagai

onal port.

BUS dapat

h ataupun

tput pada

bort, data

uksi  OUTL

UK S i INS.

a jalur RD
MOVX yang

t. Menulis

r WR dan

Pembacaan

ur RD dan

dari RD.

BUS ini
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I1.3.4 TEST DAN INT INPUTY

Tiga buah pin disediakan untuk input| seKaligus
berfungsi sebagai test dengan instruksi dqonditional

jump, Ketiga Kaki tersebut adalah TO, TH1 dan INT.

Fungsi masing-masing pin ini akan dijelgskan pada
bagian yang membahas masalah interupt, cdunter dan
timer.

11.3.5 PROGRAM COUNTER DAN STACK!

Program counter adalah counter vyarlg berdiri
sendinri, sedangkan program counter sta¢k adalah
peralatan yang menggunakan sepasang registgr didalam
area data memory. Program counter ini diisi dengan 0
pada saat reset awal,

Dengan adanya interupt atau perintafp Call Ke
subrutin, menyebabkan 181 daripada program counter
disimpan didalam satu dari delapan pasanganp register
pada program counter stack, seperti ditunjykkan pada
gambar 2.5, Pasangan yang digunakan ditentulkan oleh 3
bit stack pointer yang merupakan bagian dani Program
Status Word (PSW) seperti ditunjukkan pa¢la gambar.
Data RAM lokasi 8 sampai 23 digunakan sebgagai stack

register dan digunakan untuk menyimpan progrgm counter

9 ivig
10)ipig
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dan 4 bit dari PSW seperti yang ditunjlhkkan pada
gambar, Stack pointer ketika di-inisialisasi|ke 000 akan
menunjuk RAM lokasi 8 dan 9. Subrutin peptama akan
memindahkKan isi program counter Ke lokasi 8 fdan 9 dari
RAM array, setelah itu stack pointer dinalikkan satu

menthuK ke RAM lokasi 10 dan 11 untuk menaphgani CALL

yang lain,

POINTER
R23

111
22
21

140
20
19

101
18
17

100
16
15

ORI
14
13

10
12
i1

001
10
PSW PC8-11 9

000
PC4-7 PCO~3 R 8

MSB l.SB

Gambar 2.5

Program Counter Stack




subrutin didalam subrutin dapat

Sekumpulan

sampai delapan Kali tanpa bpertumpukan dengan

pada stack. Jika overflow terjadi pada alamat

(ltokasi 8 dan 9), makKa terjadi penulisan u
menyebabkan hila&gnya program counter pa
sebelumnya.

Berakhirnya subrutin ditandai deng3j
instruksi return yaitu RET atau RETR. Inst
menyebabkan Stack Pointer diturunkan nilain
satu dan pasangan register ini dipindahkan
counter.

11.3.6 PROGRAM STATUS WORD'!

Delapan bit status word vyang dapat did

diberikan oleh akumulator, disebut FProgram s

Program status word sebenarnya merupakan
dari flip-flop yang dapat dibaca atau dilu
keseluruhan. Kemampuan untuk menulis Ke progf
word memberikan Kemudahan untuk memperba
mesin bila ierjadi power down. Empat bit bg
dari PSW disimpan di Program Counter Stack.
Empat bit teratas dari PSW disimpan diprogreg
stack pada saat pemanggilan subrutin atau int
akan dikeluarkan Kembali setelah instru
"igig nar. 2-5

o
P

p-

18

i jatankan
yané tain

terdalam
lang vyang
da stack
n adanya
ruksi ini
ya dengan

Ke-program

mbil atau
atus word.

sekumpulan

is secara
am status
Ki status
gian atas
m counter
erupt, dan
Si RETR.
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Program Status Wword bit didefinisikan sebagai ber ikut
Bit 0-2 ¢ pbit-bit stack pointer (s0, St, sS2)
Bit 3 .: Tidak digunakan (bila sedang membaci perada

pada level ")

Bit 4 : Working Register Bank switch bit (BY)
0 = Bank O
{ = Bank 1
Bit 5 : Flag O‘ pit (FO) digunakan untuk hengontrol

£1ag, dapatl dikomplemenkan atau HikosongKkan

dan merupakan test pada instruksi cbnditional

jump JFO.
Bit 6 . Auxiliary Carry (AY) carry bit yang dihasilkan
pada instruksi ADD dan digungdkan pada

instruksi decimal adjust DA A.
git 7 : Carry (CY) carry flag, bergyna untuk
memberikan tanda pada operasi Eelanjutnya

bahwa hasil di akumulator terjadi overflow.

saved in stack stack polinter
I | I |
cy |AC |FO |BS i se \81 SO ‘
|
MSB LsSe
CcY = Carry
AC = Auxillary Carry
FO = Flag O
BS = Register Bank sele¢t

Gambar 2.6

Program Status word (PSW)




11.3.8

JTF
EXECUTED ,
RESET

INTERUPTH

apabila dideteksi akan menyebabkan melompat

pada lokKasi 3 pada program memori secepat sd

dari instruksi pada saat itu selesai, Pada

dua cycle jalur interupt diambil oleh ALE

cycle Kedua. INT harus ditahan pada l1og

paling sedikKit 3 Tcy untuk meyakinkan bat

3Vivig nal.2-7

F Q INTERUPTY
E 3] CALL
TIMER INT EXT
.o} Q NTERUPT
RESET Q
TIMER s 5 ol Timer
OVERFLOW TNTERUPT
DXS TCNTI B ] -
Q
RESET E @
EN TONTI { Q
INT
LAST cvdlE Shi 8
OF INST L7
EN X or——l——_]
RESEY
RESETY RETR
EXECUNION
Gambar 2.7
interupt logic¢
Urutan interupt dimulai dengan membenikKan input
level rendah Ke pin INT. Gambar 2.7 menunjuHkan logikKa
tnterupt dari M8035L, Jaltur interupt diambil setiap
cycle mesin dari instruksi cycle tunggal selama ALE dan

Kesubrutin
turuh cyctle

INStruks:
hanya pada
ika rendah

wa operasi
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paling sedikit 3 Tcy untuk meyakinkan bahwWa operasi
interupt sedang dilaKukan, seperti pada | CALL Ke
subrutin, Program Counter dan Program Sfatus Word
dgisimpan pada stack. Memori program lokKasi 3 biasanya
berisi jump tak bersyarat Ke subrutin yand melayani
interupt. Akhir dari subrutin tersebut diketghui dengan
memberikan instruksi RETR. Jika internal timgr/ counter
menghaéilkan interupt dan pada saat yang sama terjadi
external interupt, maka vyang akan dikengli adatlah
external interupt.
Interupt Timing
interupt input dapat diaktifkan dar di non-
aktifkan dibawah Program Control dengan mMenggunakan
instruksi EN | atau DIS |. interupt dinon-ak}ifkan oleh
reset dan tetap dalam Keadaan tersebyt sampai
diaktifkan oleh program pemakai. Permintaaf interupt
harus dihilangkan sebelum instruksi RTRN dijalankan
selama kKembal i dari pelayanan Putén, JlKka tidak
prosessor akan segera memasukkan pelayapan rutin

interupt 1agi.

11.3.9 Timer/ Counter'

M803BL berisi counter vyang membanfu pemakai
untuk menghitung KkKejadian luar (external pyvent) dan

menghasilkan waktu tunda vyang tepat tanpa |meletakKan

H)ibid hat.2-8




sebuah rangkaian tambahan pada prosesg
Keperluan ini. Pada Kedua mode ini, counter
operasi yang sama, Perbedaannya hanya add

input untuk counter.

Counter

8 bit binari counter dapat di-preset d

dengan dua instruksi MOV, yang memindahkan

akumulator kKe-counter dan sebaliknya. Coun

dihentikan oleh Reset;atau instruksi STOP TCN

tetap dihentikan sampai ada instruksi STAR

berlaku sebagai timer, atau instruksi START

berlaku sebagai counter. SeKali diaktifkan cd

menaikkan 'hitungan sampai maksimum (FFh) dar

ke nol untuk meneruskan hitungannya, sampai

oleh instruksi STOP TCNT atau reset, incrg

nhitungan maksimum Ke nol (overflow) menyebabi

nya flag overflow Keadaan dari flag overt

+

di-test ‘dengan instruksi lompat bersyarat

direset dengan menjalankan JTF atau oleh resd

Permintaan interupt disimpan didalam latch d4g

di-OR-Kan dengan input interupt luar I'N

interupt dapat di-enable dan disable secara {

interupt luar dehgan instruksi EN TCNTI dan {

Jika di-enable, counter overfiow akan n

pamanggilan subrutin Kelokasi 7 dimana pelayd

timer atau counter disimpan. JikKa timer dar

ee
or untuk
mempunyai

nya sumber

an dibaca
isi dari
ter akan

T dan akan
T T Jjika
CNT jika
unter akan
overflow
dihentikan
ment dari
an di-set-
low dapat
JTF. Flag
t.
n kKemudian
T, Timer
ebas dari
18 TCTNI,

enyebabkan

nan rutin

interupt
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luar tergjadi secara bpersamaan, interupt luar akan
dikenali dulu dan akan menuju lokasi 3, timger interupt
akan dilatch dan tetap dalam Keadaan terspbut sampai
pelayanan interupt luar kembali dari subrptin., Timer
interupt direset dengan pemanggilan Kelokjasi 7 atau
dapat dilakukan dengan menjalankan instruksji DIS TCNTH,
11.3.9.1 Sebagai Pencacah
RESCALER LOAD OR READ
XTALL1S) 32 ‘ SIneL TINER Flbe
CLEARED ON 57557:;&
TARY 8 BIT
NON RESETY ::>_fn7
ENABTE |
Gambar 2.8
Pewaktu/ pencacah

Iinstruksi START CNT akan menghubungKan pin input
T Ke input pencacah dan mengaktifkan dencacah, T
input di-sample pada awal dgri keadaan 3. Perpindahan
dar logika tinggi Ke rendan pada T1 akan | menyebabKan
pencacah bertambah. T1 harus ditahan sekurgng-kKurangnya
1 Tcy wuntuk memastikan pencacah diternima, Harga

maksimum sehingga pencacah masih dapat bert

sepertiga cycle instruksi (setiap 5,7 |
menggunakan kristal 8 Mhz) - tidak ada hard
minimum. Input T1 harus tetap tinggi paling
dari Tcy setelah setiap transisi.

ambah adalan
sec apabila
a frekuensi

sedikit

/5




setiap transisi.

untuk Keperluan tersebut,

11.3.10 CLOCK DAN RANGKAI|AN PEWAKTU

Osilator

Osilator adalah sebuah rangkaian reson

24

Timer

Instruksi START T akan menghubungKan internal
clock Ke input counter dan mengaktifKari counter,
Internal clock diperolen dengan melewatkan |clock ALE
melalui pembagi 32, Pembagi direset selama instruksi
START T. Hasil clock 16.6 Khz akan menambal counter
setiap 60 usec,. Delay antara 60 psec dan 15 |msec (256
hitungan) dapat dihasilkan dengan preset cdunter dan
mendeteksi overflow, Untuk delay lebih dari 15 msec
dapat dihasilkan dengah menjumlahkKan bebgqrapa Kali
overflow di register dibawah pengontrolan]| software,
Untuk reéolusi waktu yvang Kurang dari 60 sec clock
luar dapat digunakan pada inpuf T1 dan counter
dioperasikan sebagai mode event counter. | ALE vyang
dibagi 3 atau lebih dapat melayani sebagai gqlock luar

an paralel

dengan gain vyang tinggi, yang mempuny ali daerah
frekuensi dari 1 sampai 8 Mhz. Pin luar X1 adglan input
Ke 1ahap penguatan, sedang X2 adalah output| Kristal

)ibid hal. 2-9




atau induktor yang dihubungkan antara

menghas lkan umpan balik dan pergeseran

diperiukan untuk osilasi. Jika ketepatan di

maks imum prosessor tidak begitu diperl

indukKtor dapat digunakan untuk menggant ik

Dengan induktor, frekuensi osilator Kira-K

sampai 5 Mhz. Untuk pengoperasian dengan K¢

lebih tinggi

maka harus menggunakan Kristal,

eb

X1 dan Xe

phase vang
n Kecepatan
ukan, mak a
an Kristal,

ira dari 3

cepatan vyang

11.3.10.2 State Counter
Output dari osillator dibagi 3 |Jdalam state
counter untuk menghasilkan clock yang menentukKan
Keadaan waktu dari mesin (CLK). CLK dapgt digunakan
péda eksternal pin TO dengan menjalankan ingstruksi ENTO
CLK, OQutput dari CLK pada TO dinon-akKtgfkan dengan
reset dari prosessor,
11,3.10.3 Cycle Counter
PREVIOUS CYCLE 1ST CYCLE 2ND CYCLE
szl 53| sal S'Sl le szl S3l 541 55| le SZI SSI sS4
TS e e e e re g
RLE T 1 I g1
PSEN T e T
RD, WR e 1T
PROG | W B

Gambar 2.9

cycle counter




CLK Kkemudian dibagi % pada c¢ycle co
menghasilkan clock yang menentukan sebuah m
yang terdiri dari 5 machine state seperti
pada gambar 2.9. Clock ini disebul Address
(ALE)l Clock ini dihasilkan secara kKontiny

output ALE.

I1.3.11 RESET'W

vee
R
E
S
E
&
Pullup 8035
EXTERNAL RESEY
vge
| —LLA»¢~:EFﬂ1_
£ j: 8035
) BQHER ON_ RESET
Gambar 2.10
reset luar
Input reset digunakan untuk
prosessor. Input schmit trigger ini mempunyai
pull-up internal yang dalam gabungannya

16)ibig hal. 2-9
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pynter  untuk
bchine cycle
ditunjukkan
| atch Enable

pada pin

inisialisasi

resistor

dengan




ditunjukkan pada gambar 2.10.

Jika pulsa reset dihasilkan secara external
harus ditahan pada ground sedikitnya 10 msed.

Resel menghasilkan Keadaan-Keadaan sebagai

i, Menempatkan program counter Ke nol
2. Menempatkan stack pointer Ke nol
3. Memilih register bank no}

4, Memilih memory bank nol

5. Menempatkan BUS pada keadaan impedansi

6. Menempatkan port 1 dan 2 pada mode input

7. Disable interupt (timer dan external)
8. Menghentikan timer

9. Clear timer flag

10, Clear FO dan F1{

11, Disable clock output dari TO

11.3.12 PENJELASAN PiIN-PIN!T

Prosessor 8035 dikemas dalam 40

line., Tabel 2.1 merupakan Kesimpulan dari

dari setiagp pin.

Tibid hat. 2-15
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pin reset

blerikut:

t

piil

£ ul

inggi

h  dual in

hgsi-fungsi
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TABEL 2.1

FUNGS| DARI PIN-PIN 8035

No. Pin Fungsi ' 1

Vss 20 Ground

’ |

\s 26 supply untuk pemrogtaman \
oD +25 Volt

v 40 Su i utama, +5 Vot i
cc ppily \

PROG 2% Pulsa program |

P10-P17 27 - 34 8 bit quasi—bidirectionél . \
(Port 1) port, !

P20-P27 35 - 38 8 bit quasi pidiregtional i
(Port 2) ) port

P20-P23 4 bit tertinggi ;
program counter selama

mengambil program memory

dari luar. |

DO - D7 12 - 19 Bidirectional portijyang

(BUS) dapat ditulis atau dibaca ‘
secara serentak dengan
RD, WR. Port ini Juga bisa
dilatch. ' |
Merupakan 8 bil terendah
program counter selama »
mengambil program memory
dari luar, dan mengrima
alamat instrukKsi dji bawah
kontrol PSEN. Juga berisi
alamat dan data dari RAM
luar, dibawah kontlrol ALE,
RD dan WR. i

T0 1 Dapat dirancangd segbagai

clock luar dengan instruksi
ENTO CLK. TO juga digunakKan
selama pemrogramaf. %

TH 39 Dapat dirancangd sebagai
input counter dengan meng- 1
gunakan instruksi [STRT CNT
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i, 4 MEMOR |

Unit memori digunakan untuk menyimpan program
yang akan dijatankan oleh CPU, Program tersebut
diperiukan untuk mengoperasikan sistem mikrokomputer.
Dalam sistem mikrokomputer ini ada dua tipe mpemori yang

digunakan yaitu ROM dan RAM,

11,4, 1 ROM (READ ONLY MEMORY) ')

Memor i ini menyimpan program yang pefmanen dan
hanya dapat dibaca saja atau dicopy Kedalgm memor i,
Jadi tidak dapat menulis informasi didalpmnya. ROM
hanya berisi program vyang tidak dapat diubah oleh
programmer. Contohnya adalah program monftor suatu
mikrokomputer, dimana program ini mengonkrol Kerja

seluruh sistem dan mengijinkKan programmer untuk

menjalankan sebuah program, memasukkan atau
mengeluarkan data, memer iksa atau memodiffikKasi isi
memor i dan lain-lainnya. Dedicated program yvyaitu

program yang digunakan untuk melaksanakan fungsi
tertentu, misalnya untuk mengontrol kerja mesin dalam
suatu proses industri, pengaturan rambu laluf-lintas dan
lain-lainnya.

‘Memori ROM adalah non-volatile yang berarti

18) James ¥. Coffron, Z80 Application, Sybex, 1983 hal. |




bahwa Ketika power supply dimatikan maka infqg

ada didalam ROM tidak akan hilang. Ada beb§g
memor i non-volatile yang digunakan dalam sud
MiKroprosessor yang masing-masing Jjenig

mempunyai KarakKteristik yang sama

1. ROM (Read Only Memory)

2. PROM (Programable Read Only Memory)
3. EPROM (Erasable Programable Read Only Memd

4, EAROM (Electrically Alterable Read Only Mg

I1.4.2 RAM (RANDOM ACCESS MEMORY)'Y

RAM digunakan- - untuk menyimpan dg
sementara waktu. Karena penyimpanan data
sementara maka data akan hilang pada 83
dimatikan. RAM termasukK jenis memory volati
penyimpanan data ada dua jenis RAM vyang
yaitu :

1. RAM statik
2. RAM dinamik
Banyaknya data vyang dapat disimpén dald

dinyatakan dalam byte.

19V inig nat.27
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m
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rmasi yang

pa tipe
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memori

)
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. Dalam

gunakKan,

memory




11.4.3 PENGAMB I LAN DATA DAR! MEMORY)

Diagram waktu pengambilan dari
ditunjukkan pada gambar 2.114 Urut-urutan p

data dari memory adalah sebagai berikut

r——' ADDRESS INPUT LINES AO-AN

32

memory

engambilan

1 STABLE
l

l

RAV LOGICAL LEVEL FOR READING DATA

"___‘/} |

DATA QUTPUTS VALID

- ¥
| B
__—____>i - TACC L+———~—————

| |

Gambar 2.11

Diagram waktiu pengambilan data dari me

i, Pertama, saluran alamat input diberikan
dan kemudian memory mendekode alamat ten

memberikan lokasi pada data yang akan

2. Berikutnya, sinyal Kontrol CPU ditempat

kKondisi logika yang tepat untuk pengambil

0)inig nai.30

mory

ke memory
sebut dan

diambil.

K an dalam

an data.
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3. Sistem menunggu waktu beberapa saat vyahg disebut
read acces t/me yang akan mengijihkan rangkaian
internal dalam memori mendekodekan aflamat dan
memilih data.

4, Setelah waktu ini data siap ditempatkan pada
saluran data bus dan dapat diambil oleh mikro-
prosessor,

Proses pengambilan data dalam memory dapat dilakukan

baik oleh ROM maupun RAM,

11.3.4 PENGIRIMAN DATA KE MEMORY?Z!

ADDRESS INPUTS STABLE AO0-AN
DATA INPUTS STABLE DO-00s
RMW IS PULSED TO WRITE DATA INTO MEMORY
Gambar 2.12
Diagram waktu pengiriman data Ke menory
21 ibid hal. 34




Untuk proses pengirima

dapat mengerti

dalam memory dapat ditlihat diagram wa

ditunjukkan pada gambar 2.12. Secara garis b

urutan pengiriman data Kedalam memory diberik

berikut

1. Pertama, saluran alamatl input diberikan
pada saat ini lokasi internal dari
akan diKirim secara logika didekode ol

34

W data Ke

Ktu yang
bsar urut-

hn sebagai

kKememor i
data yang

eh memori.

2. selanjuinya, data yang akan dikirim kKedalam memory
ditempatkan pada saluran data input,

3. Sistem menunggu wakKtu untuk beberapa saat vyang
disebut write access time agar sistgm menjadi
stabil.

4. Setelah wakKtu access ini sinyal Kontrol |[CPU di-set
ke-logika yang tepat vang akan menempdtkan data
kKedalam memory. |

b 5. INTERFACING KE |BM PC

Untuk membuat model/ gambar dari bghan Kerja
yang akan dibubui, digunakan mikrokomputer dalam hal
ini IBM PC. Selanjutnya data model yang |dihasilkan
tersebut disimpan dalam RAM, sebagai penyjmpan data
sementara. Dan selanjutnya data dari RAM terpebut akan
diproses oleh mikrokomputer 8035, yahg dengan
perangkat pembantunya akan me } akukan pemakanan
terhadap bahan Kerja sesuai by ada pada

dengan data vyan




RAM, Untuk menghubungkan IBM PC dengan

luar, datam hal ini RAM, makKa diperiukan ur

output,

Unit input/ output dihubungkan Ke IBM PC meld

satu slotnya dengan cara yang disebut in

Dalam teknik interfacing, ada dua hal '

diJumbai yaitu penyangga dan pengkode,

digunakan untuk mengisolasi sistem miKrokompy

peralatan luar péda saat peralatan Ty

diaktifkan. Pengkode digunakan untuk me

sinyal pemilih peralatan luar atau yang biag

sinyal chip select (CS).

hal tersebut dibutuhkan pengetahuan tentang s

slot dan 1/0 port addressing dari IBM PC,

F1.5.,1 SLOT PERLUASAN IBM PC

Pada IBM PC terdapat 6 buah slot perlu

ident ik, Masing-masing slot mempunyai 62 pi

Untuk dapat mewujudkan

35

‘perangkat
it input/
Tui salah

terfacing.
ng selalu
Penyangga
ter dengan
ar tidak
nghasilkan
a disebut

Kedua

istem 1 /0

asan yang

Al sinyal.

Rangkaian interface dapat dipasang disembaprang slot

yang belum digunakan, Hal ini dimungkinkan Kakena semua

slot tidak dikodekan oleh rangkaian didal
board-nya.
Gambar 2.13 menunjukkan kKonfigurasi pin-pin

tiap slot,

am  sistem

pada tiap-
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SICHAL PIN PIN SICHAL

CHD LTI at T75 CH CR
RESLY DRV B2 : a2 07
450D 83 i ’ a3 6
TRAZ T s Y 35
-5V bC 85 %F" s D4
pRAZ ‘B &‘5 3 a6 b3
-j2u e TR =l a7 b2
(HOT USED) 88 E'éa a8 b4
« 12V DC 89 ’.,}’xq a9 %0
GHD BLO E% al10 170 CH RDY
HEAH B4 t‘é" nil AEN
HERR RI2 " Atz A19
ToH B3 ;‘i‘ﬁm ALl a18
T0R Bi4 W Al4 a17
DACK BiS 5 ALS AL6
RO3 Bl6 ?:’5.1“ ALe AlS
FAcxY] TR ALY Ald
pRAY T a8 a13
FACKD 319 fﬂiﬂ Alg Al2
cLx R0 g O Az0 Al
1R7 B2t i,;‘:,‘;“ Azl 410
1R06 822 E-“f“ a2 A9
1RAS 823 . @“ az3 . A8
1804 R24 5&”“ az4 X
{RU3 R25S “é’ a2s a6
PACKR B26 g‘:ﬂ LHIS AS
1/¢ B27 % % na27 L
ALt 828 P wﬁ A28 A3
15U D 129 E"j r": a29 a2
0sC 330 f%’; E:;‘-z AJ0 Al
CND R31L é’;? :“’Lﬁ a3 a0
RS S 2

Gambar 2,132

Konfigurasi pin pada slot IBM PC

22)eyis C. Eggebrechl, Interfacing To |IBH Personal
Compuier, Indiana Polis : Howard ¥W. Sams k Co., 1987}, hal. 77

'




Secara umum sinyal pada tiap-tiap slio}
atas 2 macam sinyal clock, 20 jalur alamat,
data, sinyal-sinyal kontrol untuk 1/O0  da
sinyal-sinyal kKontro}l untuk interupf, sin
kontrol untuk DMA dan jalur power supply. Ber

dari beberapa jenis si

dijelaskan fungsi

digunakan dalam tugas akhir ini.®
- Reset DRV

Reset DRV adalah sinyal yang digunakan untu
sistem board dan semua piranti pendukungnya
untuk mereset peralatan 1/0,
A0 sampai A19

Merupakan jalur sinyal output yang digunaka

jalur alamat yang menunjukkan JloKasi me
1 /0 port. Untuk Keperluan memory mapping
port dapat digunakan sebagian atau
sebagai input pada pengkode penghasil siny
piranti tertentu,.

- DO sampai D7
Merupakan jalur dua arah untuk perpindahan

memori atau |/0 port ke-sistem board atau s
- JOR
sinyal ini digunakan untuk menandakan pada

akan dilakukan proses pembacaan oleh CPU,

B3)ibid hal .53-58
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4

terdiri
8 jatur

n memori
al-sinyal
Kut akan

hyal yangd

K mereset

termasuk

N sebagai

mory atau
dan i /O
Beluruhnya

51 pemilih

data dari

ebal iknya.

bahwa

1/0




I OW

Sinyal ini digunakan untuk menandakan pada

akan dilakukan proses penulisan data oleh G

AEN

Merupakan sinyal output dari pengontrol

menQnJuKKan bahwa sedang dilakukan proses 0

ini perlu disertakan pada pengkodean
interface untuk mencegah terjadinya Kor
antara salah satu 1 /O port yang tidak
proses DMA dengan |/0 port yang sedang
operasi DMA. Hal ini mungkin terjadi Kar
bus berada dalam kontrol DMA controller
berlangsung operasi DMA.

Power Supply dan Ground

38

1] /O0 bahwa
PU .

DMA untuk
MA. Sinyal

peralatan
flik data
mel akukan
me 1 akukan
ena semua

pada saat

Ada 4 macam tegangan supply vyangd dapat digunakan
cleh peralatan eksternal yang terpasang pada slot,
yaitu +5 volt, -5 volt, +12 voit dan| -12 volt
dengan daya maksimum 130 watt.
11.5.2 PENGALAMATAN .1 /O PORT PADA'IBM PC
Setiap peralatan | /O mempunyai alkgmat yang
unik, yang disebut alamat 1 /0 port. CPU | 8088 vyang
terdapat pada sistem board IBM PC dapat]| mengakses
peralatan | /0 pada satu saat dengan member ikpn alamat

melalui jalur alamat.

} /O port yang sesuai




CPU 8088 dirancang untuk dapat mengakKs
alamat 1/0 port. Tetapi pada IBM PC, al
digunakan untuk | /O port hanya 10 bit tere
yaitu AO sampai A9, Dengan begitu hanya 10
| /O port saja yang dapat diakses. Pemakaian |
| /O port ini dibagi menjadi dua bagfan yaitu
digunékan oleh sistem board dan 512 yang lain

oleh expansion siot atau diluar sistem pboard,

O00O0H
_used on base sysY
512 board.
O1ffH |
| ava:lable in syst
512 card slot.
O03ffH
0400H
not used in PC dd
64512
OfffH

Gambar 2,142

Pembagian alamat |/0 Port pada IBM H

Untuk menentukan apakah 1/0 port y ar
berada pada sistem board atau diluar sisf

digunakan bit tertinggi dari 10 bit alamat

2A)ibid ha).f27

e S
amat
Nndah

2 4

512

sign

C

g d
em
/0
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65.536

yang

saja

alamat

024 alamat

lokasi

digunakan

em logic

em bus

ipilih
board,

port
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yang disediakan yvaitu A9. Bila A9 sama dengan logic
high (’17) makKa yang dipilih adalah 1/0 pdrt diluar
sistem board. Dengan demikian alamat 0000N - O1FFhH
digunakan untuk Keperiuan sistem board. Sedangkan
alamat 0200h - O03FFh untuk 1/0 port diluar sistem
board, Pembagian ini dapat digambarkan seperti
ditunjukkan pada gambar 2.14
TABEL 2, 2%
1 /0 PORT DALAM SISTEM BOARD

ALAMAT (HEX) KETERANGAN

0000 - OOOF DMA chip 8237

0010 - OOI{F Belum digunakan

0020 - 0021 Interupt chip 8259

0022 - OO3F Belum digunakan

0040 - 0043 Timer chip 8253

0044 - OQO5F Belum digunakan

0060 - 0063 PPl chip 8255

00864 - OOTF Belum digunakan

0080 - 0083 DMA page register

0084 - OO9SF Belum digunakan

OOAO0 - OOAC NM!I mask bit

O0A1 - OfFF Belum digunakan

Dari 1024 address 1/0 port vyang disediakKan,
tidak seluruhnya dipakai. Pembagian loKasi juntuk 1 /0
port dalam sistem board ditunjukkan pada | tabel 2.2
Sedang pembagian lokasi untuk /0 port dilular sistem
board ditunjukKkan pada tabel 2.3

Dalam perencanaan pembuatan interface |yang akan
dipakKai pada unit 1 /0, akan dipilh loKasi 1l/O diluar

25)ibid hal. 128




TABEL 2. 32%)

}/O PORT DI LUAR SISTEM BOARD

ALAMAT (HEX) KETERANGAN

0200 - 0Oc2OF Game Kontroltler

0210 - 0217 Unit expansi

o218 - 02F7 Belum digunakKan

0278 - O02FF Asyn., comm #2

0300 - O0O31F Belum digunakKan

0320 - 032F Fixed disk

0330 - 0377 Belum digunakan

0378 - O37F Paralel port

0380 - O38F sLDC COMM

0390 - O3AF Belum digunakan

03BO - 03BF Monochrome/printer

03C0O - O0O3CF Belum digunakan

03D0 -~ O3DF Color graphics

O3EOC - O3EF Belum digunakan

O03FO0 - O3F7 Disk drive

03F8 - O3FF Belum digunakan
sistem board yang belum digunakan. Pemilihan
didasarkan pada Kemudahan dalam rangkaiar pe
sedemikian sehingga pemakKaian Komponen 1¢gikKa
ditekan seminimal mungKkKin.

Untuk kKeperiuan pemindahan data
mikrokomputer Ke-memori RAM ini selain ran
pengkode dan penyangga Jjuga dibutuhkan rangkaian
yang akan menahan data yang dikeluarkan olgh ]

pada saat alamat |/0 port dipilih. Jalur ofitput

latch tersebut dihubungkan dengan jalur a

amat
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alamat
ngkode

dapat

dari
gkaian
latch
BM PC
dari

dari

memor i RAM. Pada saat data pertama vyang dipitih oleh

sistem .|/O port dikeluarkan oleh IBM PC, thaka

26)ibid hal.129

data




tersebut akan ditahan dan di-output-Kan Ke Jjd

dari memori RAM, dan data Kedua yang dikelud

IBM PC tersebut akan dihubungkan langsung ke

dari memori RAM. Proses ini berlangsung ten

semua data model selesai dipindahkan Ke RAM,

.6 OPTOCOUPLER

Optocoupler temasuk Jjenis

didalamnya terdapat satu sumber cahaya berupa
merah,

Sesuai dengan fungsinya yang sering dipaksg

isolator elektronik, maka optocoupler diken

sebutan opto-isolator.

Optocouptler terdiri dari light emitter, light

detektor cahaya‘(photo transistor) tergabun

satu Komponen yang tertutup. Struktur dari (o}

seperti vyang terlihat pada gambar 2.15

mengijinkan transfer satu jalur dari sinyal

dari salah satu jalur port,.

Prinsip Kerja dari optocoupler dapat

sebagai berikut Sinyal yang masuk pada

optocoupler diubah Kedalam bentuk cahaya oleh

lemahnya c¢ahaya yang dihasilkan oleh LED

dengan besar sinyal input yang diterima

Pancaran cahaya yvang dihasilkan oleh LED akan

foto-transistor yang ada didepannya, dan kemu

foto-transistor cahaya dari LED ini diuba

semikonduktor
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lur alamat
rkan oleh
jalur data

us sampa i

yang

LED infra

dan sebuah detekKtor cahaya berupa tranjsistor.

i sebagai
A 1 dengan
path dan
g menjadi
ptocoupler

hanya bisa

elekiris

i jelaskan
pin input
LED. Kuat
tergantung
bleh LED.
mengenai
dian oleh

h menjadi




sinyal listrik, Sinyal listrik yang dihasi
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Ikan oleh

foto-transistor merupakan output dari optocoupler.

RD RC

)

=0 o

=

Gambar 2.15%

Simbol optocoupler

Kelebihan-kKelebihan pemakaian optocoupler antlara lain:

1. adanya isolasi antara rangkaian da)lam dan
2. switch dengan kecepatan tinggi.
3. Kekuatan terhadap goncangan atau getaran

cukup tinggi.
4, ukurannya Kecil dan bentuknya sederhand

mempermudah dalam pemakaian dan efisien,.

.7 RELAY

luar.,

mekKanik

sehingga

Motor dc yang digunakan dalam tugas Jakhir ini

mempunyai arus KkKerja vang besar. Disamp
frekuensi putaran dari motor tersebut]

mempengaruhi kKerja dari bagian Kontroller,

ing itu
sering

Sehingga

untuk mengatasi masalah tersebut dibutuhKan suatu

isolasi yang memisahkan antara bagian Kontroller dan




bagian penggerak motor,
Relay vyang beKerja berdasarkan ada dan tidak

magnet mampu mengatasi masalah tersebut.

dari penggunaan relay adalah dari Kesederhaan

pengendalinya.

Relay Histerisisll

Untuk mengaktifkKan relay, arus Kumpa

mencapai suatu harga vyvang disebut pull in

untuk menggerakkan armature dan men’switch’ K

untuk Kembali pada Keadaan semula arus Kumpa

turun sampai pada suatu harga terendah yang m

armature Kembali pada Kkeadaan éemula. Ha

terendah ini disebut drop out current. Kej

digambarkan pada gambar 2.16

Alasan adanya perbedaan antara arus pull in

out dapat dimengerti dengan melihat gambar d

tersebut vyang dipertihatkan pada gambar d

armature naik menjauhi be

menyebabKkan inti

relay tidak diaktifkKan., Ini akan menimbul

antara inti besi dengan armature. Ketika arus

mulai mengalir, harus dihasilkan medan ma

cukup besar untuk menarik armature Kebawah.

menghadapi 2 masalah, yaitu

1. Adanya Jjarak antara loop medan

menghasilkan medan magnet yang lebih lemah

2T Timothy J. Waloney. Indusirial Solid State
Etecironics., Prentice Hall. 1979 hal.348

maghet.

44

Nya medan
Keuntungan

rangkaian

~an harus
current

bntak. Dan
~an harus
enyebabKkKan
rga arus
pdian ini
dan .drop
zHall relay
iatas Per
S Ketika
Kan jarak
Kumparan
cgnet yang
Dan ini
ini

dari pada
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Com N.C NO.
NDomally Cpen ) .Annuurz
Contact ﬂ ;
Condtion N P
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1 2o
71 I
Tension ’ )
Spring :z
d - — . ——
, —
A B
— - .
> Coil f —
f : 1 Current B I
: ' Magnetic
Drep-Out Pull-ln . . L E.s S
Current Current . kV_J Cere
. ' ' : , Cail
Terminal

Gambar 2.16

a. relay histerisis b. bagian dari |re

loop medan magnetik yang tanpa jarak.

lay

2. Lemahnyavgaya tarik antara inti dengan armature yang

disebabkan adanya jarak antar Kutub. Aplab

ila Kutub

magnetik tersebut lebih jauh maka gaya | tarik juga

akan lebih lemah.

Jika arus Kkumparan cukup besar maka akan| dihasilkan

medan magnet yang cukup besar untuk mengathsi masalah

tersebut,

1.8 MOTOR ARUS SEARAH)

Menurut hubungan Kumparan medannya |maka motor

arus searah diklasifikasikan dalam 4 tipe,

28)ibig hal 595

sebagai




berikut

.
.

motor dc¢ penguatan terpisah

motor dc¢ shunt

motor dc seri

motor dc Kompon yang mempunyai

medan seri.,

Motor DC Penguatan Terpisah

Mempunyai Kumparan medan yang disy

sumber lain yang bebas dan tidak tergantung &

tegangan drop didalam jangkar. Kecepatan praH

pada seluruh range.

Motor DC Shunt

Mempunyai Kumparan medan yang q

paralel dengan jangkar motor itu sendiri

beban akKan menyebabkan drop torsi, drop Kecegj

(Kecepatan relatif tetap).

Motor DC Seri

Mempunyai Kumparan medan yahg

dengan Kumparan jangkar, dimana Kenaikan

menyebabkan drop torsi, drop Kecepatan Yi

tidak dapat berputar pada beban ringan/ 14

sebab akKan dapat terjadi Kerusakan

Kecepatan yang sangat tinggi akan menyeb

sehtrifugal yang besar yang dapat merusak

sehingga beban harus dikKopel

seri,.

medar]

dihybung

beban

Karenha

langsung dengah motor
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shunt dan

ply oleh

eban atau

tis tetap

i hubungkan
Kenaikan

atan Kecil

seri
akan
Jake] besér,
bnpa beban
dengan
hbkan gaya
mekanisme

dc




Motor Kompon

Mempunyai Kumparan medan seri

‘karakteristiknya ditentukan oleh Kekuatan rel

kedua medan jadi terletak antara karakterist

shunt dan motor dc¢ seri.

Dari kKarakteristik-karakteristik

diatas, maka dalam tugas akhir ini

shunt sebagai penggerak tool, dikKarenakan

yang relatif Konstan dengan adanya perubahan

11,81 PENGOPERAS|IAN DAN KARAKTERISTIK

Motor

disebabkan lebih mudah diatur Kecepatannya d

dan shun

digunakan

kg

N

d¢ sangat penting dalam kontrol
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t, dimana

atif dari
ik motor dc

tersebut
motor dc¢

cepatannya

beban.

OTOR DC¥

industri

bandingKan

motor ac. Gambar 2.17 menunjukkan simbol dafi motor dc
shunt. Medan Kumparan motor digambarkar sebagai
Koil, yang secara fisik, terdiri dari banygk belitan
kKawatl tiéis diseputar Kutub medan. Kuﬁub medsn terbuail
dari inti besi ferromagnet, yang berfung$i sebagai
stator.

Hambatan yang tinggi dari Kumparan medan membatasi arus
medan supaya mempunyai harga yang Ccukup keci}l, sehingga

mengi jinkan Kumparan medan dihubungkan langs

dc supply.

29)ibig hal.596

hng Kejalur




Kumparan medan tidak terpengaruh oleh
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perubahan

Keadaan dari armature, Sehingga, Ketika | arus dari

armature berubah dikarenakan perubahan darli

beban, arus kKumparan medan tetap konstan dah

besarnya

Kekuatan

medan magnet Juga tetap konstan. Arus medan dapat

dihitung dengan mudah menggunakan hukum ohm pebagai

lf e

dimana, Vs adalah tegangan sumber yang digunakan di

Kumparan medan dan Rf adalah hambatan dc¢ dar

\k’
If
do e Arm.
source

Gambar 2,17

Simbol motor dc

Kumparan armature dar i dc  motor

Kumparan.

mempunyai

belitan yang retatif lebih sedikit, terdiri |dari kawat

yang lebih tipis, sehingga mempunyai hambatdn dc yang

Kecil, biasanya sekitar 1 . Ketika power pentama Kali

diberikan pada armature, hanya hambatan dc¢ ohmic vyang

membatasi arus, sehingga arus CuKup besar. Bagaimanapun




Juga Ketika motor mulai menaikkan Kecepat
mulai menginduksikan EMF lawan. EMF lawan in
tegangan sumber dan membatasi arus armature.

motor ini telah mencapai Kecepatan normal, EM
sekitar 90/, sama dengan tegangan yang di(
armature,

Tegangan drop Ip vang melalui hambatan

armature seKitar {107 dari tegangan sumbg

mengabaikan tegangan drop pada sikat Karbon,

Besarnya EMF lawan yang dihasilkan oldg

armature tergantung dari dua hal, vyaitu :

Kuat dari medan magnet. Makin besar meds

makin besar EMF lawan yang dihasilkan.

Kecepatan putaran. Semakin besar kecepatd

besar EMF lawan yang dihasilkan.
Hukum tegangan Kirchoff untuk lood
ditunjukkan pada persamaan 2.2 yang mana

bahwa tegangan yang digunakan pada armature

dengan jumlianh tegangan drop pada armaturn
tegangan drop pada Kumparan armature sebandi
EMF lawan ditambah dengan tegangan drop

mengabaikan tegngan drop pada sikat.

Vs = Ec + |aRa
dimana la adalah arus armature dan Ra adalal
dari armature, sedang Ec adalah EMF lawan.
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I1.8.,2

Kecepatan dari

PENGATURAN KECEPATAN DARI MOTOR DC

Secara dasar, ada dua cara untuk mend

motor dc¢ shunt

Pengaturan tegangan dan arus vyang dip

Kumparan medan.

Saat tegangan medan bertambah besar, mot

Kecepatannya. metode ini ditunjukkan A

2.18

Rwv

|

pover | Arm.

Field

Gambar 2.18

Pengaturan tegangan dan arus pada kumpd

Metode ini mempunyai kKebaikan, Kat

pengaturan tegangan dapatl digunakan rhqg

Kecil dan murah, sebab arus pada Kumg

Kecil sehingga rheostat tidak menyerap €

besar.

30)ibig hat.598

SHUNT0)

ontrol
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or menur
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ran medan
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Bagaimanapun Juga terdapat kKerydgian pada
pengontrolan tegangan ini. Untuk memperbesar
Kecepatan dilakukan dengan memperKecil {f yang akan
menyebabkan lemahnya medan magnet dan Hal ini akan

memperkecil torsi yang dihasilkan oleh |motor. . Imi

Pengaturan tegangan dan arus yang diderikan pada
armature.
Ketika tegangan armature bertambah HQesar, motor
bertambah Kecepatannya. Metode ini ditynjukkan pada

gambar 2.19.

Masalah yang timbul pada metode ini ddalan besar
dan mahalnya rheostat, dikarenakan rMheostat ini
harus menangani arus armature yang qukup besar,

sehinggadan ini akan memboroskan energij.

Ry,

Field

de Arm
source

GAambar 2,19

Pengaturan tegangan dan arus pada armature




BAB [11
PERENCANAAN

[ PENDAHULUAN

Pada bab perencanaan ini akar
tentang perencanaan yang berhubungan dengd
alat, Komponen-kKomponen yang digunakan
telah dijelaskan dalam bab |1 dan secarg
akan dibahas pada bab ini. Software yan
untuk mengontrol seluruh Kerja sistem akan
pada akhir bab yang berupa flowchart, sed

program dari sistem diberikan dalam lampirdg

, 2 BLOK DIAGRAM SISTEM

" Blok diagram dari perencanaan alat

dari beberapa bagian yang semuanya ditun]

gambar 3.1. Blok diagram tersebut terdiri

IBM PC yang merupakan sarana untuk membuat

card interface yang merupakan bagian penghy

komputer IBM PC dengan peralatan luar, bag

merupakan sarana penyimpan data model, b

yang merupakan saran penyimpan pryd

mikrokomputer, bagian mikKrokomputer yang

53

dijelaskan
n pembuatan
secara umum
terperinci
g digunakan

di jelaskKan

ang listing
n.

ini terdiri
ukkan dalam
dari bagian
data model,
bung antara
an RAM vyang
agian EPROM
gram dari

merupakan
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pusat pengontrol utama dari sistem dan yang terakhir
bagian sensor dan bagian driver dari motgr d¢. Sub bab

berikut akan menerangkan fungsi dari masing-masing

blok.

- DATA

BLUFFER =
dan MODEL

E‘ECDE‘EF’ fRF%M,’

A
s
b=+
L
b
il 4

Gambar 3.1

Blok diagram sistem

Frr.3 PRINSIP KERJA SISTEM

Cara Kergja dari peralatan yand dibuat ini

meliputi urutan Kerja sebagai berikut:




]

Membuat model didalam IBM PC dengan inp

dan sumbu y. Pembuatan model dilakukKan

dikarenakan Kemudahannya dalam operasi

falam
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1 sumbu X
IBM PC

aritmatika

seperti pengurangan, penjumlahan, pefkalian dan
Kwadrat maupun akar, Yang mana operasi‘ini sangét
dibutuhkan dalam pembuatan model.

Proses penyimpanan data model dimemgri adalah

sebagai berikut. Data pertama yang dike

uarkan oileh

IBM PC akan di-input-Kan Ke jalur alamat dari RAM
metalui rangkaian latch dan Kemudian |data KkKedua
yang dikKeluarkan oleh IBM PC akKan di-input-kKan
langsung Kejalur alamat dari RAM. Broses ini
berlangsung terus sampai semua data |model vyang
telah dibuat, disimpan Kedalam memori RAM, Data

yang telah disimpan di RAM ini kKemudian

Kontroller untuKAmenggeraKKan motor yar

posisi tool,

Pertama sensor home posisi Y akan mende]

pPOSiSi Y dari tool sudah sampaf pada

belum maka motor posisi Y akan menggen

sampai pada posisi awal. Setelah posi

Kontroller akan menery

L

tercapai, makKa

mendeteksi posisi awal dari posisi X.

Setelah proses posisi awal selesai, makd

akan meneruskan pada tahap pendeteksian

bahan Kerija. Proses ini diperiuH

diolah oleh

g mengatur

eksi apakah

awal, JiKa
akkan tool

Si awal Y

skan untuk
Kontroller
Ketebalan

an SuUupaya




Kontroller tidak melakukan Kerja vanlg mubadzir,
dimana mesin melakukan pemakanan tetap|i tidak ada
bahan Kerja yang dimakan,

Kontroller akan mendeteks i penekanan switch
adjusting (pengaturan) . Adjusting ini akan
menentukKan majunya posisi tool setliap proses
pemakanan, yang biasanya besarnya ditehtukan oleh
Jenis bahan yang akan dibubut dan jenip tool vyang
dipakai. Pada perencanaan ini diberikan 3 pilihan
untuk - adjusting, yaitu untuk Kemajuan [tool setiap
4mm, 3mm dan 2mm,

Setelah Kontroller selesai mendeteKsi proses
penekKanan, maka proses pembubutan dimullai. Dimana
Kontroller akKan mengambil data model vyang telah
dibuat sebelumnya, dan Kemudian datp tersebut

dikKurangkan dengan kKetebalan bahan dan

dengan adjusting. Jika data hasil lebih
adjusting maka data baru sama dengan ad
jJika tidak maka data baru sama dengan
Simpan data baru tersebut Kéalahat ata
(80h) . Proses berulang terus sampai
selesai diolah.

Posisi Y dari tool akan maju sebesar ad
counter akan diisi sesuai dengan besar
Counter akKan dibandingkan dengan data
counter tidak sama dengan data baru,
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bandingkan
besar dari
ljusting, dan
tata hasil.

5 dari RAM

semua data
justing dan
adjusting.
baru, Jika

maka motor
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posSisi Y akan menggerakkan tool sampa
Keadaan dimana counter sama dengan
Setelah sama makKa Kontroller akan
motor posisi Y dan Kontroller akan

motor posisi X untukK melakukan proses

vyang disimpan di-RAM,

BAG!IAN SISTEM KONTROLLER

Mikrokontroller 8035

Komponen ini digunakan sebagai pusa
seluruh Kerja dari sistem, meliputi
data dari RAM, pengolahan data

menggerakkan motor danrlain-lain.
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didapatkan
data baru,
menghentikKan

menggerakkan

bemakKanan dan

berhenti setelah melakukan proses pemakanan sebesar
'Emm. Setelah proses pemakanan sglesai makKa
kontroller akan mengambil data bary lagi dan
dibandingkan dengan counter dan proges berulang
sampai dicapai data model maKsimum, betelah semua
data diambil, maka motor pengatur pogisi feeding
akan bergerak Keposisi awal begitu | juga dengan
motor pengatur posisi tool. Setelah topl kembali Ke
posisi awal, maka Kontroller akan |mengurangKan
Kembali data hasil yang disimpan di-RAM dengan data
adjusting dan proses aWal terulang Kehbali sampai
data adjusting lebih besar dari data hpgsil terakhir

K pengontirol
pengambi lan

tersebut,




Fhi,
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EPROM 2716

Adalah Komponen memori dari jenis non-vlpolatile (tak
dapat dibersihkan) yang berisi priogram untuk
mengontrol Kerja sistem,

RAM 6116

Adalah jenis memori volatile (dapat [dibersihkan)
yang berfungsi untuk menyimpan | data yang
diambil dari IBM PC dan Kemudian data tersebut

dioltah oleh Kotroller untuk mengger

3.2 BAGIAN INTERFACE UNTUK |IBM PC-XT

Pengkode 74LS138

Digunakan untuk memilih alamat dari |/0
tugas akhir ini dipilih atamat 0330h -
mengaktifkan perangkat luar dalam hal

Komponen latch 74LS377.

Penyangga 7415245

Komponen ini digunakan untuk mengiso
Komputer IBM PC dengan peralatan luar,
peralatan luar tidakK diaktifkan.

Latch 74L.8377

Komponen ini digunakan untuk menahan
dikKeluarkan oleh IBM PC pada saat alam
dipilih, dan data tersebut akan d
Kejalur alamat dari RAM,

akKKan motor,

port., Dalam
0333h untuk
ini RAM dan
1 asi sistem

pada saat

data vang
Bt 1 /O port

i~output-Kan




1i1.3.3

Frl.4, 9

yang mempunyaj spesifikasi

fasilitas untuk

BAGIAN DRIVER DAN SENSOR

Transistor

Transistor digunakan sebagai switch el

akan mengaktifkan relay,

Opto coupler

Optocoupler digunakan sebagai sensor ja

sensor jarak optocoupler dihubungKar

counter yang terdapat dalam chip 8035,

Selain itu optocoupler ini digun

mengetahui pPosisi awal (home P

peralatan.

. 4 PERANGKAT KERAS

PERENCANAAN SiSTEM KONTROLLER

Sebagai Kontroller digunakan mikKrokK

sebagai berikut

menggunakan supply tegangan tunggal 5BV

terdapat RAM internal sebesar 64 x 8 bit

input output sebanyak 27

terdiri dari 2 x 8 bit port, 1+ x 8 bit

bit timer, 1 x 8 bit counter dan Jjalur

menggunakan program memori luar sebesar 4
dapat ditambahkan data memori luar sebesa

bit,
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Ktronik yang

rak. Sebagai

Ke bagian
akan untuk
Sisi) dari

omputer 8035

jalur vyang

bus, {1 x 8
interupt.
K x 8 bit

r 256 x 8




111.,4.2 PERLUASAN PROGRAM MEMCRI

Disebabkan mikrokomputer type 8035
mempunyai internal program memori, sehin
Keperluan tersebut digunakan memori luar.
Seperti ditunjukKkan pada gambar 3.2 ,urtu
pengambilan instruksi dari program memori |
sebagai berikut ;3%

ALE I l

PSEN

—
L

oa;;ng n;;rossrfaafIng Ins;r Ficating

Gambar 3.2

BUS
F1

Pengambilan instruksi dari program memor

1. I1si dari 12 bit program counter akan dike
RUS dan port 2 bagian bawah (P20 - P23).

2., Address Latch Enable (ALE) akKan menunj
alamat valid,

3. Program Send Enable (PSEN) menunjukk
instruksi luar sedang diambil dan digun
mengaktifkan peralatan memori tuar.

4. BUS berubah menjadi mode input dan prose

30},..., single Chip 8-Bit Microcontroller., Philips
Elecironic Componen Materials,, 1986, Hal. 3-i

ini

B9 8

L an

jar

LIKK an

2N

K an

50

luarkan

60

tidak

untuk

proses

adatah

i luar

Ke

saat

bahwa

untuk

akan




menerima data instruksi 8 bit,

Untuk Keperluan ini digunakan EPROM type

merupakan memori bersifat dapat dihapus dan

Jalur data dan alamat bawah pada mikrokomput

61

2716 vang
diprogram.

er 803% ini

tergabung menjadi satu yang disebut Bus Address-Data
sehingga untuk memisahkKannya digunakan ranglaian latch,
dan pada perencanaan ini digunakan Komponen jlatch 1type
741.8373 dengan input enablenya dihubungkan |Ke pin ALE
dari mikrokomputer 8035. Untuk alamat atas jdari EPROM
A8 - At11 dihubungkan langsung dengan port P40-P23 dari
mikrokomputer tersebut. Pin EA (Externg) Access)
dihubungkan Ke V¢c. Perencanaan sistem program memory
ini dapat dilihat pada gambar 3.3
—=&{x1 PROG &%
4 -]
—2a 28:% i ==
‘%; RESET OB.3 53 &3 3 h% 0% 3
5SS DB.4 -4 ) D4 Q49 o o4 -
70 DB.S 5 DS a5 RS 05
Ti DB.6 :& 06 Q6 —ng-———f;: hé 06 (-4
INT DB.7 D7 Q7 :Z o7
sho pmofE iee | —HER
pi 3 £2:2 = varsETI |
PL.4 P2.4 ;'E:
e 4 2
PL.7 P2.7 .. BT
—ZIden Pace Pl
BO3%

Gambar 3.3

luar

Rangkaian program memory




F1h.4,3 PERLUASAN DATA MEMOR/!

Data memori pada 8035 dapat diperl
dengan 256 byte, dimana alamat dan daty
dipindahkan melalui jalur BUS.

Cycle Penulisan Dan Pembacaan Data

Semua alamat dan data dipindahkan
Jalur BUS. Gambar 3.4 memperlihatkan g
pembacaan dan penulisan data. Proses pen
penulisan data tersebut adalah sebagai o

READ FROM EXTERNAL DATA MEMORY

ALE l I

RD T
BUS X X X ><n___
Floating Address rFloating Data cating

WRITE TO EXTERNARL DATA MEMORY

ALE l l '

R L“*"*“—J

BUS XX X W'><Fr”“
Floating Address Floatineg ata oating

Gambar 3.4

Timing data memory tuar

Isi dari register RO dan R1 dikeluarkan K

Address Latch Enable (ALE) menunjukkan

alamat.

3)ibid hat.3-4
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uas sampai

a tersebut

melalui 8

ycle dari

bacaan dan

erikut :3)

e BUS.,

validnya
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3. Pulsa RD atau WR dari pin 8035 akan nenun jukkan
bahwa data siap dikirim atau diterima. Qutput data
valid pada akhir dari Kenaikan pulsa WR dan input’
data harus valid pada saat akhir dari Kephaikan pulsa
RD.
4, Data (8 bit) dipindahkan kedalam atau Keluar dari
BUS.
Pengalamatan Data Memori Luar
4
[V
—._2_. xl PROG _2.5— U? U?
-9 I — :
- 3 Y DB, 1 43 bi a1 AL B3
oB.2 Hi—] DZ @2 Az D2
RESET DB.3 D3 o3 A3 D3 r
sS DB.4 |- 3 D4 Q@4 3 R4 D4 4
TO DB.S M DS (-1 AS DS
:‘}2 T DB.6 -ﬂ% i DE Q6 |4 A6 D6
INT 0B.7 D? @7 2; D7
pif BEg fdqee 2%
eh:2  £22 = varsErs %
Pl1.4 P2.4
SHEN- m=
P1.7 P2.7 = -5 €
—T1En Pace ig
J=Tn ) |-
Gambar 3.5
Rangkaian sistem data memori luaf
Data memori luar diakses dengan menggunakan 2 cycle
instruksi MOVX A, @R dan MOVX @R, A jyang akan
memindahkan 8 bit data antara akumulator Jdan lokasi
memor i luar yvang alamatnya ditunjukkan olelph i1si salah
satu dari RAM Pointer Register, RO atau R1.
Untuk periuasan data memori digunakan RAM| tipe 6116




yang mempunyai Kapasitas memori sebesar 2Kb

perluasan qata memori diperlihatkan pada gam

i11.4,4 INPUT OUTPUT PORT

M{Krokontroller 8035 mempunvyai 27

dapat digunakan sebagai input atau output. J

ini dikelompokkan dalam 3 port yang ma

terdiri dari 8 jalur yang dapat berlaku seba

output maupun bidirectional port dan 3 test

terdiri dari INT, TO (timer) dan T4 (counter
Port 1 dan Port 2

Pada perencanaan ini port 1 digunak
input port, Port ini dihubungkan dengan o

optocoupler dan switch-switch., Sedang port 2

sebagai output port, yang akan dihub

transistor yang digunakan sebagai SWi

mengaktifkan relay. Proses pengambilan d

dilakukan dengan memindahkan isi port 1 Ke

dengan instruksi IN A, P11, sedang proses

data output dilakukan dengan memindahkan is

Ke port & dengan menggunakan instruksi ou

Gambar 3.6 menunjukkan perencanaan port 1 se

port, sedang gambaran mengenai penggunaa

sebagai output port (penggerak motor) ditunj

bahasan transistor sebagai pengemudi relay.
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Gambaran

par 3.5

ialur yang

hlur  gJjalur
Eing-masing
ba i input,

nput vang

BN sebagai

itput dari
digunakan
ingkan Ke
Lch untuk
bta input
akumulator
bengambilan
akumulator

'L P2, A,

bagai input

L port rd

iIKkan pada




P11
P12

v¢e
»
HOME Y 10K
HOME X
aﬁnn4x3<::}d
vaLsS149
Vg
10K =

P17

P10
P13
P14
P15

L
Ree T L
OTOMATILS )

PHANUAL,

Gémbar 3.6

Port 1 sebagai input port

INT, TC dan TH{

interupt digunakan apabila terjadi g3
mesin, sehingga dilakukan penghentian mendad
mesin selesai melakukan pekerjaannya. Padd
interupt maka mikrokomputer akan menyimpa3
Kergja (RO - R7) dengan menggunakKan instruks
Instruksi ini akan menyimpan register Kerja

untuk proses selanjutnya digunakan register

(RO’ - R7’) yang terletak internal RAM Jlokag

TO yang merupakan fasilitas 1

disediakan oleh mikrokomputer 8035 dipergunj

delay. Variasi delay antara 60 mikrodetiK

milidetlik (266 hitungan) dapat dihasilH

menggunakan kristal clock 8 MHz., Delay in

untuk menghilangkan debounce vYyang dihas
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ngguan pada

ak. sebelum

saat di-

n register

i SEL RBt.

RO R7 dan

alternatif

i 24 31.

imer yang
kKan sebagai

sampai 15
an dengan
digunakan
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switch input, disamping 1tu  juga digundkan untuk

memberi waktu motor sebelum arah putarannya [dibalik.

T1 merupakan fasilitas counter yvang | disediakan
olen mikrokomputer. Counter disini akan dihubungkan
dengan optocoupler untuk mengetahui posisi [dari tool.

Perubahan logika dari high Ke low pada input T4 akan
menyebabkan Kenaikan isi dari counter.
Gambar 3.7 menunjukkan .gambaran perencapaan dari

interupt dan counter,

o L

]

Gambar 3.7

Interupt dan counter

11,5 TRANSISTOR SEBAGA! PENGEMUDI RELAY

Untuk mengaktifkan dan mengatur arph putaran
dari motor dc¢ yang akan menggerakkan tool dan vyang

melakukan gerakan pemakanan digunakan relay.|Keuntungan

dari penggunaan relay ini adalah untuk mengisolasi




67
antara Supply yang digunakan untuk mengglerakkan motor
dan sSupply yang digunakan untuk mengakijti fkan bagian
Kontroltler, disamping itu penggunaan relpy PN lebih
ekonomis dan lebih mudah dibandingkan dehgan Komponen
elektronik vyang lain, seperti TRIAC afau SCR yang
dipekerjakan sebagai switch,

v¢ge
I
L [ ]
TIP 110
vge ‘
12 Vac
Hj
|
TIP 110
Gambar 3.8
Transistor sebagai penggerak relpy
Relay vyang digunakan disini adalphh retay dc
yang mempunyai tegangan Kerja 12 volt dan arus kerja
400 mA . UntukK menggerakkan relay in digunakan
transistor vyang dipekerjakan sebagai syitch, Pada
perencanaan ini, transistor yang digunakan tipe TIP
t10, yYyang merupakan Jenis 'darlington. Gambar 3.8




menun jukkan rangkaian penggerak rel

direncanakan.

Berikut ini adalah cara Kerja dari rangkaian

Pin output port memberikan arus Ke o}

transistor, Arus basis ini menghasilkKan aru

sebesar arus basis dikalikan dengan beta dar

kolektor dari Qf menjadi arus basis da

diperkuat dengan dengan penguatan arus dari

Hasil dari Keseluruhan rangkaian ini seperti

tunggal yang mempunyai penguatan arus sebes

dikalikan beta Q2 dengan tegangan basis emit

1,4 wvolt. TIP 110 mempunyai beta minimum se

pada IC sebesar {1 A. Jika dibutuhkan arus 8

mA untuk menggerakkan relay maka arus mi

harus diberikan oleh output port sebesar 200

atau sebesar 0.2 mA dan ini cukup mudah dila

port dari 8035 tersebut.

6.1 INTERFACING PENYIMPANAN MODEL DI RA

Mesin bubut yang direncanaka

berdasarkan model yang dibuat sebelumnya.

untuk pembuatan model tersebut dibutuhk

operasi matematik seperti operasi

nasil akar dan sebagainya. Sehingga untuk

pengolahan data model tersebut dilakukan

perkalian,
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vy yang

tersebut.
BES 1 S dari

-

o

KoleKtor

Q1. Arus

dan

~i Qe
Q2.

transistor
hr beta QA
brr  sebesar
pbesar 1000
Ebesar 200
himum yang

mA / 1000

kukan oleh

bekerja
Disebabkan
an banyak
mencari
memudahkan,
d i

IBM PC




Kemudian data model tersebut ditransferkan K

UntukK menghubungkan IBM PC tersebut dengar

tuar dalam hal ini RAM makKa dibutuhkar

tambahan, yaitu rangkaian pengkode yang a¥H

tidak digunakan oleh ]

alamat-alamat yang

disediakan untuk sistem unit 1 /0 dan disampi

dibutuhkan peralatan input output yang akan

Ke alamat, data dan Kontrol dari RAM.
I11.6.2 1 /0 Mapping Pada |BM PC

1 /O mapping . diperlukan untuk
alamat pada Komponen penunjang dan perald
output. Hal ini dilakukan agar | BM
memperlakukan peralatan | /C seperti padd
memor i yaitu dapat dibaca dan ditul

menun jukkan pada alamat tertentiu,
Alamat yang digunakan dalam alat ini yaitu 4§
lokasi memori |IBM PC yang tersedia untuk uni

| BM PC, seperti tampak pada gambar 3.9

ini dapat dilihat bahwa loKasi dengan alamat

O3FFh Khusus disediakan untuk unit intg

ditancapkan pada slot IBM PC.

Dari gambar 3.9 yang memperlihatkan

port pada slot, dipilih lokasi dengan alamatf

0333n.
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e-RAM,
peralétan

rangkaian

an memilih
BM PC dan
ng itu juga

dihubungKkan

memberikan
tan input/
PC dapat

peralatan
i5 dengan
lamatl dari

t 1/0 slot

Dari tabel
0200h s/d
rface yang
alamat 1 /O

0330h s/d
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ALAMAT (HEX) KETERANGAN
0200 - 020F Game Kontroller
0210 - 0217 Unit expansi
0218 - O02F7 Belum digunakan
0278 - OZFF Asyn. comm #2
0300 - 0314F Belum digunakKan
0320 - 032F Fixed disk
0330 - 0377 Belum digunakan
0378 - 0O37F Paralel port
0380 - 038F SLDC COMM
0390 - O3AF Belum digunakan
03BO - 0O3BF Monochrome/printgr
03CO0 -~ O3CF Belum digunakan
0300 - O03DF Color graphics
03E0 - O3EF Belum digunakan
O3F0 - 03F7 Disk drive
03F8 - O3FF Belum digunakan
Gambar 3.9
Alamat 1 /0 port pada slotl

111.6,.3 SISTEM PENGKODEAN

Dalam perencanaan ini digunakan d§
7415138 'untuk membentuk alamat dan peral
output pada interface. Tabel Kebenarén dari
diperlihatkan pada tabel 3.1. Dari tabel
dilihat bahwa dekoder tersebut mempunyai 3 |
(A, B, ©C), jatur

3 jalur enable dan 8

dengan Kombinasi dari 3 jalur input dapat di

satu Jjalur output yang aktif,.

Gambar 3.10 memperlihatkan rangi

sistem pengkode tersebut. Pada gambar rangi

output Y7 aktif bila alamat 0330 - 033

kKoder type
atan input
dekoder ini

ini dapal
alur input
utput, dén

pilih salah

aian dari
aianh diatas

3 dipilih.




71

Penambahan AEN pada pendekodean alamat ini, dilakKukan
untuk menghindari terjadinya proses pendekodean bersama
dengan proses DMA, Karena hal ini bisa Jnenyebabkan

Kesalahan,.

TABEL 3.1

TABEL KEBENARAN DECODER 74LS138

Input
Output
Enable Select
G1 G2 C B A YO Y1 Ye Y3 Y4 Y5 Y6 Y7
X H X X X H H H H H HI|H H
L H X X X H H H H H HIH H
H L L L L L H H H H HIH H
H L L L H H L H H H HI|H H
H L L H L H H L H H HI|H H
H L L H H H H H L H HIH H
H L H L L H H H H L HIJH H
H L H L H H H H H H L {H H
H L H H L H H H H H HJJL H
H L H H H H H H H H H|H L

[AEN

x2

32

Gambar 3.10

Rangkaian sistem pengkodean




b11,6.4 PENYANGGA

Penyangga dibutuhkan untuk memperkpat

pada jalur data. Penyangga yang digunakan dipini

e

sinyal

yaitu

Penyangga dua arah dengan type T74LS245, HikKarenakan

pada  jalur data ini terjadi perpindahan dpta

(dari iBM PC) dan data input (dari interface
TABEL 3.2

TABEL KEBENARAN 74LS245

G DIR

L H A ——————> B
L L B <— A
H H TRISTATE

H L TRISTATE

Tabel Kebenaran dari buffer ini diperltihgtkan

tabel 3.2. Dari tabel tersebut dapat ditihat,

untuk mengaktifkan buffer tersebut dengap m
sinyal low pada enable (G), dan DIR meneniukan
dari perpindahan déta. JiKa DIR diberi low |maka
akan Dberpindah dari sisi B Ke sisi A, dan begitu

sebaliknya,.

output

pada
bahwa
emberi
arah
data

Juga

Gambar dibawah menunjukkan cara memghubungKan

pin-pin T74LS245, AO s/d A7 dihubungkan deiigan

data dari IBM PC melalui slot, pin-pin BO s

dihubungkan dengan jalur input dari rangka
Pin Enable (G) dari 74L.S245%5 dihubungkan dengd

dekKoder, sehingga penyangga ini hanya aktif

an
N Y7

pada

Jalur
/d BT
latch.

dari

saat
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altamat 1 /0 port yang dipilih aktif, Pin DIR|dihubungkan
dengan jalur IOR dari slot, sehingga shat terjadi
proses pembacaan data maka IOR akKan akKtif (low), dan
data akan berpindah dari sisi B Ke sisi A,

§L:; B1 48—
== Ha HF
= A 20

=S B B

[Eb > ——__J%ngn

XZ=73Ls138 >—

Gambar 3. 11
Rangkaian buffer
111,6.5 LATCH
Komponen latch dibutuhkan untuk ménahan data

yang dikeluarkan oleh | /0 port dari IBM PC. Latéh yang
digunakan tipe 74LS377 yang mempunyai tabe Kebenaran
seperti pada tabel 3.3 Dari tabel tersebyt terlihat
bahwa proses latching terjadi pada saatl transisi pulsa
dari low Ke high pada pin clock.Pada saajt transisi
tersebut maka data output akan sama dengan {ata input,
dan setelah pulsa dari pin cliock dalam Kgadaan high
(1ow) mak a &ata output akan tetap pada Keadaan semula
meskipun data input berubah. Gambar’ 3.8 [menunjukkan
rangkaian latch yang dibuat.
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TABEL 3.3
TABEL KEBENARAN LATCH 74L.S377
OQutput
Controt Clock D OQutput
L = H H
L - L L
L L X Q
H X X z©
4
(¥ird e
=55 i 89 59
h: SEHe o
r3 D4 4 & A4 D4 |-
DS @5 2| S DS
: g:os Qé [ £ A6 o6 [
D7 Q7 %2; D7
— Y 151 58%
74LS37
= = N E
32 W
BEE> 32 - ellie
Iy ;i}u
32
2 -_L%m”“\\
3
B> V- /
32
Gambar 3.8
Rangkaian latch
Rangkaian secara kKeseluruhan dafi sistem
Kontroller dan interface pengisi data mode) di RAM
diperiihatkan pada lampiran.,
(B § PERANGKAT LUNAK
Perangkat lunak yang digunakan disini dibagi
menjadi dua. Yang pertama adalah perangkat 1ynak untuk




pembuatan mode | yang dilakukan di IBM HC.

perangkat lunak untuk pembuatan mode ] ini

bahasa pascal, suatu bahasa tingkKat tinggi y3gng

umum dipakai. Sedang perangkat lunak yang

digunakan untuk pengontrolan Kerja mes

n

tersebut. Perangkat lunak yang digunakan adalgjh

assembly dari mikrokomputer 8035,

75

Pada

Su

Ke

bu

bah

digunakan

dah
dua
but

asa

Algoritma dari perangkat lunak tersebut dipgrlihatkan

dibawah ini, sedang program lengkapnya dapal

pada lampiran. Pada gambar 3.9a diperlihatky

g

dari subrutin posisi awal pada pemakanan sumipu

pemakKanan pada sumbu Y Kemudian diteruski

b

dili
bag
X

den

penekanan switch Ketebalan bahan. Dan subrgtin Y

dilakukan setelah penekKanan switch
diperiihatkan pada gambar 3.9b. Sedang g¢gai
memperlihatkan pemi l-ihan dari pemakKanan
diberikan 3 macam pemakanan yaitu feed

pemakanan tiap 2 mm, feed B untuk pemakKanan

daﬁ feed C untuk pemakanan tiap 4 mm. Sedangk
3.9d sampai gambér 3.9g memperlihatkan dia
dari proses pemakanan oleh pahat terhadap be

sesuai dengan data model yang telah disimpan

hoa

A

L i a

BN

hda

ol

r 3.

dis
un

p 3

hat

ian

dan

gan

ang

tersebut

gc

ini

tuk

mm

gambar

jram 3

Ke

RAM.

lir

rja
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mesin bubut

Gambar 3.9a
Kontrol

alir

Diagram
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{

MOTCR
BERHENT]

ALAMAT RaH

Gambar 3.9b

Kontrol mesin bubut (lapjutan)

Diagram atir




FeEd = 2 FEED = 3 FEED = 4
I l
| | }
L ! s’
—
1
|
Y
HOTORNUTRNA

Gambar 3.9c¢

Diagram alir kontrol mesin bubut

(1an]

utan)
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o
4

FEEDING =
FEEDING X ¥

LEL

STOP

COUNTER = @

HOTOR ¥
TURUN

® ©

Gambar 3.9d

Diagram alir Kontrol mesin bubut (lanjutan)




RLQHﬂTiRQn H

——
Y
READ DATA
RAN

DATA RaM =
DRTA RaM

INCRENENT
ALAMAT RaAN

Diagram alir

Q

Gamba

Kontrol

r 3.9e

mesin bubuyt

(1un

Tt oam

80




®
|
\
ARLANAT RaM =
224

!
f
Y

READ
DATA RaN

COUNTER
DATA RAN

COUNTER
DRTA RAH

>
HATOR ¥ HOTOR ¥
TURUN HATK
Y
Y
1
1
g
|{ !
A
HOTOR ¥
HOTOR ¥ BERHENT!
EERHENT]
T
1 |
— e
Gambar 3.9°f

Diagram alir kKontrol

mesin bubut

(lanjgtan)
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ALAKAT RaN
HaxInun

fr}
1

I
|
Y

HOTOR ¥
BERHENT]

Gambar 3.9g

Dragram alir kKontrol

mesin bubut

(tanj

htan)

n




BAB |V
PENGUKURAN

4,14 PENDAKULUAN

Bab ini akan membahas pengukuran
PSEN dan sinyal ALE. Kemudian pada bagian
akan diberikan foto dari alat yang telah
contoh pembuatan model di IBM PC.
4.2 PENGUKURAN SINYAL PSEN

Besar sinyal PSEN dapat dihitung den
bentuk gelombang dan ukuran pada osiloskop.

pada gambar 4.1 dapat dihitung :

time per div. = 0.5 ys

volt per div. 2

T = 3.4 x 0.5 ys
= 1.7 pys
Frekwensi = 1/T
=1 / 1.7 ps
= 0.58 MHz

83

jar i sinyal

selanjutnya

dibuat dan
jan melihat
Dari sinyal




Gambar 4.2

Bentuk gelombang PSEN

4.3 PENGUKURAN SINYAL ALE

Sinyal ALE diukur dengan melihat res
osiloskop. Cara lain dengan membagi lima 8
Dari perhitungan sebelumnya didapatkan 8
sebesar 2,67 MHz. Dari perhitungan didapat
ALE sebesar 0.533 MHz (2.67 MHz : 5).

Pengukuran dengan osiloskop didapatkan

time per div., = 0.5 ps

2 Volt

it

Yolt per div.

T 3.6 x 0.5 ys

1.8 ps

inyal
inyal

Kan

84

bonnya pada

CLK,
CLK

sinvyal




Frekwenst = {+ / T

1/ 1.8 us

0.556 MHz

Gambar 4,2 menunjukkan bentuk sinyal

dari ALE|]

85

Gambar 4.°¢2

Bentuk sinvyal ALE

Foto dari alat yang dibuat dipertliha
gambar 4.3
4.4 CONTOH PEMBUATAN MODEL
Urutan gambar 4,4 sampai gamb
menunjukkan pembuatan salah satu’ contoh m

bahan Kerja yang akan dibubut.

tkan

ar

ode ]

pada

dari
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Gambar 4.3

Foto dari alat yang telah dibuat

PROGRAM
PEMNGISI DATA MODEL

di RAH

TUNGIU . . . s s

Gambar 4.4

Tampilan utama dari pembuatan modpl
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" Pilih No = 1

Gambar 4.5

Pemilihan gambar model pertama

Lagi (u7td> |?

Gambar 4.6

Pengisian parameter model pertana




Gambar 4..7

Pemilihan gambar model Kedua

Besar{(mmd) |

Lagi (uy/7t)> 2

Gambar 4.8

Pengisian parameter model Kedu
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2 <
Pilih No = 3
Gambar 4.9
Pemilihan gambar model ketiga
o
Karg LS
Besar{(mm)
-. Y = 20
= xl - 9
-. R = 20

Ha

Lagi (gy't> 2?2 ¢

Gambar 4.10

Fengisian parameter model

ketiga




" Y T

o n] LoD (8- 0] 200

Model sudah benar Cy7t> 2?2 9
S impan Data Model di Mernori (uftd> ? y

Gambar 4,11

Hasil akhir dari model yang telah d




BAB V
PENUTUP

e

pengujian
beberapa hal

1.

Dari tahap-tahap perencanaan, pembu

dari sistem ini maka dapal d

sebagai berikut

Dalam sistem ini penggunaan mikKrokompu

sebagai sarana pengontrol kerja dari me

sangat menguntungkan. Karena dengan m

kKomponen ini, tidak dibutuhkan tagi suatlu

input-output seperti PP 8255 Kare

tersedianya port-por?t yang dapatl d

sebagai sarana inputl atau port sebanyak 2

Disamping itu mikrokomputer ini

prasarana counter vyang dalam perencan

digunakan untuk mengetahui

ftan dan

simpulkan

Ler 8035
5in bubut
Enggunakan

peralatan
ha sudah ~
perlakukan

4 jalur.

menyediakan

aan ini

jarak antara benda kKerja

dengan tool, besar gerak maju untuk pemaklanan, Dan
prasarana timer vyang dalam tugas akhir ini
dipergunakan dipergunakan sebagai dellay untuk

menghilangkan efekK debounce pada saat

switch dan timer yang berhubungan dengan

Mikrokomputer ini tidak effisien lagi Ji
dibutuhkan data mamori sebagai penyin
sementara. Karena intefnal RAM vyang
hanya sebesar 64 byte, sedang external
diperluas sampai 256 byte.

89

penekKanan

interupt.

Ka banyak

pan data
disediakan

RAM bisa




Proses pengisian data model di

PC disebabKan banyak operasi matemat

dilakukKan dalam pembuatan model.,

untuk mendapatkan besar busur

tingkKaran dibutuhkan operasi perkal

Kwadrat, Kerugian dari pemakaian |

prasarana pengisi data

Ketergantungannya proses pengerjaan

PC, Untuk mengatasi masalah terse

pilihan penger jaan secara manual,

Ketelitian dalam pembuatan

hasil dari alat vyang dibuat. Pa

mesin bubut yang dibuat ini

counter, motor akan menggerakkan 1
mm.
masih mampu untuk menggerakkan tool
tiap satu pulsa, tapi
Katelitiannya sangat jelekK maka hal

dilakukan.

mekKanik

RAM dilaku

ika vy
Seba
dari
ian,

BM P

mode

ter

but

da p

untuk KenaikKa

oYoR!

Sebenarnya alat yang dibuat masih mahpu

sebes

berhubung makanik vy

terse

an di 1BM

bNg harus
EN misal
setengah

akar dan

-
L

sebagai
adalah
hadap iBM

Hisediakan

mempengaruhi

brencanaan
h 1 pulsa
bebesar 1
untuk
hrr 0.2  mm
hng dibuat

pbut  tidak




DAFTAR PUSTAKA
L e

1. e Single Chip 8-Bit Microcdntrollers,
User Manual, Philips Electronics | Component
Materials, 1986,

2. Borland.,, Turbo Pascal Profeséional Reference
Guide. , Borland International., Scotts

Valiey, 1989,

3. Coffron, James W., Z80 Application., Sybex Inc.,
1983.

4, Eggebrecht, Lewis C., Interfacing to the I BM
Personal Computer. Indianapolis : Howard Ww,

Sams & Co., 1st Ed., 1987.
5. Gerling, Heinrich., All About Machijne Tools,

Wiley Eastern Limited. New Delhi, 1965,

6. Hall, Douglas G, Microprocessor And Iinterfacing
Programming And Hardware, Mc Graw Hill Book
Company, New York, 1988,
7. Hartono Partoharsodjo., Tuntunan Praktis
Pemrograman Bahasa Pascal., PT Eflex Media
Komputindo., Jakarta, 1989
8. Horowitz, Paul., lgnatius Hartono., Seni Dan
Disain Elektronika., Elex Media Kpmputindo,

Jakarta, 1985,

93




S. Maloney, Timothy J, Industrial Jolid-State

Electronics, Prentice Hall, New Jerlsey, 1979.
10, Texas Instruments, TTL Data Book Flor Design
Engineers., Texas Instruments Inc, Datlas.,

Texas, 1980,

94




S/
u? uz
a1 e1 HE-4 3{oo0 <o AD 0o |
az B2 ML DL Q1 oy D1 |
a3 B3 M D2 @2 A2 D2
5l 2 D—=ad aQ= 0=
AS BS rm D4 G4 M a4 04 Ha—,
A6 B6 M3 3{o5 @S AS DS (42
a7 B7 4% £{0e 96 - £ As pé
A8 BS 2. p? @7 wm D7
— . oc a9
BRE_> DIR bCLK ALD:
>ALS24% FACEI7A 18|
N 8
r2) W A YO —_— 61le6
£ B Yi S
c Yz
va
B> 6 1g1 ¥s
—2q é2a  Yé p=—
BEN>— d c2B Y7 p—
ACE13S
A
741532 2 8
532 <
HR - 2
8
* Bl >
TE32 32
3C532
B> 2
532 32
Title

Interface pengisi data model di RAM

EizePocumant Number
A

[

Pate January 1, i980KChaet

of

i




|

Var 4 > N
SpF
o 25
o I X1 PROG Ny Uz [T 5 A Uz 2
r =
0B.O DO @O ) 00 Ao Do
w“ T 3lxz DB.1 /] PL @i a1 o1 - Al D1 /]
10 DPB.2 [ D2 @2 Az o2 ] A2 D2 g
RESET DB.3 | N—%{ D3 o3 A3 o3 a3 D3 [
L1uF sS DB.4 [ 3102 oa H A4 oa Hg—] a4 D4 Hd—]
— T =B se:e i) Rgpse sep 2 S R B2 ST
- - - e s S
INT pB.7 A2~ \181p7 a7 42 a7 o7 L a7 o7
o - D AB AS
P1.0 P2.0 1iq oc As as
P S Pi.1 P2.1 I G AlD Al0
T W Pi.2 P2.2 v [ L
OoDI P1.3 P2.3 4 . = 7qLS3 73 % ml
CAT. P1.4 P2.4 52 W
wz P1.5 P2.5 VPP
P pi-¢ £z-¢ T = Z7IE = €11s
L * * s}
. RE 8=
vee
. PSEN b
T 4] EA ALE f&i
=6 .1 -
Title

Rangkaian kontroller utama

Blze Pocument Number ﬁ.ﬂg
A .

2
ate January 1, 1980heet of




27 1/0 lines, and an 8-bit timer/counter In addition to on-board oscillator and clocK
require extra capability the 8048L can be expanded using standard memories and M{CS-80®/MCS-85® perlp)_ _‘

intel
8048L

'SPECIAL LOW POWER CONSUMPTION

COMPONENT 8-BIT MICROCOMPUTER -

® Typical Power Consumption 100mwW m 1K x 8 ROM
‘ 64 x 8 RAM
x Typical Standby Power 10mW 27 1/0 Lines

Vpp minimum of 2.2V

m Interval Timer/Evenit Counter

u 8-Bit CPU, ROM, RAM, I/0 In Single u
Package
~ m Compatible with 80
® 4,17 ysec Instruction Cycle, \ .
All Instructions 1 or 2 Cycles. Peripherals

= Over 90 Instructions: 70% Single Byte

The Intel® 8048L Isa totally self-sulficient 8-bil paraliel computer fabricated on 4
Intel's advanced N-channel silicon gale HMOS process, using special technique
standby power consumption, The 8048L contains a 1K X 8 program memory, a §

erals, The 8048L can bo used with external ROM and RAM,

pin compatibla version of tho 80481 with UV-arusable user-programmablo EPROM
able. The 8748 will emulate the 8048L with greater.power and other minor differos

This microcontrolleris designed to be an efficient controller as well as an arithmelig
extensive bil handting capability as well as facilities for both binary and 8CD arith

gram memory results from aninstruction sel consisting mostly of singlo byta instrdeti

over two byles in fength.

Easily Expandable Memory and I/0

® Two Single Level Infterrupts

PRELIMINARY

SINGLE

B0/8085 Serles |

single silicon chip using
10 reduce operaling an&
4 X 8 RAM data memow
circuits. For systems tha

ces,

POAT 'O'dl
cLock 1024 WORDS $4 wonos hate (- wraL s CJ2
PAOGRAM - DATA TTAL . i . XTAL 2 C 3
MEMORY MEMORY —— 0
. A AESET (o
Conp ag
- wt O
. SINGLE . €y
o o Lot , svee | —e READ no (da
ot A CXTERNAL __J FSEIN 0
MEM
cry € soanL rel W O
) fomem WRITE ae O
vcsr{ o8y
PROGRAM
- —= 370 o8 G
tnande o8; O3
INTEARUPT —od o8y [
X114 ADORESS
MLR 1o ::N(S B z:‘ [le
EVENT COUNTER N ENALYL ’
: wus{ ¢ pont o8y {J
YV —w crrafotn 08y (]
. . STROBL ves c_

Flgure 2.
80481, Logic Symbol

Figure 1,
80484 Block Dlagram .

Inted Corporation Aysumes Ho Responsibilly 1o the Use of Any Curcunry Other Than Cueunry Embadindg i anlatel Progect N
HTEL CORPORATION, 19680 7.20

Ot Catnwt Patent Licanses 38 imphag
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8048L

PRELIMINARY

iixwtel'

pin DESCRIPTION

[Designation
¥ss
50
Ye¢

po-P17
Port A
/920-27
Port 2

080-087
‘ s

B -
. o

ROG

Pin =
20
26
40

25

27-34
21-24

35-38

12-19

39

Functlon

Circuit GND potential

Low powor slandby pln
Main power supply; +5V
during operation,

Output strobe for 8243 1/0
expander, -
8-bit quasi-bldirectional
port.

8-bit quasi-bidirectional
port,

P20-P23 contain the four
high order program counter

bits during an external pro- -

gram memory fetch and
serve asa 4-bit 1/0O expander
bus for 8243.

True bidirectionatl port
which can be written or read
synchronously using the
RO, WH strobes. The port
can also be statically
latched.

Contains the 8 low order
program counter bits during
an external program
memory lfetch, and receives

" the addressed instruction

under the control of PSEN.
Also contains the address
and data during an external
RAM data store instruction,
under control of ALE, RD,
and WR.

Input pin testable using the
conditional transfer in-
structions JT0 and JNTO, TO
can be designated asaclock
output using ENTO CLK
instruction.

Input pin testable using the
JT1, and JNT1 instructions.
Can be designaied the
timer/counter input using
the STRT CNT instruction,

taterrupt input, tnitiates an
interrupt il interrupt is
cnabled. Intecrupt is dis-
abled after a resel. Also

Designation

fib

ALE

EA

XTALN

XTAL2

Pin =

10

1"

K]

Function

estable with cponditional
jump instructi¢n,
(Active low)

Output strobe activated
during & BUSJ'ead. Can be
used to enablg data onto the
bus from an ejternal device.
Used as a reaf strobe to
external data memory.
(Active low)
Input which i§ used to
initialize the processor.
(Active low)

(Non TTL v.}

—

Qutput strob
write. (Actlv

Used as writg stroge to
external data memory.

Address latch enabte, This
signal occurg once during '
each cycle afd is useful as &’
clock output

The negativg edge of ALE
strobes address into ex-
ternal data J:d program
memory.

during a bus
low)

Program staye onable. This
output occurs only during a
fetch to extdrnal program
memory. (Aftive low)

Single step jnput can be
used in conjunction with
ALE to “"single step” the
processor through each
instruction. |(Active low)

External acgess input which

" torces all pjogram memory

memory. Ugetul for emula-
tion and depug, and
essential lof testing and
program vefilication.
(Active hig

fetchesto rIerence external

—

Ono sida offcrystal input lof
internal osdillator. Also
input for edternal source.
(Non TTL i)

Other side p! crystal input.
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8048L

Ed

m@umum

CRYSTAL OSCILLATOR MODE

-ty
gy

Li EYAL S

it

cebae -
Lhd Al

=

b ——

2 2TAL2

‘. C1v EpF & 1/2pF + STRAY < SpF
C2 * CRYSTAL + STRAY < 8pF
€3 20pF & 1pF + STRAY < SpF

LC OSCILLATOR MODE

. CRYSTAL SERIES RESISTANCE SHOULD BE LESS YHAN 750 AT 6§ MHz LESS THAN 13002

AT J.6MH2

.- . L c NOMINAL ¢t
N 4SpH 20pF $.2 MH:
120pH 207 3.2 MK

~{ XTALY

Nxvacs

Cpp * §-10 pF PIN
CAPACITANCE

1O PN

a e

i

EACH C SHOULD 8E APPROXIAMTELY 20pF. INCLUDING STRAY CAPACITANCE

DRIVING FROM EXTERNAL SOURCE

314

00

-

{ XATAL2

2Tat

XTAL 1 .MUST BE HIGH 35-65% OF THE PERIOD AND XTAL 2 MUST BE HIGH 35-65% OF THE

PERIOD. RISE AND FALL TIMES MUST NOT EXCEED 20n




PRELIMINARY

WAVEFORMS

IA'C L yepe—" 'cc—.~pl 1ca

l‘*‘]"

b

tLa
tag b

e 1on

|
B
!
|
s
i

e IL0AYING

X!\Ol'luLX X FLOATING X

I

H |AO0R(S!

‘a0

INSTRUCTION

—

.Instrucllon Fetch From External Program Memory

l- ce —l ca }-

v

[ ook

W1 ROATING mouu)(uouch oara X 1L0ATING

b aw —I

i Write to External Data Memory

L__I——,

at

"o

[ V33

lav

[R13)

I

.

]
'uc-—‘

do -

——i - roa
l'LOA'ING ‘
uonm%oouux | oAta 1oatma
L ool
B L R |
Read From External Data Memory

X

10w, 4
X“,vuv somrs 7

'lnpul and Quiput for A,

. Tests.

3

AC. CHARACTERISTICS T,=0°C1070°C, V¢ = Vo

<5V + 10%, Vgg * OV

A
ijmbol Parameter Unit {Conditions {Note 1)
A Min. | Max. )
g ALE Pulse Width 600 | | ns
s Address Setup to ALE 150 ns
i Address Hold from ALE 80 ns
ec Control Pulse Width (PSEN, RD, WR) 1500 ns
low Data Sclup before WR 640 ns -
bwo Data Hold Alter WR 120 ' ns C, =[R0pF
;cv Cycle Time 417 | 150 | wus '
' Jdom Data Hold 0| 200 ns
" g PSEN, RD to Data In 750 | ns
| law . Address Setup to WR 260 ns
- o Address Setup to Data In . 1450 | ns
f e Address Float to RD, PSEN 0 | ns
tea Control Pulse 10 ALE 20 ns

1 %% 1 Control outputs:

BUS Qutputs:

c
L
<

s 80 pF
' 150 pF




intel s0asL PRELIMINAR

Y Y
A.C. CHARACTERISTICS (PORT 2 TIMING) 3
To=0°C1070°C, Vo = 5V + 10%, Vg = OV
TCY=4174S . ‘ ~.;’
Symbol Parameter Min, Max, Unit | Test Condltions;
lce Port Control Setup Belore Falling 185 ns B
Edge of PROG .
tee Port Control Hold After Falling © 160 nsf ] i
Edgo of PROG - ™
* tpn PROG to Time P2 Input Mus! Ba Valid 1,35 Hs "l
tee Input Data Hold Time 0 | 250 ns :
1op Output Data Setup Time 420 | ns
teo Output Data Hold Time 1o | ns
tpp PROG Pulse Width 2.0 us
e Port 2 I/0 Data Setup 585 ns
e Port 2 1/0 Data Hold 250 - | ns

PORT 2 TIMING

ALE

'/ . \

CXPANOER
PORT

r -ty ““-i-‘lbl [ gu——7.Y }

'ID-]
outeut x : ”"n N PORT 303 0ATA K PORT CONTAOL outsuY oau

| LS

. ! e
\dJ R

. tranoea 'I R e B f

H t 3

" v I " 4 o
) ) N PURT 20 3 DATA PORT CONTROL x X PN K
,

) [ [l ‘ e

l....'c’- -a=10C g

INPYT

-

! [ ‘op -

\ |
PROG . \
. |

BUS TIMING‘__A‘!S;A‘ FUNCTION OF TCY ° R ‘.;',,5';'
SYMBOL | FUNCTION OF TCY SYMBOL| FUNCTION OF TCY Nt
TLw 7/30 Tcy MIN Trp (1) j2/5 Tdy MAX ks
TAL 215 Tgoy MIN Tpp (@ |30 Tdy MmAX
TLA iVAL] Tcy MIN 1 Taw 173 Tdy MiN
Tcc () |W2 © Toy MIN|Tee (1) :RD/WR| Tap (1} (115 Ty  MAX
TCC{2) |25 Tgy MIN|TCC (2): PSEN [ Tap(2) 815 Tdy  MAX
Tow. |[fa/30 Tcy MIN Tarc (2715 Tdy MIN
TWo  |115  Tgy - MIN Tarc (201730 Tdy MIN
TorR |0 - MIN Teall) {115 Tdy MIN

“APPROXIMATE VALUES NOT INCLUDING GATE DELAYS. l Teal2 {275 Tdy MIN | Tca(2) :PSEN
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intel st ,v PRELIMINARY

ABSOLUTE MAXIMUM RATINGS® . COMMENT Stresses above those Ifsted undes “Abso-
K T Undet Bi 0°C to 70°C Jute Mavimum Ratings” may cause permanent damage to
Ambicnt Temperalure Under B1as -t the device. Ttis 15 a stress tating ofily and functional

) 65° . *
3‘(:“‘90 g:\m/‘\):m;\.‘r'\bwnmncs ccl ... 168"C 10 ¢ 128%C operation ol deviee af these or any other condiions
‘ ‘ag?o nd Y P 0.5V 10 47V above (those indicated in the oncratiohal sechons ol this
Pc:ac: Dt’ssip'\‘t'ic.a;\ .................. veeeas 3V R oencanon i not mphed
? AMON v o v vas0en serererroresy ves . 4

0.C. AND OPERATING CHARACTERISTICS TA=0°Cto 70‘C.VCC tvOD= 52 10%,VSS* QV

; : . Limits
Symbol Parameter : Unit Test Condilions
. Min. | Typ. | Max,
ViL tnput Low Voltage -5 8 v
(Al Except RESET, X1, X2) :
" Viu input Low Voltage 1 -5 6 v
' .1 (RESET, X1, X2)
"Wy . | Input High Voltage 2.0 vee | Vv
(All Except XTALY, XTAL2, RESET)
Vigr | 'nput High Voltage (X1, X2, RESET) | 3.8 Vee |V _
VoL Output Low Voltage (BUS) ‘ 1745 { v |[voL=q0mA
Voui Oulpu! Low Voltage . 45 vV lloL = 18 mA
(RO, WR, PSEN, ALE) . . )
VoLa | Outeut Low Voltage (PROG) ' 45 | v ‘|QL = 110 mA
. VYous Output Low Voltage .45 V jloL =6 mA
i (AN Other Outputs)
'l Vou Output High Voltage (BUS) 2.4 vV |1on = {400 4 A
| Vony | Quiput High Voltage 1 24 vV {1oH * 1100 A
g (RD. WR, PSEN, ALE). .
! Voup | Outeut High Voltage 2.4 ' v |tom=fe0 HA"
t (All Other Qutputs)
! o~ :
i Iy« | 'nput Leakage Current (T4, INT) £ 10 | nA | Vgs JVIN < Vee
Dt tnput Leakage Current =500 | A Jascv <V
P put Leakage ent } v <VYinSVee
(P10-P17, P20-P27, EA, SS) 5S B c
'to | Output Leakage Current (BUS, T0) £10 | 1A 1 Vgg ¢4 SVINSVCC
{High Impedance State)
lop Vpp Supply Current 2 4 mA
lDD . Total Supply Current 20 40 mA
‘cc
Voo Ram Standby Pin Voltage 2.2 i 5.5 v |Standb} Mode, Reset < 0.6V
" ” HUs Py, P2 us. Py P2
<30 mA o e 400 LA 30 mA -
' /
.é <30 ma b ‘ém " § 30 ma b iWHCM
i TypiCAy . 1 / H
40 ma } W A f IRTEYYY . /"’
! ov v W o T —
S von . You




’ . . o oL . . B
iNtel 8048L PRELIMINAR
INSTRUCTION SET
Accumuiator . Subroutine . i‘t
Mnemonie Oeseription Bytes Cycles Mnemaonic Descriptibn Sytes Cyees .
ADD A R Add regisier 1o A 1 ' CALL ada¢ Jump 1o Jubroutine ] ? 4
ADD A, @R Add dats memory 1o A ' 1 RET Aeturn '
ADO A, #dals Add wminediate to A 2 ? HEIN Neatyen afd 1rsinre stalus 1
ADDC A, R Add register with carry \ '
ADDC A, @R Add dala memary with carry ¥ 1
ADOC A, # dala  Add immediate with carry 2 H Flags .
ANL A R And register 10 A 1 1
ANL A, ®R And 935 memory 10 A [ t :;‘:‘ :\":M‘ 2.',,'_,""::: ;‘ By'lu Cycley
ANL A, £ 0ata  And immediale 10 A ? ] crL e Cumplenfent carry ]
ORLA R O¢ regisier 10 A ] t CLR FO Clear ttah 0 t
ORL A @R Or gats memory 10 A 1 t CPL FO c ’ Hag 0 '
OAL A, 0 data  Or immediate 10 A 2 2 CLR F1 Clear tiad ¥ o '
XAL A R Exclusive or tegister 10 A 1 1 CPL Fy Compierent tiag t ]
XAL A, @R Exclusive of oata memory lo A 1 1 .
XAL. A, ¥ data  Exclusive or immediate 10 A ? 2
INC A Increment A 1 ] Dala Moves
OEC A Decrement A 1 1 . .
CLRA Clear A 1 ] Mnemonic Descriptipn Byles Cycley
CPLA Complement A 1 ' MOV A R Move reghsier 10 A '
DA A Decimal adjust A 1 ' MOV A, @R Move data memory 10 A -
SWAP A Swip mibbies ol A 1 ' MOV A, » data Mave iphediate 10 A 2
AL A Rotale A telt ' K MOV A, A Move A 1 tegister ]
ALC A - "Rolate A left Ihrough carry ' ' MOV @R, A Move A 1b dala memory [
RAA "Rotate A right ) v MOV R, # data  Move imfediaie 1o rogister ?
RACA + Rotale A nght Inough carry 1 1 MOV @®A. *dala Move imhediate to Jata memory 2
MOV A, PSW Move PSWi0o A | '
MOV PSW, A Move A th PSW ]
Input{Output . XCHA R Exchangd A and reqister ]
XCHA @R Exchangd A and data memory ]
Mnemonic Description Byles Cycles | XCHO A, @R Exchangg nibble of A ang '
INA P input port to A ) 1 2 tegister
OUTL P, A Outpul A 10 port ! 2 MOVX A, @R Move exiprnal data momory o A 1
ANL P, dats  Ang immediste (0 pont 2 MOVX @R, A Move A th ealernal data memory 4
ORLP. 2 data  Or immedute to port ? 2 MOVP A, @A Movit to A rom curtent page t
INS A, BUS Input BUS to A \ 2 MOVPI A, @ Move 1o | from page 3 1
OUTL BUS. A Oulput A 1o BUS 1 2
ANL BUS. ¢ gsla And immaediaie to BUS ? ?
ORL BUS. # dats Or immeduate 10 BUS ? 2 Timer/Counter
MOVD AP Input expander port to A 1 2?2 . By
MOVO P, A Output A 10 expander port ] 2 Mnemonic Devcriptipn Byles cwnﬂ
ANLD P, A And A to expander punt 1 2 MOV A, T Road wngescounter t
ORLO P. A Or A to espander port ' ? MOV 1. A LoAd tundr/cunnter 1
- SIAT ¢ Slart tunde ]
- STAT CNT Start couper 1
Reglsters STOP TCNT Stop imdr/counter \
EN TCNTi. Enable iher/counter interrupt 1
Mnemenie | Descriplion Bytes Cycles DtS TCNTH Disabie Wmer/counter wnterupt 1
tNCR Ingrement register 1 1
INC @R Increment data memory 1 1
OECR Decrement register 1 ' Control
Mnemonlc Oescriplign Byles Cyclet 2 |
Branch EN Enable edternal interrupt ]
OISt Disadle efternal intecrupt ]
Mnemonic Description Bytes Cycles SEL RO .« Select redister bant 0 )
JMP ador © Jump uncongitional 2 2 SEL ADY Scloct redister bank 1 '
JMPP @A | Jump indicect ! 2 SEL MBO Sclect mdmory bank 0 '
OJNZ R, s0dr ~ Dacrement (egister and skip H ? SEL MDY Seloct mdmory bank | '
" JC adart - Jump on'carty ¢ 1 2 2 ENTOCLK ®  Enable cibek output on T0 '
INC sg0r Jump on carry .0, ? ? - .
J2 adar Jump on A zero 2 2 =
JNZ aodr Jump on A not zero H H Mnemonlc Descriptign Bytes Cycles
JTO saar Jumpon TO = 1 2 H NOP No operajion R -
JNTO agar Jumpon YO : 0 2 2
JT1 aaar Jumpon Tl 2 2 .
JNTY agar Jumpon T1 20 ? 2 ‘ .
JFO a00r Jumpon FO ¢ 1 k4 2 i
JF1 adar , Jumponfien 2 2
J1F agar Jump on timer tiag 2 2
JHY agor Jump on INT + 0 2 2
JOL aggr Jump on accumultator bt 2 ?
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PROGRAM PENYIMPANAN DATA

MODEL DI RAM

Oleh

I SRAMSYAH,
2852200383

uses dos,graph,crt;
const

Alamat
DtaRam

var

Exit,

Ex2,

Er,

Yeil,

Ye2,

Ex,

Ye,
AtaStiring

X1,

X2,

Y,

R,

akhir,

Yrealt,
pos,

Yreal
DataBuffer
DataBaru
sumbuy,
sumbuX
istring
Driv,
Mode,
GraphMode,
i

Dia,
DiaBaru,
Data
Counter,
K,
AmbilData,
Lipat,
Makan,
Feed,
maksi,Ki
Y1,

Yea,

X,
Kurang,

$0332;
$0331;

n o

string;

real;
arrayl[1.,.2000] of real;
array{t..2000] of real;

Real;
String[3};

integer,

real;

integer;

****X****%%*X
*
¥
*
*
*
*
*

BEEEEEEEEEE

}




sudut,

butat,

Mini, =

teta ¢ real;
maksim,

ata,

DataRAM . Byte;
lagi,

Simpan,

Model,

pilih,

pilihh,

tekan : char;

{***xxx**xxx*x*xx***xx***xxx****x*x*x**xxxx
{ PROCEDURE PEMBUATAN GAMBAR MODE
{***x*x*x**xxx**x***xx**x*xxx**xx*xxxx*xxxx
procedure MenuUtama; '
begin
clearDevice;
SetGraphMode (Mode) ; )
SetTextStyle(SmallFont,Horizdir,3),;
OutTextXY (280,20,’Kang_1I18");
delay (1000);
Rectanglie(3,20,317,170);
Rectangle (1,18,319,172);
SetTextStyle (DefaultFont,HorizDir,0),;
setlinestyle(solidin,O,normwidth);
1ine(3,133,317,133);
1ine(108,20,108,133);
line(211,20,211,133);

arc(56,81,0,180,30);
line(26,81,26,111);
line(26,111,86,111);
line(86,81,86,111);

putpixel (56,81,1);

Floodfill (56,82,3);

moveto (56,124);outtext (1’);

moveto (128,81);
lineto(190,55);
lineto(190,11141);

lineto (128, 111);
lineto(128,81);

floodfill (140,80,3);

moveto (159,124);outtext(’2’);

arc(262,81,180,360,30);
line(232,81,232,111);
line(232,111,292,111);
line(292,111,292,81);
putpixel (262,81,1);
floodfill (262,110,3);

% % % % % % % X ¥ K ¥ % %}

N }

X % X X % X K K K KX X X}




moveto(262,124);outtext ('3 );

outtextXY (150,152,’Pilih No =’);
GotoXY (31,20);
readin(piltih);
case pilih of

#49:

outtextxy(12,122,’X17%);

outtextxy (170,112, . R =’);

begin

ClearbDevice;
SetTextsStyle(Smallfont,horizDir, 3);
OuttextXY (280,20,°Kang_I18");

Delay (1000);
SetTextStyle(DefaultFont,HorizDir,d
rectangle(3,20,317,170);
rectangle(1,18,319,172);
Line(3,133,3417,133);
arc(60,80,0,180,580);
1ine(10,80,10,120);
1ine(10,120,110,120);
line(110,120,110,80);
1ine(30,48,30,120);

line (80,42,80,120);
puipixel (60,80,1);
floodfill (680,83, 3);
outtexixy (12,95,°Y"):

outtextxy (100,122,°'X2’);
outtextxy (160,40, 'Besar(mm) :°);

outtextxy (170,64, -, Y =)
gotoxy (31,9);

readin(Y);

outtextxy (170,80, -. Xt ='),

gotoxy (31,11);

readin(x1);

outtextixy (170,96, -, X2 =’);
gotoxy (31,13);

readlin(x2);

gotoxy (31,15);

readln(R);

akhir =z 2xR - X&;

for i:=zRound(x1) to Round(akhir) do

begin
yreal = sgqr(R) - sgr(R-i)
yrealt =z round(sqgrt(yreal)),;
sumbuY = Y + Yrealtl;
DataBuffer[counter] := sumbuY,;
inc(counter);

end;

outtextxy (150,152,Lagi (y/t) 77);

gotoxy (33,20);

readin(lagi);

case lagi of

‘y?*s MenuUtama;

‘t’: tampiiData;

end;




#50:

end;

begin

ClearDevice;
SetTextStyle(SmallFont,HorizDir,S);
OutTeXtXY(aso,ao,’Kang_lS’);

delay (1000); ,
SetTextStyle(DefaultFont,HorizDir,O
Rectangle (3,20,317,170);
rectangle(1,18,319,172);
Line(3,133,317,133);
line(20,30,20,120);
line(20,120,120,120);
line(120,120,120,80);
line(120,80,20,30);

floodfill (60,90, 3);

outtextxy (5,75,°Y1°’);

outtextxy (123,100,°Y2’);
outtextxy (80,125,'X’);

outtextxy (160,40, 'Besar(mm) :°’);
outtextxy (170,84, -. Y1 =)
gotoxy (31,9);

readin(Y1t);

outtextxy (170,80,’~-, Y2 =');
gotoxy (31,11);

readln(y2);
outtextxy (170,96, -, X =’);
gotoxy (31,13);
readln (X);
Kurang := Y1 - Y2,
if Yi>Y2 then
begin
sudut = (Y1-Y2)/X;
teta = arctan(sudut);

for i

begin
bulat := round(sin(teta) /cos(tet
sumbuY = Y1 - jxsudut;
dataBuffer[counter] := sumbuY;
inc{counter);

end;

outtextIXY (150,152, " tagi (y/t) 7’);

gotoxy (33,20);

readin(ltagi);

case lagi of

= 0 to Round(X) do

'y’ i MenuUtama;
‘t’ i tampilData;
end;
end
else
begin
sudut = (Y2-Y1)/X;
teta = arctan(sudut);
for i := 0 to round(X) do

begin

al));




bulat ::= round(sin(teta)/cos(tgta));
sumbuY = jxsudut + Y1;
dataBuffer[counteP] 1= 8sumbuYyY;
inc(counter);
end;
outtextxy (150,152, Lagi (y/ty =2’
gotoxy (33,20);
readin(lagi):
case lagi of
‘y!'iMenuUtama;
‘t’:tampilData;
end;
end
end;

#51: begin
' ClearDevice;

SetTextStyle(SmallFont,HorizDir,3);
OutTextXY(BBO,ZO,’Kang_lS’);u
Delay (1000);
SetTextStyle(DefaultFont,HorizDir,O);
Rectangle(3,ao,317,170)p
Pectangle(1.18,319,172);
Line(3,133,317,133);
arc(60,30,180,360,50);
1ine(10,30,10,120);
line(10,120,110,120);
line(110,120,110,30);
line(30,62,30,120);
line (80,67,80,120);
putpixel (60,30,1);
floodfill(60,83,3);
outtextxy (12,90,°Y*):
outtextixy (12,1285,*'X1");
outtextxy (100,125,'X2");
outtextxy (160,40, 'Besar (mm) A I
outtextxy (170,64, -, Y =7,
gotoxy(31,9);
readin (Y); .
outtextxy (170,80, ~. X{ =7)
gotoxy (31,11);
readln(x1); :
outtextxy (170,96, -, X2 =');
gotoxy (34,13);
readin(xe);
oultextxy (170,112, -, R =’
gotoxy (31,15);
readin(r);

akhir := 2%R - X2;
for i := Round(X1) to Round(akhir) do
begin
yreal := sar(R) - sqr(R-i)
yreali = round({sart(yreal));
sumbuY = Y - Yrealt:

DataBuffer[counter] .= sumbuy;




inc(counter);

end;
outtextxy (150,152, Lagi
gotoxy (33,20);
readin(tagi);
case lagi of
'y’ MenuUtama;
‘t?’: tampilData
end;

end;

end;

end;

(y/t) 773,

.
H

{x*xxxxx***x**x*x**xx***xx*x******xxx*xx***mx**xxx**xxx*3

{ PROCEDURE PENGISIAN DATA KE MEMO

{x*xxxx*xxx*x*xxx**x#*xxxx**xxx*x*x*'*xxx***

Procedure DataMemori;

var
maks,
K byte;

Begin
maks: = (maKsi
For K 1
Begin

mod 256);
to maks do

.
+

R N R R R 2 A 2222222222221

{ pengisian data mode]l
{*******K********)(*)(****X*XX******%K*******

DataRam := 50 - trunc(DataBuffer[kl);
Port[Alamat] = K;
Port[DtaRam) = DataRam;
End;
for K 1= (maks+1) to $7F do
begin
portfalamat] := K;
port[DtaRam) = $fF;

end;

{**x*x***x******x***x*x*x******xxx*xxx*xxx*

{ pengisian panjang maksimum

{xxx*xx*xx*xx*xx**xx*xxx***xxx*****x*x*x***
Port[Alamat) $7E;
Port[DtaRam) maksi;

-
s =

{xx**xx***xx**x*xxxxx*x**xxxxxxxx**x*x*****
{ pengisian diameter minimum
{xxx*xxxx*x*xxx**xxx**x*xxxx*xx*x*xxxxxxxx*
K 13
Mini =
Repeat

P—

DataBuffer([K];

RY }
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}
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}
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}
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¥ mini < DataBuffer[k+1] then

Mini = DataBuffer[K];

Mini := DataBuffer[k+1]};

K 1= K + 1;

until K = maKs;

Portlalamat] := $7F;
port[Dtaram] := trunc(mini);

SetViewPort(4,21,316,169,C1ipOn);
ClearViewPort;
SetViewPort (0,0,GetMaxX,GetMaxY,ClipOn);

for K 1= 1 to $7Ff do
begin
portf[alamat] ::= K;
ata := port[dtaram]l;

Str(Ata:4,Atastring);

OutTextXY (5%xTextWidth ('S’ ) *x(K mod 8),

TextHeight ("H’)*(K div 8)+25,ataString)
end;
SetTextStyle(defaultfont,HorizDir,1);
SetUserCharsize(1,2,1,2);
OutTextXY ((GetMaxX div 2)-
(TextWidth(’Proses Selesai’) div 2),
GetMaxY- (TextHeight (*H*)+5),’PROSES SELES
Repeat ’

Pilihh :=ReadKey;
Until Pilihh = Char(27);

End,;

£33 X % % 3 % % 3 X % X % X % % X K KKK K E KKK KK KK KKK KKK HNXKXH%

PROCEDURE TAMPIL GAMBAR

{*xxxxx***xxx*xx**xx*x**x******x*x**xx**x*u
procedure TampilGambar;
begin ’

SetGraphMode (Made)
SetTaxwt8tyv il (Smal 1 oant Woar sy
OntTextxXyY (280,20, Kang_18");
Delay (1000); ,

Rectangle (3,20,317,170);
Rectangle(1,18,319,172);
Line(3,133,317,133);
OuttextXYy(e2,5%52,’ (mm)"’);
line (30,60,30,110);
Line(28,60,30,60);

OuttextXY (12,55,’'50’);
1ine(30,110,280,110);
OuttextXY (270,100, (mm)’);
Line(80,110,80,11412);
OuttextXY(75,117,°50);
Line(130,110,130,112);
CuttextXY (125,117,100 );
Line(180,110,180,112)
OuttextXY (175,117,160 );
Line(230,110,230,112);
OuttextXY (22%5,117,°200"’);

EA N
y i
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EEFEEREEEEEE W

}
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Line(280,110,280,112);
OuttextXY (275,117,250’ );

makKsi =z counter - 1;
MoveTo (30,115);
for K 1= O to makKsi do:
begin
sumbuX = 30 + K;
sumbuY := 110 - dataBuffer[K];

LineTo (Round (sumbuX) ,Round(sumbuY));

end;

lineTo (Round (sumbuX),110);

floodfill (32,108, 3);

SetTextStyle(DefaultFont,HorizDir,0);

OutTextXY (25,144, Model sudah benar (y/1)

GotoXY (30,19);

Readin (model);

Case model of

'y’ ¢ {Pembubutan; }
Begin
OutTextXY (11,160, ’Simpan Data Mode]
GotoXY (38,21);
Readln(Simpan);

7

di Memori (y/%t)

if UpCase(Simpan)="Y’ then DataMemdri;

End;
‘t? ¢ begin
clearDevice;

counter ::=1;
MenuUtama;
readlin;
TampilGambar;
end;
end;
end;
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{ _ PROGRAM UTAMA
{**xx***x**x***xxx*xx**x*****xx*xx*x*x****x
begin

clrscr;

driv 1= cda;

mode = cgaci;

initgraph(driv,mode,”’’);

SetGraphMode (mode) ;
SetTextStyle(smallFont,HorizDir,3);
QulTextXY (280,20, 'Kang_18");

Delay (1000);
SetTextStyle(defaultFont,HorizDir,2);
Rectangle(3,20,317,170);
Rectangle(1,18,319,172);
Line(3,133,317,133);

QutTextXY (100,40, ' PROGRAM’);
OutTextXY (20,65, PENGISI DATA MODEL"'};
OutTextXY (110,90,’di RAM’)
SetTextStyle(DefaultFont,HorizDir,0);

X H K KKK KKK XKXX]

}
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QutTexiXY (100,1562,’ Tunggu
delay (5000);

counter = 1;

MenuUtama;

tampi lGambar;
end,

e




0000
0000
0001
0003

0003
0003
0004
Q005
0007
0008
0008
Q009
000B

ES
0410

D5
A8
2308
3A

09
5301
9608

NS i R 2223232222222 222 RS R R D

PROGRAM KONTROL MESIN BUBU
Oleh:

I SRAMSYAH
2852200383
I R R AR R 2222222223232 2222202200
; Keterangan: ‘
; P27 - on(4) off(0) motor X
: P26 - maju(1) mundur(0) motor x
; P25 ~ on(1) off(0) motor vy
; P24 - turun(i) naik(0) motor vy
; P23 - on(1) off{(0) motor utama
; P10 - start switch/ Ketebalan ba
; - switch posisi y naik
; P11 - optocoup home posisi VY
; - switch posisi y turun
; P12 - optocoup home posisi X
; - switch posisi x maju
: P13 -~ stop switch ketebalan baha
; - switch selesai
: P14 - switch feed A
; - switch otomatis
; P15 - switch feed B
; - switch manual
H P16 - switch feed C
} ~- switch posisi X mundur
; P17 - optocoup posisi X
; Alamat T7dh dari RAM berisi jumla
; Alamat 7eh dari RAM berisi diame
' minimum,
; Alamat OCh dari RAM berisi data
' Alamat 8Ch dari RAM berisi data
; bahan.
) PROGRAM UTAMA
ORG Oh
SEL MBO
JMP KEMBALI
ORG 03h
: Rutin interupt dilayani disini.
i Saat interupt, Kontroller akKan mengh
; mesin, sampai switch start ditekan |
INTRP: o
SEL RB1
mov rQ, a
mov a, H#08h
oUTL P2, A
BACK: '
IN A, Pi
ANL A, #01h
JNZ BACK

T

EEEEREEERER

Nan

h data model.
ter data.

feeding.
Ketebalan

entikan
Agi .




Q00D
000K
O0O0F

0010
0064
0064
0065
0067
0068
Q0BA
OCBA
0068
006D
006F
0071

00714

0072
0074
0076
0078
COTA
007C
007C
007D
OCTF
0081

0083
0085
0085
0086
0088
0C08A
008cC
0C8E
O08E
008F
0091

0093
0095
0095
0096
0098
009A
00gcC
009D
O09E
O09E
O09F
00A1

00A2
0CA4
00A4

F8
C5
93

05
2300
3A
1488

09

5320
9671
3492

0%

5310
966A
14BE
14CC
14DA

09

5310
9685
BFO2
0495

09

5320
968E
BFO3
0485

09

5340
967C
BFO4

09
5301
9695
B8OO
FF
90

37
0301
AC
04F8

B880O

.
1

MOV
SEL
RETR

i Program utama

KEMBAL |

OTOMATIS:

OTOMATIS:

FEED1:

FEEDZ:

FEEDS3:

FEED:

KEMBAL | 3:

HOOP5 :

ORG
EN
MOV
OUTL
CALL

PN
ANL
JNZ
CALL

IN
ANL-
JINZ
CALL
CALL
CALL

IN
ANL
JNZ
MOV
JMP

IN
ANL
JNZ
MOV
JMP

IN
ANL
JNZ
MOV

IN
ANL
JNZ
MOV
MOV
MOVX

CPL
ADD
MOV
JMP

MOV

dimutai

A, RO
RBO

64h

!

A, #00h
Pe, A
MULA

A, Pt
A, #20h

OTOMAT 151

MANUAL

A, PH

A, #10h
OTOMATIS
HOMEY
HOMEX
TEBAL

A, P

A, #10h
FEED2
R7, #02h
FEED

A, Pi
A, #20h
FEED3
R7, #03h
FEED

A, Pt

A, #40h
FEED1
R7, #04h

A, P1

A, #01th
FEED

RO, #0O0Oh
A, RT
®RO, A

A

A, #01h
R4, A
MAKAN

RO, #80h

disini

swit¢h manual ditekKan
tidak, kKe otomatisi
ya K¢ rutin manual

swit¢h otomatis ditekan
tidak, Ke otomatis
ya, ¢perasi otomatis

dilalHukan

simpgn data feeding
Ke RAM




O0AG
OCAT
QOAB
00AA
Q0AB
00AC
QOAD
OOAF
o0oB1
00BA1
00B3
ooB4
00B5%
00B6

00B8
o0B8
Q0OB9
QoBB
o0oBD

OOBE
OO0BE
00BF
00CH
0QC3
00C5%
Q0C6
00C8
Q0C8
O0CA
00CB

00CC
00CC
00CD
OCCF
00D1
o0D3
00D4
00Db6
00D6
00D8
00D9

80
AA
B87E
80
6C
6A
FeBi
24ED

B80OO
80
6F
AF
CA9E

09
5301
96B8
83

09
5302
CeC8
2320
3A
04BE

2300
3A
83

09
5304
C6Db6
2380
3A
Q4acCC

MOVX
MOV
MOV
MOVX
ADD
ADD
JC
JMP
HOOPB 1
MOV
MOVX
ADD
MOV
JMP

MULAL:

___________

STOPY:

STOPZ:

A, @RO
R2, A
RO, #7Eh
A, @RO
A, R4

A, R2
HOOPS 1
KELUAR

RO, #00h
A, ®RO
A, R7
R7, A
KEMBAL 13

A, P1
A, #01h
MULAI

¢ input start switch

input op
aktif Ke

tidak,

tpcoup homeY
s5top i

moftoryY naik

i - e = - === = =TT IITZZZC

A, P1 ;
A, #04h ;
STOP2

A, #80h ;

input ©

dtocoup homeX

aktif, He stope

tidak,

motorX mundur




QODA TEBAL:

OODA 09 IN A, P1 i input switch Ketebalan
00DB 5301 ANL A, #01h i bahan
O0DD CBE{ JZ HOOP8S8
OODF 04DA JMP  TEBAL
O0E 1 HOOPS88 :
O0E1 2300 MOV A, #00h i ACC = QOOh
GOE3 82 MOV T, A .
O0E4 45 STRT CNT i start gounter
00ES 2330 MOV A, #30h = ; motor Y turun
O0E7 3A QUTL P2, A
O0ES CEK1:
O00E8 09 IN A, P{ i input gwitch ditekan
O0E9 5308 ANL A, #08h ; lagi
OOEB 96ES8 JNZ  CEK1
]
OOED 2300 MOV A, #ooh: i motor Y| berhenti
COEF 3A QUTL P2, A
]
i Second complement data counter
O0FO 42 MOY A, T i Pindahkkn isi counter
O0F1{ 37 CPL A ;i Ke acc,
00F2 0301 ADD A, #01h
OCF4 B880O MOV RO, #80h i Pindahkan ke RAM
00F&6 90 MOVX ®RO, A
3
O0F7 83 RET
3 UERUT I PEMAKANAN
Co MAK AN
QUF8 B8TD MOV RO, #7dh i ambil jJumlah data maks
OOFA 80 MOVX A, @RO
O0OFB AB MOV R3, A i pPindahKan ke regs, 3
OOFC B880O , MOV RO, #80h
OOFE 80 MOVX A, ®RO
COFF AA MOV R2, A
0100 B8O MOV RO, #01h
0102 B981 MOV R1, #81h
0104 ©0 NOP
0105 00 NOP
01086 00 NOP
0107 00 NOP
0108 LOOP4
0108 80 MOVX A, ®RO s ambil dbta mode]
0109 6A ADD A, R2 i Kurangkgn dg tebal bahan
010A BC ADD A, R4 i Kurangkan dg feeding
010B FB13 JC BESDATA i data leBhih besar dari
010D 80 MOVX A, @RO i feeding) ambil data
010E 6B6A ADD A, R2 i Mmodel, Hurangkan dg

OC10F 37 CPL A

tebal bghan




0110
o111

0113
0113
0114
0114
0115
0116
o117
0118
0119
011B
Q11D

011D
Oti{F
0120

ot1ef
0123
0124
0124
0125
c126
0128
012A
0128
012D
012E
012F
01314
0131
0132
0133
0133
0134

0135
0137
01398
0139
o138
013D
013D
013F
0140
0140
0141
0142

- 0144

0144
0146
0146
0148
0149

17
2414

FC

91
18
19
cB
FB
C61D
2408

2300
62
45

2330
3A

42
6C
9624
2300
3A
B87D
80
AB
B981

81
AE

42
6k

9639
2444

EG3D
2446

2330
3A

42
6E
9640
245D

2320
3A

BESDATA:

DATAIN:

HOOP31:
7 motor Y

HITUNG1:

ULANG2;

CEK3:

HOQOP44:

HOOOP :

BALIKS2:

HOOP:

MY_NAIK:

LOOP12:

INC

JMP

MOV

MOVX
INC
INC
DEC
MOV
JZ
JMP

maju
MOV
MOV
STRT

MOV
OUTL

MOV
ADD
JNZ
MOV
OuUTL
MOV
MOVX
MOV
MOV

MOVX
MOV

MOV
ADD

JNZ
JMP

JNC
JMP

MOV
ouUTL

MOV
ADD
JNZ
JMP

MOV
ouUTL

A
DATAIN i tidak
A, R4

@R1, A
RO

R1

R3

A, R3
HOOP31 -
LOOP4

sebesar feeding
A, #00h
T, A
CNT

A, #30h

P2, A H motor
AT
A, R4 ;
HITUNGY
A, #00h

P2, A ;
RO, #7dh

A, ®RO

R3, A

R1, #81h

input
bandin
feedin

motor

A, G®R1
Re, A i Simpan
A, T i ambil d

A, R® i

HOOP44
HOOP

HOQOP
MY_NAIK

A, #30h
P2, A

A, T
A, R6

BAL 1K52
MY_STOP ; sama mo

A, #20h

P2, A i motorY

data tetap

Y turun
counter

gkan dg
g

Y berhenti

data di RS6

ata counter

bandingkan dg data RAM

torX berhenti

Nnaik




0149
O14A
0148
0148B
014C
014D
014F
0150
0152
0154
0154
0165
0157
0158
G159
015B
015D
015D
0156F
0160
0161
0162
0163
0165
0167
0167
0168
016A
016C
016E

O16F
0170
0171
0172
0174
0176
0176
0178
0179
0179
O17TA
017B
0178
o17C
017D
017E
O\ 7F
0181
0182
0184
0185
0187
0189
0188

42
AD

42
37
0301
6D
9654
2448

42
O3FE
62
6E
Cce5D
2449

23C0
3A
00
00
09
5380
965D

09
5380
Cé67
2300
3A

19
CB
FB
CB76
2431

2320
3A

42
AD

42
37
17
6D
ce7B
4e
O3FE
62
53FF
Co8B
2479

LOOPGE:

HOOPG :

MY_STOP:

BAL IK22:

HOOPZ2:

LOOP1 1!

LOOPT:

LOOPS8:

MOV
MOV

MOV
CPL
ADD
ADD
JNZ
JMP

MOV
ADD
MOV
ADD
JZ

JMP

MOV
QUTL
NOP
NOP
IN
ANL
JNZ

I'N
ANL
JZ
MOV
QUTL

INC
DEC
MOV
JZ
JMP

MOV
QUTL

MOV
MOV

MOV
CPL
INC
ADD
JZ
MOY
ADD
MOV
ANL
JZ
JMP

A, T
R, A
A, T

A

A, H#01h
A, RS
HOOPG&
LOOPG

A, T
A, H#HOFEhN
T, A
A, Rb

MY_STOP
LOOP12

A, H#OCON
Pe, A

A, Pi
A, #80h
MY_STOP

A, Pt
A, #80h
BAL K22
A, #00h
P2, A

R1
R3
A, R3
HOOP2
ULANG2

A, #20h
P2, A

y R
LOOPT

Ag T

A, #OFEh
T, A

A, #OFFh
LOOPB
LOOP 11

.
1

N
'

decremen

t counter

bandingkpn count. dg RAM
i motor Y| berhenti

i motor X| maju

i input ojptocoup posisi X

i akKtif?

motor Y n

;7 ambil ¢

a8 ik

ounter

i decrement




0188
018D
Q18E
0190

0192
0192
0193
0195
0197
0199
019A
019C
019C
019D
019F
O1A1
01A3
01A4
O1A4
01AD
01A7
01A9
OtAB
O1AC
O1AE
O1AE
O1AF
0181
01B3
01B5
01B6
01B6
01B7
01B9
01BB
o1BD
01BE
01CO
01CO
01CH
01C3
01C5
01C7
01C8
01C8
01C9
01CB
01CD
Q1CF
01D0O
o1D2
01D2

2300
3A

14CC
04A4

09
5302
96A4
2330
3A
34E3

09
5302
C69C
2300
3A

09
5304
96B6
23C0
3A
34E3

0S
5304
CEAE
2300
3A

09
5301
96C8
2320
3A
34E3

09
5301
C8CO
2300
3A

09
5340
96DA
2380
3A
34E3

09

.
3

i operasi

MANUAL :

BAL IK:

MANUAL1:

BALITK1:

MANUALZ:

BALIK2:

MANUAL 3

BALIK3:

MOV
OUTL
CALL
JMP

manual

IN
ANL
JNZ
MOV
OUTL
CALL

IN
ANL
JZ
MOV
OUTL

IN
ANL
JNZ
MOV
QUTL
CALL

IN
ANL
JZ
MOV
QUTL

IN
ANL
JNZ
MOV
OUTL
CALL

IN
ANL
JZ
MOV
QUTL

IN
ANL
JINZ
MOV
QUTL
CALL

A, #00h
Pe, A
HOMEX
HOOPS

diltakukan

A, P1 ;
A, #02h
MANUAL 1

A, #30h ;
Pe, A
DELAY

A, P1
A, #02h
BAL I K
A, #00h
P2, A

A, Pt
A, #04h
MANUAL 2
A, #0CCh
P2, A
DELAY

A, Pi
A, #04h
BAL 1K1
A, #0OOh
Pe, A

A, Pt
A, #01h
MANUAL 3
A, #20h
P2, A
DELAY

A, P1
A, #01th
BAL 1K2
A,H#00h
pe, A

A, P1
A, #40h
MANUAL 4
A, #80h
Pe, A
DELAY

A, Pi

i Sama

;. Kemba

disini

switch Y

tidak, K

motor Y

switch
tidak,

motor x

switch
tidak,

motor v

switch
tidak,

motor X

fnotor berhenti

i Ke X awal

turun ditekan
emanual i

turun

X maju ditekan
lkemanuale

maju

Y naik ditekan
Ke manual3

naik

X mundur ditekan
Ke manuald

mundur




0103
C1D5%
01D7
©1D9
01DA
O1DA
01DB
04DD
010F
Oo1E1
OY{E1

OC1E3
O1E3
O1E4
O1ED
O1ES
O1ED
O1E7
O1E9
01EB
O1EB
O1EC

O1ED
O1ED
O1EF
O1FO
C1FO
O1F 1
O1F3
0000

xxxxxxxxxx S Y M B O L

0008
01CO
Q140

" o

1.

009
008K
COBE
0176
00A4
00K
O1ED

[T E AN A 1 N B £ B )

5340
ceDe
2300
3A

09

5308
C6E1
2492

24ED

27
62
55

42
B2EB
24E6

65
83

2308
3A

09
5308
96FO

BACK:
BAL IK2
BALIKEZ

-

FEED
FEED3
HOMEY
HOOP2
HOOPS
HOOP88
KELUAR

MANUAL4:

HOOPS9:

i Subrutin delay digunakan untuk meng
: efek debounce pada saat penekanan 9

DELAY:
LOOPO:
TERUS:

3
KELUAR:

ULANGA45:

ANL
JZ
MOV
QuUTL

CLR
MOV
STRT

MOV
JBS
JMP

STOP
RET

MOV
OUTL

IN
ANL
JNZ
END

019C
o167
1
0114
0o7C
0124
013D
011D
o0B1

O1EH"

0010

BHonouwoH oIt

A, #40h
BAL IK3
A, HOO0Oh
P2, A

A, P1
A, H#08h
HOOP99
MANUAL

KELUAR

A, #08h
Pe, A

A, P1
A, $#08
ULANG45

REFERENCE T A

BAL I K
BAL IK22
BESUDATA
DATAIN
FEEDY
H1ITUNG
HOOOP
HOOP 31
HOOPS 1
HOOP99

KEMBAL |

switch s¢

tidak, K¢
lompat K¢
DELAY

014
010
10Ob
01k
004
004G
014
013
014
004
009

lesai

ditekan

manual

selesai

hilangKkan

witch,

B L E XK KK KKK KK
E = BALIK1

2 = BALIKI

8 o= CGhHE

3 = DELAY

5 = FEEDZ

C = HOMEX

4 = HOOP

9 = HOOP44

4 = HOOP®H

3 = INTRP

£ = KEMBALI3




01E6 = LOOPO 0179
0108 = LOOPA4 0148
0188 = LOOPS OOF 8
O01A4 = MANUALHY 01B6
01DA = MANUALA4 o0B8
015D = MY_STOP 006A
00C8 = STOP! 00D6b6
O1EB = TERUS 0131

TOTAL SYMBOLS DEFINED = 57

NO ERRORS FOUND
END OF ASSEMBLY

01-01-1980
00:52:59

[ A T U R § T § I N 1

LOOP 11
LOOPG
MAKAN
MANUAL 2

"MULAI

OTOMAT S
STOPZ
ULANGZ2

49
B
92
c8
46
71
DA
FO

OQQOOOOO

wostonoionoonon

LOOP12
LOOPT
MANUAL
MANUAL 3
MY _NAIK
OTOMAT IS 1
TEBAL
ULANGA45



JUDUL TUGAS

BIDANG STUDI

RUANG L INGKAP

LATAR

AKHIR

BELAKANG

USULAN TUGAS AKHIR

*

PERENCANAAN
KONTROL KER
DENGAN

MIKROKOMPUTER
ElekKtronika

- FElektronika
- Elektronika
- Elektronika

- EleKtronika

Pembuatan ben

menggunakan mesin buf

cara yang

membutunkan waktu yang

l ama dan

mata maupun
mendapatkan
presisi, mesk
ditemui.

Dengan ada

menggunakan mikrokomputer

diharapkan
hasil
yangd

yang relatif

diharapkan

DAN PEMBURTARN

JA ME

MB8O35L

analog

digita
indust

mikro

da Ker

Konvensi(

memer lukamn

kKetelat

hasil

ipun ha

nya

bisa

Kerja yang sesluai

da

lebih s

ALAT
S| N BUBUT

MENGGUNAKAN

!

.

Ja dengan
ut dengan
nal akan
retatif
Kejelian
bnan  untuk
Kerja Yyang

| itu sulit

kontroller
maka
mendapatkan
dengan

waktu

I am

ingkat.




5.

6.

7.

PENELAAHAN STUD |

TUJUAN

LANGKAH-LANGKAH

Untuk membuat model dp

Kerja yang akan dibl

digunakan Komputer

Kemudian data

dipingahkKan Ke RAM

tersebut akan dio

bagian Kontroller

dibandingkan dengan p¢

dan jika posisi tersebp

sama mak a Kontrol

menggerakkan tool samp

tool sama dengan data

Untuk menggerakkan

pada posisi pemakana

pengaturan digunakan

akan bergerak (

yang
arah. Sedangkan
mengetahui posisi oK

digunakan optocoupler,

Untuk mendapatkan hasi

yang lebih presisi dal
yang relatif lebih
tanpa merusak bahan.

Studi titeratur
Perencanaan peralatan

Pembuatan peralatan

ri benda
but maka
IBM PC.
tersebut
dan data
ah oleh
untuk
sisi tool
ut tidak
er akan
ai posisi
di RAM.
ool baik

n maupun

motor dc

alam dusa

untuk
i to0]
| Kerja

am wakKtu

singkat




3.

9.

JADWAL KEGIATAN

Pengujian dan Kalibrad

Penyusunan naskKah

Seluruh Kegiatan dirgdncanakan

dapat diselesaikan dallam waktu
enam bulan dengan jadwal
sebagai berikut.
BUL AN
LANGKAH KEGIATAN
| I (I v Vi

STUDI LITERATUR
PERENC. ALAT
PEMBUATAN ALAT
Udi DAN KAL.

SUSUN NASKAH

RELEVANS!

Diharapkan dengan alat

kontrol

ini memperingan pekerjpan dari

operator mesin bubuk

menyelesaikan tugasnya

datam




